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Jornadas;Automa

En las Jornadas de Automatica, que se
celebraron del 3 al 5 de Septiembre de
2008 en la Universidad Rovira i Virgili de
Tarragona, se celebro la reunidn
ordinaria del Grupo Tematico de
Robédtica (GTRob). La asistencia fue
numerosa y el orden del dia tuvo cuatro
apartados: 1) Informe de actividades del
periodo 2005/2008 de la directiva
saliente, 2) Programa de actividades de
la nueva directiva, 3) Presentacion de
CEABOT 2008 y 4) Finalistas premio ABB
a la mejor Tesis CEA-GTRob en Robética
2007.

La directiva saliente, encabezada por
Carlos Balaguer, informé a los asistentes

Bienvenida delinu

Queridos companeros

Desde la edicién del primer boletin de
Gtrob en Octubre de 2004 hasta la
actualidad, el boletin se ha convertido en
una referencia fundamental para los
miembros del Grupo (y para oftros
muchos miembros de CEA). Durante los
12 numeros que hasta ahora se han
editado, el boletin ha reflejado fielmente
las actividades del Grupo Tematico de
Robodtica. En este nuevo periodo se
pretende actualizar el boletin, con la
inclusién de nuevas secciones.

Desde las pasadas Jornadas de
Automatica en Tarragona, un nuevo
equipo se ha hecho cargo del GTRob.
Quiero dar las gracias a todos por
vuestro apoyo, asi como a las personas
que han aceptado responsabilidades
dentro del Grupo. Y también quiero
agradecer el importantisimo trabajo
realizado por la anterior directiva, y
especialmente a Carlos Balaguer, por su
empuje durante todo el periodo en el que
ha estado a cargo del grupo.

matica 2008

sobre todas las actividades realizadas

durante los Ultimos 4 afos. Las
actividades presentadas fueron las
siguientes:

- Coordinacién y resumen general,
Carlos Balaguer.

- Pagina Web, Antonio Barrientos.

- Secretaria, Rafael Sanz.

- Tesis, Juan Manuel Tardos.

- Boletin, Marc Carreras.

- Relaciones industriales,
Gonzalez.

- Libro Blanco, J.R. Martinez y Pedro
Sanz

- Workshop de roboética, Luis Montano.

Pablo

Cabe destacar que el grupo durante
- Continua en la pagina 2

nuevo Goordinator

El Grupo de Robética pretende ser
ademas un enlace con otras
comunidades robdticas, nacionales e
internacionales. Las relaciones con otros
colectivos nacionales deben
intensificarse. En Europa, el grupo ha de
mantener una presencia que ha sido
muy relevante durante estos ultimos
afnos. Ademas, las relaciones con
Latinoamérica deben fortalecerse
especialmente.

Este nuevo periodo se presenta lleno de
incertidumbres: Planes de Estudio,
Politica de I1+D+i, Situacion Econdémica...
Pero ello no debe hacernos perder de
vista los desafios que como grupo de
robotica hemos asumido. Su éxito
depende de todos y ha de ser el éxito de
todos. Para ello, el Grupo debera seguir
siendo un foro participativo, abierto a
todos. En este sentido quiero invitar a
todos aquellos que quieran colaborar y
aportar ideas nuevas a participar.

Un saludo a todos,

Alfonso Garcia Cerezo
Coordinador Grupo Tematico Robdtica

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Jornadas Automatica 2008 (continuacién)

estos 4 anos ha obtenido 2 subvenciones
para la Red Nacional de Robodtica del
MEC, de 18.000€ y 16.000€ para
financiar los gastos del Libro Blanco y
parte de los gastos para viajar a las
reuniones del grupo. También cabe
agradecer a ABB, TECHNAID y ARQUIMIA
por esponsorizar los premios a la mejor
tesis, al mejor poster y a los ganadores
de CEABOT.

En cuanto a actividades para el proximo
ano, a parte de las actividades
tradicionales, se presenté el concurso
organizado por Endesa “Disefio de un
robot para trabajo en lineas eléctricas
de Media Tension”.

Los asistentes agradecieron a la
directiva saliente su esfuerzo vy
dedicacion.

