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Resumen: 

Dar respuesta a las inquietudes de los alumnos de un campus universitario es un reto para el 

personal humano. En el presente artículo se propone la implementación de un robot social 

como alternativa para la comunicación con los estudiantes, que forma parte de un proyecto 

multidisciplinario. El robot usó un arreglo de micrófonos para identificar la dirección de 

llegada del sonido y orientarse hacia ella utilizando técnicas para VAD y DOA. Se añadieron 

sensores infrarrojos para detección de precipicios y se utilizaron pantallas con animaciones 

como ojos y boca para agregar características sociales al robot. Todo esto sobre la plataforma 

TurtleBot3 incorporada en una cubierta amigable con el usuario. En general, el robot logra 

seguir la voz, detenerse antes de los precipicios y mostrar expresiones. Finalmente, las pruebas 

de usuario reflejaron que se requiere mayor precisión en el seguimiento de voz y una detección 

de precipicio con mayor antelación. 

 

Palabras clave: detección de actividad de voz, detección de precipicio, dirección de 

llegada,             robot social, turtlebot3 

 

Abstract: 
 

Answering questions from college students on campus is a challenge for human staff. This 

article proposes the implementation of a social robot as an alternative for communication with 

college students on campus, which is part of a multidisciplinary project. The robot used a 

microphone array to detect the direction of the voice and to track it by using techniques for 

DOA (Direction of Arrival) and VAD (Voice Activity Detection). Also, infrared sensors were 

used for cliff detection, and eyes and mouth were animated with screens to add social features 

to the robot. All the above was embedded on a TurtleBot3 platform and a user-friendly casing. 

In general, the robot manages to follow the voice, stop before cliffs and display expressions. 

Finally, user tests showed that the system requires more precision in DOA and VAD and an 

earlier cliff detection. 

 

Keywords: cliff detection, direction of arrival, social robot, turtlebot3, voice activity  
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