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Figura 6. Visualización del generador de patrones 
mediante un modelo del sistema D2W desarrollado 
para la herramienta “rviz”. 
 
2.6 CONCLUSIONES 
 
El generador de patrones presentado en este artículo 
ha sido probado ante diferentes escenarios (alturas y 
velocidades de marcha) obteniéndose trayectorias 
naturales, estas trayectorias han sido preliminarmente 
probadas en entornos simulados y reales (plataforma 
D2W) obteniendo resultados satisfactorios. 
Este trabajo por tanto es de gran importancia ya que 
facilita una herramienta para el control tridimensional 
de la marcha. Aportando a la plataforma que lo utilice 
una componente de flexibilidad y adaptabilidad ya que 
permite la modulación tridimensional de la marcha de 
acuerdo a las características del usuario (dimensiones) 
y su intencionalidad (velocidad de marcha). 
 
Agradecimientos 
 
Este trabajo ha sido financiado por el Ministerio de 
Ciencia e Innovación gracias al proyecto 
Discover2Walk “Desarrollo de una plataforma 
robótica para ayudar a niños con Parálisis Cerebral a 
descubrir cómo caminar” (Ref. PID2019-105110RB-
C31). 
 
 
English summary 
 
Velocity-Dependent Three-Dimensional 
Gait Pattern Generator for Exoskeleton 
Control 
 
Abstract 
 
In gait rehabilitation robotics it is common to control 
devices following reference trajectories. These 
reference trajectories consist of joint angles 
previously measured or generated by other methods. 

Normally these devices are usually controlled with 
angular positions or velocities but there are some 
platforms that require a three-dimensional control of 
the movement. That is why this article presents a 
three-dimensional pattern generator dependent on the 
user's dimensions and walking speed. The developed 
algorithm obtains the angular trajectories according 
to the speed demanded and the dimensions of the 
segments of the lower body according to the height of 
the patients, generates the three-dimensional 
trajectories of all the joints, adjusts these trajectories 
according to key gait events to obtain information 
space-time of the same and modulate the speed of 
generation of slogans. Therefore, this method 
provides an extra component of flexibility and 
adaptability to robotic platforms since it allows the 
three-dimensional modulation of the gait according to 
the characteristics of the user (dimensions) and their 
intention (gait speed). 
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