En el segundo apartado de la reunion,
Alfonso Garcia Cerezo de la Universidad
de Malaga fue presentado como nuevo
coordinador del GTRob. En su primer
mensaje como coordinador, Alfonso
agradecio el trabajo realizado por el
equipo anterior y presentd las lineas
basicas y organizacion de la nueva
directiva. En este boletin podéis
encontrar la composicion de esta.

El Gltimo apartado de la reunion fue
para el concurso de robots CEABOT vy
para el premio a la mejor Tesis Doctoral
en Robotica 2007. Los responsables de
cada actividad presentaron los aspectos
organizativos e invitaron a los asistentes
a asistir a los actos programados
durante las mismas jornadas. En este
boletin de robotica podéis encontrar la
cronica de cada actividad.

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Premio GTRob a la mejor tesis del afio 2007

Al Premio CEA-GTRob a la mejor Tesis
en Robdética 2007 se presentaron 9 Tesis
Doctorales. De acuerdo con los criterios
establecidos en las bases, el jurado
seleccioné 3 tesis finalistas, que se
presentaron durante las Jornadas de
Automatica de Tarragona del 3 al 5 de
Septiembre de 2008, donde se realizé la
entrega de premios. Los premiados
fueron:

Premio GTRob 2007:
- Luis Merino Cabanias, Director: Anibal
Ollero Baturone, Universidad de Sevilla

Primer Accésit

- JesUs Morales Rodriguez, Directores:
Jorge L. Martinez Rodriguez y Alfonso J.
Garcia Cerezo, Universidad de Malaga

Segundo Accésit

- Jordi Cornella Medrano, Director: Raul
Suérez Feijéo, Universidad Politécnica
de Catalufa.

El primer premio estuvo dotado con
600€ gracias al patrocinio de la empresa
ABB. El jurado estuvo formado por:

e Juan D. Tard6s Solano, Univ. de
Zaragoza (presidente)

* José Luis Pons Rovira, IAl, CSIC,

Madrid

Victor F. Mufoz Martinez, Univ. de

Malaga

¢ Pedro J. Sanz Valero, Univ. Jaume |,
Castellbn

Cooperative Perception Techniques for Multiple Unmanned
Aerial Vehicles: Applications to the Cooperative Detection,
Localization and Monitoring of Forest Fires

Luis Merino Cabatias

Directores: Anibal Ollero Baturone, Universidad de Sevilla

Premio 6TRob a la mejor Tesis 2007

Las principales contribuciones de la
tesis se pueden clasificar en tres ejes:

1. Percepcion multi-robot. La tesis
presenta técnicas para la percepcion
cooperativa multi-robot. El objetivo es
que un equipo de robots colabore para
la estimacion del entorno,
compartiendo informacion e incluso
desarrollando acciones cooperativas. Y
asi, la tesis analiza métodos Bayesianos
para una arquitectura descentralizada
de percepcion multi-robot.

2. UAVs para la monitorizacion
ambiental. Ademas de los resultados
teoricos, la tesis incide en aplicaciones
practicas. Las ideas anteriores se
aplican al problema concreto de la
deteccion, localizacion y monitorizacion
de incendios forestales mediante una
flota de vehiculos aéreos no tripulados

(UAVs), en el que la cooperacion entre
robots incrementa la robustez y la
precision. La tesis presenta resultados
obtenidos en experimentos de campo,
que involucran a 3 UAVs, equipados con
camaras y detectores de fuego, con
fuegos reales controlados.

3. Navegacion de UAVs basada en vision.
La tesis presenta un algoritmo basado
en vision para la estimacion de la
posicion relativa en sistemas multi-UAV.

Gran parte de los resultados
presentados en la tesis se han obtenido
en linea y en tiempo real durante los
experimentos generales de los proyectos
europeos COMETS y SPREAD, en una de
las primeras demostraciones
experimentales de percepcion
cooperativa multi-UAV.

