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Esta necesidad tecnolégica forma parte del Concurso de Proyectos de I+D+i y/o consultoria en colaboracion
Universidad — Empresa “Desafio Universidad Empresa” 2026 organizado por la Fundacion Universidades y
Ensefianzas Superiores de Castilla y Le6n.

TITULO DE LA DEMANDA TECNOLOGICA A RESOLVER

Referencia:
NT77
Titulo de la demanda tecnoldgica propuesta

Sistema robético cuadrupedo para la asistencia y el guiado auténomo de personas con
discapacidad visual en espacios interiores

Acronimo:
DOGNAV.

Areas de interés de la demanda tecnolégica

(Principal) Salud y Atencién social
Tecnologias y ciberseguridad, Envejecimiento activo y economia de los
cuidados (Silver Economy)

Resumen:

Necesitamos un sistema que guie fisicamente a personas con discapacidad visual por
espacios interiores complejos como edificios publicos. Proponemos que se base en un robot
cuadrupedo comercial que, sujeto al usuario mediante un arnés, se desplace de forma
auténoma, esquive obstaculos y le lleve hasta el destino que indique por voz. El sistema
deberda adaptar su ritmo a cada persona y localizarse con precisién donde el GPS no llega.
No existe hoy ninguna solucién de este tipo, y la consideramos un complemento necesario
al bastén y al perro guia tradicional.

PALABRAS CLAVE: Navegacion, Personas con discapacidad, Ceguera, Robdtica, Guiado.

DESCRIPCION DE LA NECESIDAD DEMANDADA

1.- Descripcion de la demanda tecnoldgica.

Buscamos una soluciéon que permita a las personas ciegas o con baja visidn moverse con
seguridad y autonomia dentro de edificios que no conocen. Para ello necesitamos que se
desarrolle un sistema de guiado basado en un robot cuadripedo que acompafie fisicamente al
usuario, sujeto a él mediante un arnés ergondmico. La persona indicard a dénde quiere ir,
preferiblemente hablando, y el robot la conducira hasta alli de forma auténoma, evitando los
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obstaculos y adaptando su velocidad, su recorrido y su comportamiento al ritmo de cada
usuario.

El sistema tendra que localizarse con precisién en interiores sin depender del GPS y reconocer
los lugares importantes de cada edificio, como aulas, consultas, salas, ascensores o salidas.
Ademas, debera informar al usuario de lo que encuentra en el camino y garantizar en todo
momento una interaccion segura, también cuando haya otras personas cerca.

Queremos una solucién completa que combine hardware, software de navegacion y
conocimiento experto en accesibilidad. Entendemos que el valor no estara en la plataforma
fisica, que servira de soporte, sino en los algoritmos de guiado y en la forma en que el roboty la
persona se comuniquen. La solucion debera ser modular y adaptarse con facilidad a distintos
edificios. También tendrd que validarse con usuarios reales, de forma que pueda convertirse
mds adelante en un producto llave en mano para gestores de edificios publicos, hospitales,
museos y entidades sociales.

2.- Antecedentes.

La discapacidad visual afecta cada vez a mas personas, tanto por causas congénitas como por el
envejecimiento de la poblacidn y las enfermedades degenerativas. Desplazarse sin ayuda por un
edificio desconocido sigue siendo una de las mayores dificultades de este colectivo, incluso para
guienes utilizan bastén o perro guia. Ademads, conseguir un perro guia no esta al alcance de
todos, por su coste, por los largos tiempos de adiestramiento y espera y porque su acceso sigue
restringido en algunos espacios.

Al revisar las soluciones tecnoldgicas disponibles hemos visto que casi todas se basan en
aplicaciones moéviles de guiado por voz con GPS o sensores de movimiento, o en sefializacion
pasiva en los edificios. Estas herramientas no son fiables en interiores y, sobre todo, no ofrecen
el acompafiamiento fisico ni la proteccién ante obstaculos que necesita una persona invidente.
No hemos encontrado ningun desarrollo que utilice la robética mévil y la inteligencia artificial
para guiar fisicamente a una persona.

Creemos que ahora es posible hacerlo, porque las plataformas cuadrupedas comerciales con
navegacion auténoma se han abaratado lo suficiente como para construir una solucidn viable.
A ello se suma una exigencia cada vez mayor de accesibilidad universal en edificios publicos, en
el turismo cultural y en las grandes infraestructuras, lo que abre un mercado que hoy nadie esta
atendiendo.

3.- Posibles enfoques del proyecto de investigacion.

Pensamos que el punto de partida deberia ser un robot cuadripedo comercial, con un kit de
desarrollo abierto y capacidad de carga suficiente, sobre el que se programen los algoritmos de
navegacién y guiado.. Para localizarse en interiores, el robot podria combinar sus propios
sensores, como el LiDAR y las camaras, con balizas de banda ultraancha u otros sistemas de
localizacién en tiempo real que mejoren la precision.

El arnés tendria que disefiarse especificamente para guiar a una persona y, a ser posible,
detectar la fuerza o la tensidn con la que el usuario tira de él, de manera que el robot ajuste su
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velocidad y sus paradas. Nos interesa especialmente que la comunicacién sea por voz, tanto
para elegir el destino como para recibir indicaciones sobre el entorno, y que se apoye en mapas
de cada edificio en los que puedan configurarse los puntos de interés. El robot debera
comportarse con prudencia cuando circule entre otras personas y detenerse de forma
controlada ante cualquier riesgo.

Esperamos que la solucién se pruebe con usuarios reales y con entidades del sector en entornos
como universidades, hospitales o museos, mediante estudios de usabilidad, aceptacion e
impacto. Por ultimo, nos parece importante que el software de control y los mecanismos de
interaccion entre la personay el robot se protejan adecuadamente para facilitar su transferencia
y comercializacion posterior.

4.- Enfoques sin interés.

No nos interesan las soluciones basadas Unicamente en aplicaciones maviles, GPS o guiado por
voz que no acompafien fisicamente al usuario, ni los bastones inteligentes o dispositivos
vestibles que solo emitan avisos. Tampoco consideramos razonable disefiar un robot desde cero
cuando ya existen plataformas comerciales que pueden servir de base.

Descartamos los sistemas teleoperados o que necesiten una persona controlando el robot
durante el trayecto, asi como las propuestas que obliguen a hacer obra en el edificio, instalar
guias en el suelo o colocar sefalizacidn fija extensa. Quedan fuera de nuestro interés los
desarrollos pensados para exteriores urbanos y los trabajos que se queden en simulacidn sin
probarse con personas con discapacidad visual.

Si desea remitir una propuesta de solucién tecnolégica (proyecto de investigacion y/o consultoria) debera
enviar el formulario de participacion (ANEXO 1), descargable en www.redtcue.es/desafio a una de las
direcciones de correo electrénico que se indican en las bases del concurso antes del 18/12/2026

Acceso a informacion general del concurso
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https://www.redtcue.es/desafio/desafio-2026/anexo2-nt
http://www.redtcue.es/desafio
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