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Control de un Robot Mdvil de Cadenas con Miiltiples
Remolques e Integracion en un Sistema Multirrobot

Jesus Morales Rodriguez

Directores: Jorge L. Martinez Rodriguez y Alfonso J. Garcia Cerezo, Universidad de Malaga
Primer Accésit, Premio 6TRob a la mejor Tesis 2007

En esta tesis se estudian algunos problemas
rrelacionados con la navegacion auténoma
de robots madviles. En concreto, se analiza
en primer lugar la estimacién de movimiento
de un vehiculo mediante el emparejamiento
de barridos laser. Para ello se emplean
algoritmos genéticos en combinacién con
una version 2D de la técnica iterativa de los
puntos mas cercanos.

Asimismo, se aborda el control de robots
moviles de cadenas, que se resuelve
mediante el empleo de un modelo
cinematico aproximado. Para poder realizar
la identificaciébn experimental de dicho
modelo se utiliza el método de estimacion
de movimiento desarrollado previamente.

A continuacion se trata el control
subactuado de un vehiculo no holénomo que
arrastra varios remolques pasivos. Se
estudian la estabilidad del movimiento de
los remolques, y la evitacion de colisiones
entre ellos cuando se mueven hacia
adelante. Tales problemas se solucionan
imponiendo limites en la curvatura maxima
del vehiculo tractor, y se aplica con éxito a
un vehiculo de cadenas con dos remolques
heterogéneos.

Por ultimo, dentro del marco de la robodtica
cooperativa, se aborda la problematica de la
integracion de un robot moévil de cadenas
dentro de un equipo heterogéneo de
vehiculos auténomos que realizan una tarea
comun.

Geometrical Approaches for Optimal Grasp Synthesis

Operation.
Jordi Cornella Medrano

Directores: Raul Suarez Feijoo, Universidad Politécnica de Catalufa
Segundo Accésit, Premio 6GTRob a la mejor Tesis 2007

La prensiéon y manipulacion de objetos son
tareas fundamentales en la robotica
industrial y de servicios. Si bien los
elementos terminales han alcanzado un alto
grado de desarrollo y sofisticacion cuando se
disefian para realizar tareas especificas con
objetos concretos, su flexibilidad es ain muy
limitada y su rendimiento disminuye cuando
se producen variaciones en la tarea, el
entorno o en los objetos para los que se ha
disefado. En este sentido, la mano humana
es el mas claro ejemplo de “herramienta”
con alta flexibilidad, por lo que es natural el
desarrollo de dispositivos mecanicos basados
en su forma y comportamiento.

En esta tesis se tratan dos problemas
fundamentales en la prension y
manipulacién de objetos mediante manos
mecanicas: la sintesis de prensiones, lo que
conlleva determinar los puntos de contacto
entre la mano mecanica y el objeto, y el
problema de la distribucién de fuerzas, es
decir, la determinacion de las fuerzas que
debe realizar cada dedo en cada instante
para mantener el objeto en equilibrio. Los
algoritmos desarrollados han sido
rigurosamente  probados, presentandose
ademas numerosos ejemplos de aplicacion
con el objetivo de validar los resultados
obtenidos.

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Escuela de verano: Robotica de Rescate

El Laboratorio de Robotica Inteligente
de la Universidad Jaume | de Castello
(UJ1), ha organizado una nueva edicion
de una de las escuelas de robotica
europeas mas veteranas (IURS 2008),
evento surgido en 2001 en el seno de la
Red Europea de Robotica (EURON). La
tematica de este afo ha sido la robotica
de rescate, patrocinada por los
proyectos europeos del VI PM, Guardians
y ViewFinder.

La presidencia general ha sido
desempenada por Jacques Penders
(coordinador de los proyectos citados),
y como presidentes del programa
cientifico actuaron Enric Cervera (UJI),
Raul Marin (UJI) e Yvan Baudoin (RMA,
Bélgica). En la Escuela han participado
un total de nueve ponentes invitados y
una treintena de investigadores
provenientes en su mayoria de distintos
paises de Europa, pero también de Asia
y América.

El panel de ponentes estaba integrado,
entre otros, por Robin Murhpy, Shigeo
Hirose, Roland Siegwart y Anibal Ollero.
Desafortunadamente, en las fechas de
la escuela el huracan lke llegd a Texas
por lo que Robin no pudo acudir
fisicamente, realizando una
videoconferencia.

Las sesiones tuvieron lugar, como en
ediciones pasadas, en el Hotel Bonaire
de Benicassim (Castelld), durante cinco
dias del 15 al 19 de septiembre pasados,
asi como en la Universidad Jaume |,
incluyendo sesiones de trabajo practico
en laboratorio de cuya organizacion se
ocup6 Xavier Felip, también de la UJI.
Ademas de las ponencias, se realizaron

otras actividades como: sesion de
posteres, presentacion de trabajos por
los asistentes, tertulias en grupos

pequenos con los ponentes invitados y
ejercicios practicos con robots Lego y el
simulador USARSim.

En la financiacion, ademas de la UJI,

han contribuido la Generalitat
Valenciana y la Fundaciéon Caixa-
Castell6 Bancaja. Debido a |la

finalizacion de la Red de Excelencia
Europea de Robédtica EURON, no se ha

contado con su soporte economico,
aungue si con su aval cientifico.

Entre los temas abordados por los
distintos ponentes se pueden destacar:

e Robin Murphy (Texas A&M University).
Introduccién general al problema de los
robots de rescate, con ejemplos de
actuaciones en catastrofes recientes en
Estados Unidos. Interfaces persona-
robots para tareas de rescate.

» Shigeo Hirose (Tokyo Inst. of Tech.).
Disefio mecatronico de robots de
rescate inspirado en biologia,
principalmente snake robots. Mecanica
de robots terrestres para tareas
arriesgadas.

» Roland Siegwart (ETH Zurich). Robots
moviles terrestres y aéreos para
operaciones de blsqueda y de rescate.

« Anibal Ollero (Universidad de Sevilla).
Proyecto AWARE, del 6° Programa
Marco. Integracion de robots aéreos con
redes inalambricas de sensores vy
actuadores. Validacion en situaciones
de emergencia.

e Andreas Birk (Jacobs University
Bremen). Actividades de la Robocup
Rescue, competiciones de simulacion,
de agentes, y de robots reales. Estado
del arte, y herramientas de evaluacion.

e Hartmut Surmann (Fraunhofer IAIS).
Métodos para 6D SLAM en entornos de
rescate, usando escaners laser 3D laser
para localizar el robot mediante “scan
matching”, como alternativa a los
métodos probabilisticos.

« Yvan Baudoin (RMA, Bélgica). Proyecto
ViewFinder, del 6° Programa Marco, sus
resultados de la segunda anualidad, en
el ambito de la robética de rescate.

e Lino Marques (ISR-UC, Portugal).
Sensores olfativos para robots, tanto sus
principios de funcionamiento (quimica y
electronica), como las estrategias de
busqueda para la deteccion de fuentes
de olor.

La informacion completa del evento,
incluyendo el Material del Curso, se

encuentra disponible en:
http://www.robot.uji.es/research/events/iurs08/

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Nueva estructura GTRob

Coordinador Coordinador Sup y Web Secretario y Libro Blanco
Alfonso Garcia Cerezo Antonio Barrientos José Ramiro Martinez de Dios
Universidad de Malaga Univ. Politécnica de Madrid Universidad de Sevilla

Boletin Lista de Distribucion Inventario Patentes
Marc Carreras Carlos Balaguer Victor Munoz
Universidad de Girona Universidad Carlos Ill Madrid  Universidad de Malaga

Inventario de Proyectos Material Docente Videos Libro Blanco
Jose Luis Pons Rafael Sanz Pedro Sanz
Inst. Automatica Indus., CSIC  Universidad de Vigo Universidad Jaume |

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Nueva estructura GTRob (cont.)

Relaciones Internacionales Relaciones con Sudamerica Relaciones con la Industria
Alicia Casals Luis Moreno Eduardo Zalama
Univ. Politécnica Catalunya Universidad Carlos Il Madrid Universidad de Valladolid

&

Premios Gtrob Premios Tesis Doctoral Concurso Ceabot
Fernando Torres Medina Jose Angel Castellanos Alberto Jardon Francisco Blanes
Universidad de Alicante Universidad de Zaragoza Universidad Carlos Ill Madrid  Univ. Politécnica de Valencia

q

Inventario Equipos y Soft. Estadisticas
Jorge Pomares Angel Valera Juan Lopez Coronado Fernando Gomez Bravo
Universidad de Alicante Univ. Politécnica de Valencia Univ. Politécnica Cartagena Universidad de Huelva

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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NOTICIAS

Editado por

Grupo Tematico de
Robotica

Comité Espanol de
Automatica

Editor:
Marc Carreras

Universidad de Girona
marc.carreras@udg.es

Concurso CEABOT 2008

Los alumnos de la Universidad Jaume |
ganaron por segundo afio consecutivo el
Concurso Nacional de Robots
Humanoides CEABOT. Los ganadores se
enfrentaron a alumnos de la Universidad
Carlos Il de Madrid y de la Universidad
de Huelva los dias 3 y 4 de septiembre
en la Universidad Rovira i Virgili de
Tarragona, durante las Jornadas de
Automatica.

Los robots participantes debian superar
tres pruebas: una de habilidad para
caminar, otra de capacidad para subir y
bajar unas escaleras, y un combate de
lucha siguiendo las reglas del sumo

japonés. La prueba de caminar consistia
en recorrer 1,5 metros avanzando
primero de cara y volviendo de espaldas
una vez se llegaba al final del recorrido.
Cualquier intervencion sobre el robot,
ya fuera tocandolo con la mano o
realizando una instruccion con el mando
de control remoto, se penalizaba en el
computo de tiempo final. La segunda
prueba consistia en subir y bajar tres
escalones asimétricos en una escalera
con forma de piramide. En cuanto al
reto de la lucha de sumo, los
concursantes se enfrentaban entre ellos
en un combate a tres asaltos.

IEEE RAS Spanish Chapter

Estimados companeros, el pasado mes
de Marzo hubo nuevas elecciones a la
Junta Directiva del “IEEE RAS Spanish
Chapter”. Se present6 una Unica
candidatura formada por investigadores
de varias universidades espanolas,
pertenecientes al GTROB. Los nuevos
miembros de la Junta Directiva son:

Presidente:
Antonio Giménez, Universidad de
Almeria (agimfer@ual.es)

Vicepresidente:
Juan Carlos Alvarez, Universidad de
Oviedo

Secretario:
Manuel Ferre
Universidad Politécnica de Madrid

Vocal:
Oscar Reinoso
Universidad Miguel Hernandez de Elche

Vocal:
Pere Ridao
Universidad de Girona

Vocal:
Javier Minguez
Universidad de Zaragoza

Ante todo, quisiéramos agradecer al
anterior Presidente: Manel Frigola, y a
su secretario Enric Martin, su labor
realizada hasta ahora en este trabajo
para difundir las actividades de la

sociedad IEEE RAS entre la comunidad
espanola de robodtica. Todos estamos en
deuda con vosotros.

Este ano, durante el ICRA’09, se celebré
en Pasadena una reunidén de todos los
comités nacionales del RAS. Cada
Capitulo presentd las actividades que
realizan en sus respectivos paises para
dar a conocer la robética y la sociedad
IEEE RAS. Se insisti6 en la llamada a
voluntarios que quieran colaborar en
diferentes actividades de la sociedad.
Se recalco la preocupacion de aumentar
el niumero de miembros, y sobre todo
atraer gente joven a las diferentes
actividades promovidas por la sociedad.

Al igual que nuestros predecesores nos
proponemos informar a través de este
boletin de las actividades que se
llevaran a cabo tanto por la sociedad
IEEE RAS como por el Capitulo espaiiol
(reuniones, workshops, etc).
Agradecemos la oportunidad que se nos
ha ofrecido y que permitira impulsar
aun mas la presencia de la investigacion
espanola en la IEEE-RAS. El boletin es
una via excelente para conseguirlo.

Muy cordialmente,

Antonio Giménez
Presidente del Spanish Chapter de la
IEEE Robotics and Automation Society

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica



