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ICRA'0S

Durante los dias 18 a 22 de Abril de
2005 tuvo lugar la cita anual del IEEE
International Conference on Robotics
and Automation, este afio en la ciudad
de Barcelona. El lema de ICRA’05,
Robots get closer to humans se escogid
con el objetivo de reflejar el continuo
progreso en el campo de la robética y
sus areas afines, lo que ha significado
un cambio importante en diferentes
aspectos, en los campos de aplicacion,
en como y en que forma utilizar robots,
asi como su impacto en la sociedad. Las
mejores prestaciones de los robots
actuales permiten que algunos ya sean
accesibles a nivel personal y que se
abran nuevas perspectivas para su mas
amplia utilizacién en entornos tanto
industriales como no industriales. Ello

conlleva también el reto de asegurar la
seguridad en su utilizacién en entornos
préximos, o incluso en contacto, a las

personas, la facilidad de wuso para
personas no expertas, asi como
fiabilidad, costes asequibles,
funcionalidad, etc. Los temas mas

significativos tratados en esta edicién de

ICRA fueron: Robots modviles, robots
humanoides, robdtica en  cirugia,
rehabilitacion y asistencia personal,
interaccién persona-robot, robots

inspirados en la biologia, micro y nano
robotica, robotica de servicios, de
rescate, submarina o espacial, entre
otros. Asi mismo se trataron temas de
automatizacién avanzada como la visién
por computador, la inspeccién o el
transporte automatizado.

-> Continda en la pagina 3

Jornadas Nacionales Rohotica

Las Jornadas Nacionales de Robética se
celebraron los dias 6 y 7 de Abril de
2005 en el Paraninfo de la Universidad
de Cantabria (UC) en Santander. Las
Jornadas han estado impulsadas por el
Grupo Tematico de Roboética (GTRob) de
CEA y por la Red Tematica de Roboética,
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y fueron organizadas por el
Departamento de Tecnologia Electronica
e Ingenieria de Sistemas y Automatica de
la UC, dirigido por el Prof. Juan Pérez
Oria.

A las Jornadas asistieron los
representantes espafioles en diferentes
organismos internacionales y nacionales
relacionados con la investigacion en
Robética. Entre ellos, podemos destacar
el mayor congreso mundial en el campo,
ICRA’2005 que se celebra en Barcelona
en Abril y al cual se prevé una asistencia
cercana a las 2.000 personas, las redes
europeas de excelencia en Robotica
Euron y Clawar, y las sociedades IEEE,
IFAC, IAARC y AER. De la misma forma, la
mayoria de los responsables del GTRob
realizaron presentaciones sobre el estado
de sus actividades y los planes para el
fututo.

- Continda en la pagina 5

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Organizacion 6TRob

Finalizamos con la presentacion de los
altimos cuatro miembros de la nueva
estructura organizativa del Grupo
Tematico de Robdtica de la CEA. La lista
completa del equipo de trabajo del
GTRob es la siguiente:

Coordinador: Carlos Balaguer (UC3M)
Suplente: Alicia Casals (UPC)
Secretario: Rafael Sanz (UVigo)

Responsables de actividades:

Perfil del equipo (III)

Boletin: Marc Carreras (UdG)

Cursos: Pedro J. Sanz (UJI)

Docencia: Juan Carlos Alvarez (UniOvi)
Equipos Hardware: Joaquin Ferruz (US)
Grupos: Andrés Garcia (UCLM)
Industria: Pablo Gonzélez (CSIC-1Al)
Internacional: Enric Xavier Martin (UPC)
Sensores: Jesus Manuel Gomez (UMa)
Software: Martin Mellado (UPV)

Tesis: Juan Tardos (UniZar)

web: Antonio Barrientos (UPM)

Alicia Casals es Catedratica de Universidad del departamento de
Ingenieria de Sistemas, Automatica e Informatica Industrial de la

de esfuerzos.

en tiempo real.

Universidad Politécnica de Catalufia. Su investigacion actual esta
orientada principalmente en el &mbito de la robo6tica médica, tanto la
asistencial como en cirugia, siendo un aspecto clave la mejora de los
sistemas de interaccién persona robot a partir de la percepcién visual y

Martin Mellado es Profesor Titular de la Universidad Politécnica de
Valencia donde es el responsable del grupo de investigacién en robotica.
Sus principales areas de interés dentro de la robotica son la simulacién,
programacion inteligente de robots, planificacion de movimientos,
deteccion de colisiones y teleoperacion de robots.

Jeslis Manuel Gomez de Gabriel es Doctor Ingeniero en Informatica
desde 1999. Trabaja en el Dto. De Ingenieria de Sistemas y Automatica
de la Universidad de Malaga desde 1991, con docencia en la E.T.S.I.
Industriales e Informética, donde participa en proyectos de roboética
movil y teleoperacion, algunos de ellos en colaboracion con el Grupo de
de Automética y Robdtica de la Universidad de Sevilla.

Joaquin Ferruz Melero es Doctor Ingeniero Industrial y trabaja en el
departamento de Ingenieria de Sistemas y Automatica de la Universidad
de Sevilla como profesor Titular de Universidad. Sus principales areas de
interés son la robdtica movil y aerea, visién por computador y sistemas

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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ICRA'OS - Informacion general y estadisticas Lgﬁﬂos

ICRA, IEEE International Conference on

Robotics and Automation, es el
congreso mas importante nivel
internacional en el campo de la
robdtica.

Se organiza anualmente bajo el

patrocinio de la Sociedad de Robdtica y
Automatizacion (Robotics and
Automation) del |IEEE (Institute of
Electrical and Electronics Engineering).
IEEE es una asociacion técnica sin animo
de lucro constituida por méas de 350.000
miembros de 175 paises, y es una
autoridad técnica en campos muy
diversos como la biotecnologia, las
comunicaciones, espacio, electronica,
etc, que opera desde sus sociedades
filiales. La Sociedad Robotics and
Automation hace una tarea de
investigacion y de promocion de la
robética en diferentes &mbitos, a través

Trabajos presentados / Region

de sus comités técnicos. De estos
comités salen directrices a nivel
internacional, estandares, normas de
seguridad, informacién y difusion de la
robdtica y la automatizacién, etc. Los
congresos y reuniones técnicas
constituyen una mas de dichas tareas de
la Sociedad, de entre las cuales ICRA es
la mas relevante y que acoge mas
participantes. Desde el afio 2000 ha ido
superando la cifra de 1000
participantes, y en la edicion de
Barcelona hubo 1200.

Esta es la 22 edicion, la tercera vez que
se lleva a cabo en Europa. El primer
congreso tuvo lugar en Atlanta, EUA, el
afio 1984. De estas ediciones, 16 veces
se han realizado en los Estados Unidos,
tres en algun pais asiatico, y dos méas en
Europa.

Trabajos presentados / Europa

America erang United
30% Italy Switzerlan Kingdom
12% 4% 4% 4% Sweden
Germany Other
23%
14%
35% 35%
. . 18% 21%
Europe Asia/Australia France Spain
Areas de investigacion Trabajos presentados / Paises
4% i :
6% 5% Automation Biologiocauy 302;\32?5"6 Japan Sp(?m
Localization/ & Inspired USA 16% 6%
Navigation 59 Vision & Manufacturing  Robots 29%
Sensing .
7% Special 206 China
Applications Actuators 3%
& Sensors
France
umanoid 7%
Robots Others Korea
13% 5%
/ Germany
7% Human- 13% Control 23% Planning 1% Learning 5%
Robot Skills Hong Kong
Interaction 1% 204 2% 6%
www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica i |
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ICRA’05 - Participacion espafola

La participacion espafiola, de un 6 % de
entre todos los trabajos presentados en
el congreso fue muy elevada, sin duda
debido al hecho de que en esta ocasion
ICRA tuvo lugar en Espafia, pero
también refleja el gran numero de
grupos de investigacion y su actividad
notable en robdtica.

Los trabajos presentados, reflejan el
tipo de actividades de la investigacion
en nuestro pais, y los 46 trabajos
presentados versan sobre los temas
siguientes: 12 sobre SLAM vy robots
moviles, dos de los cuales son robots

caminantes; otros 5 aéreos o submarino;
7 sobre visién; 3 sobre destreza y
manos; 2 sobre rehabilitacion o
asistencia, 3 sobre micro o nano
manipulacién, 3 sobre planificacion, 5
sobre control o cinematica, y otros.

También hubo participacion en la
organizacion de Workshops:
Simultaneous Localisation and Mapping
organizado por Juan Domingo Tardos y
Network Robot Systems: Toward
intelligent robotic systems integrated
with environments, coorganizado por
Alberto Sanfeliu.

ICRA’05 - Finalista espanol al Best Paper

- Path planning using Harmonic Functions and Probabilistic Cell

Decomposition -

Jan Rosell, Universidad Politécnica de Catalufia
Pedro Thiguez, Universidad Rovira i Virgili

Este trabajo propone la combinacién
alternada de un método de planificacion
de movimientos basado en funciones
armonicas con un esquema basado en
muestreo aleatorio para la exploracién
del espacio de configuraciones,
motivada por las buenas propiedades de
las funciones armoénicas en la
planificacion de caminos y en el éxito
de los métodos basados en muestreo de
configuraciones para resolver problemas
con muchos grados de libertad. En el
método  propuesto, llamado PHM
(Probabilistic Harmonic-function-based
Method), las funciones armonicas se

calculan sobre wuna descomposicion
jerérquica del espacio obtenida
mediante una descomposicién

probabilistica basada en el muestreo y
la clasificacion de celdas. EI muestreo
aleatorio de celdas se realiza usando un

sesgo basado en el valor de la funcion
armonica, el tamafio de la celda y la
certidumbre de su clasificacion. Las
celdas muestreadas son clasificadas en
celdas libres, celdas obstaculo o celdas
parcialmente libres mediante la
evaluacion de un conjunto de
configuraciones de la celda obtenidas
con un muestreo determinista que
permite una ocupacion incremental y
uniforme del volumen de la celda. La
combinacién propuesta permite
aprovechar las propiedades de las
funciones armdnicas como método de
planificacion en espacios de
configuraciones con un mayor ndmero
de grados de libertad ya que relaja la
necesidad previa de conocer
explicitamente el espacio de
configuraciones.
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Jornadas Nacionales [ | S E

Robotica (continuacién)

La leccion inaugural de las Jornadas
corrié a cargo del Prof. Antonio Bicchi
de la Universidad de Pisa (Italia),
distinguished lecturer del IEEE Robotics
and Automation Society. Su conferencia
disto sobre la tematica de la interaccion
fisica humano-robot y més en concreto
sobre temas de seguridad durante esta
interaccién. Las técnicas que presento
el Prof. Bicchi se centraron en el co-
disefio de robots seguros desde el punto
de vista mecanico y de control.

Por primera vez las Jornadas Nacionales
de Robdtica se hicieron coincidir con las
jornadas de seguimiento de los
proyectos de Robdtica y temas afines
qgue lleva a cabo el Plan Nacional de
[+D+1 dentro de su programa de Disefio y
Produccion Industrial (DPl) para el
periodo 2003-2005. Se presentaron 15
proyectos de investigacién agrupados en
dos sesiones matinales. La presentacion
fue efectuada por los respectivos
Investigadores  Principales de los
proyectos.

Segun los responsables del GTRob la
nueva web tuvo mas de 3.000 entradas
en el mes de Marzo de 2005, numero
muy significativo si se tiene en cuenta
que faltan por rellenar varios apartados.
De la misma forma, de las estadisticas
de los grupos de investigacion de
Robotica en Espafia, se desprende que
actualmente estan inscritos 26 grupos
de investigacion que agrupan a 332
investigadores de los cuales 151 son
Doctores. Se estima que este numero ira
creciendo ya que faltan bastantes
grupos por inscribirse.

La asistencia a las Jornadas se puede
considerar, comparada con otros afios,
de un éxito. A las mismas asistieron mas
de 70 investigadores de 25
universidades y centros del CSIC.

MALES DE ROBOTICA
ROYECTOS CICYT-DPI
s DE VISION ARTIFICIAL

JORNADAS NACIO

SEGUIMIENTO DEP
JORNADAS NACIONALE

Santander, 6,7 y 8 de Abril 2005

!Cﬁdas

Submissions

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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8 de Abril de 2003
Juan Andrade Cetto

Boletin Robodtica

BB B Environment Learning for Indoor Mobile Robots

Departamento de Ingenieria de Sistemas, Automdtica e Informdtica Industrial

Universidad Politéchica de Catalufia

EURON Georges Giralt PhD Award, a la mejor tesis doctoral en Robética

La tesis aborda varios temas de
actualidad en robotica movil, tales
como la fusiobn multisensorial, nuevas
medidas de la calidad temporal de
observaciones, y sobre todo, nuevos
resultados teoricos referentes a la
autolocalizacion 'y construccion de
mapas de forma simultanea (SLAM por
sus siglas en inglés).

Quiza, el resultado mas relevante de
este trabajo doctoral es el formalismo
tedrico de la observabilidad parcial en
SLAM, usando como herramienta la
teoria de estimacion estocastica. El Dr.
Andrade nos ha mostrado que las
técnicas tradicionales para resolver
SLAM usando el filtro de Kalman
producen un estimador marginalmente
estable, y como consecuencia, que la
estimacion final de los estados del mapa

Carta del Editor

En este tercer numero del boletin de
robética nos centramos casi
exclusivamente con los dos recientes
acontecimientos: el ICRA’05 que tuvo
lugar en Barcelona y las Jornadas de
robotica celebradas en Santander.

En esta entrega hemos finalizado con la
presentacion de los miembros de la
estructura organizativa del grupo, y
empezado ya una nueva seccion, sobre
resumen de tesis doctorales.
Intentaremos ofreceros en cada nuevo
boletin un par de resimenes.

y del vehiculo dependera siempre de las
condiciones iniciales. Sin embargo, al
anclar el mapa a una marca fija en la
escena, que bien podria ser por ejemplo
el primer landmark observado, es
posible obtener observabilidad completa
en SLAM, con una mejora significativa
en el célculo final de las covarianzas de
los estados.

Este resultado, que ha sido ya aceptado
para publicarse en la IEEE Transactions
on Robotics, ha conducido a la
comunidad investigadora en SLAM a
pensar en nuevas maneras de atacar el
problema de construccion de mapas y
autolocalizacion. Por ejemplo, creando
mapas locales anclados a un landmark, o
a la estimacion inicial del robot, y luego
usar relaciones geométricas para
fusionar mapas de forma global.

Queremos también incluir mas articulos

de opinion, a parte de la habitual
entrevista. Por lo que si queréis dar
vuestra opiniobn sobre tendencias,

resultados o estudios de investigacion o
innovacion industrial no dudéis en
contactar con nosotros.

Saludos,

Marc Carreras
Editor Boletin Grupo Tematico Roboética

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Entrevista a Alicia Casals

Catedratica de Universidad del
departamento de Ingenieria de
Sistemas, Automatica e Informéatica

Industrial de la UPC, y General Chair
del ICRA’05.

Pregunta. (Qué es lo que mas
destacaria del recientemente

celebrado ICRA 2005 en Barcelona?

Respuesta. ICRA 2005 ha dado soporte
a nuevas iniciativas dentro de la
Robotics and Automation Society
como son el Industrial Forum, con el

animo de acercar mas la
automatizacion y participacion
industrial en un congreso

tradicionalmente mas académico, el
Young Profesional Lunch, para tratar
de involucrar a investigadores jovenes
en actividades de la Sociedad y asi
“rejuvenecerla”, o el Town Hall, o
asamblea de socios, que tenia el buen
animo de recoger quejas o0 sugerencias
de los miembros de RAS, aunque la
respuesta a este acto fue muy escasa.
En todo caso muestra el interés de la
Sociedad a acercarse a sus socios y
mejorar sus servicios.

P.  Atendiendo a la masiva
participacién y al gran numero de
papers, ;qué piensa sobre el futuro
del ICRA?

R. ICRA es el mayor congreso de
robdtica y la participaciéon ha ido
aumentando en los ultimos afios. Es
interesante observar que aunque el
namero de trabajos aceptados no ha
crecido, a pesar de que los enviados
si, el niamero final de participantes se
ha incrementado. Ello muestra que la
asistencia no estd Unicamente
motivada por la presentacion de un
trabajo, sino por el interés en si del
congreso, lo que avala la calidad del
mismo y de los trabajos presentados.
Es de esperar pues, que el nivel pueda
ir aumentando en el futuro.

P. (Cuél ha sido, a su juicio, la
novedad cientifico-técnica de este
ICRA?

R. En el campo de la robética, como
en otros muchos, es muy dificil
actualmente hacer avances
espectaculares, en cambio, si que se
avanza lentamente en la mejora de
prestaciones de los robots. Sin
embargo, es de notar que el avance
de la robotica en el sector de servicios
y aplicaciones méas proximas a la
sociedad comporta la necesidad de
disponer de interfaces para la
interaccién persona-robot. Ello ha
dado lugar a que temas como la
“sociabilidad”, o las relaciones
persona-robot, sean aspectos que se
suman a la investigacion ya mas
consolidada sobre programacion por
guiado o ensefianza.

P. ¢(Cuales son las lineas de
investigacion que mas atencion estan
recibiendo en la actualidad?

R. Los robots moviles y las técnicas
gue comportan se mantiene como uno
de los temas de investigacién en el
que mas grupos trabajan. Por otra
parte el creciente interés por los
robots humanoides o  asistenciales
también comporta los aspectos ya
mencionados de interaccion persona-
robot. Puesto que en general, los
diferentes campos de investigacién en
robdtica estan ya muy consolidados, la
investigacion va mas en la linea de
mejorar los algoritmos de percepcion,
control, y planificacién para que sean
mas rapidos, seguros y eficientes de
forma que puedan ser aplicables en
los sectores mas emergentes.

P. ¢(Cual ha sido el nivel de
participacion de Espafia en ICRA?
R. La participacion de los grupos

espafioles ha sido muy bueno, un 6%
de los trabajos aceptados, préximo a
los de Francia e Italia que
tradicionalmente tienen una mucha
mayor participacion. Esta
participacién ha sido importante no
sélo en términos numéricos, sino
también en calidad, un trabajo de la
UPC ha sido nominado al Best

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/rob

Award.

Conference Los trabajos
provienen 11 entre la Univ. Polit. de
Catalufia y el Inst. de Robética de
Barcelona, otros 4 del Inst. de
Automatica Industrial de Arganda y 3
de las universidades de Zaragoza,
Sevilla y Pol. de Madrid. También han
tenido participacion grupos de las
universidades de Alicante, Barcelona,
Castilla la Mancha, Girona, Islas
Baleares, Jaén, Miguel Hernandez,
Rovira Virgili, Valladolid, Inst. de
Biomecanica y Pol. de Valencia.

P. ¢(En que areas son destacables a

nivel internacional los  grupos
nacionales de investigacion en
Robdtica?

R. La participacion espafiola en ICRA
ha sido un exponente de las areas en
las que la investigacion de los grupos
nacionales més destaca a nivel
internacional. Asi, puede decirse que
grupos espafoles destacan en temas
tales como robots mdviles tanto
terrestres como aéreos y submarinos,
en médicos y asistenciales, manipu-
lacién y sistemas multirobot, disefio
de manos y destreza, asi como
aspectos de percepcién, tanto vison
como fuerza.
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NOTICIAS I
Capitulo espafiol TEEE-OES

El capitulo espafiol IEE- OES ha iniciado
sus actividades en 2005 con el objetivo
de promover los avances de la
investigacion teodrica y practica aplicada
al entorno oceanogréafico, por parte de
la comunidad Iberoamericana.

En esta primera fase, la sociedad IEEE-
OES espafiola ha sido promovida por los
investigadores de las instituciones que
participan en la red "La Automatica en
el Sector Marino" Automar.

Desde la pagina Web podéis encontrar

informacion sobre como  hacerse
miembro, asi como informacioén
actualizada sobre los principales

eventos y conferencias organizadas.

Contacto:

Roque J. Saltarén Pazmifio
(rsaltaren@etsii.upm.es)
http://www.disam.upm.es/spanish-
ieee-oes/

TEEE-RAS, llamada a la participacion

En las pasadas Jornadas Nacionales de
Robdtica de Santander se comento que
uno de los objetivos del grupo es
potenciar la representacion esparfiola en
entidades internacionales, tales como el
IEEE. En el ICRA en Barcelona se entregé
una solicitud de participacién en
actividades de IEEE-RAS, que promueve
el futuro presidente de la Sociedad
(President Elect), Prof. Richard A. Volz.

Esta es una muy buena oportunidad para
que personas con animo de llevar
adelante actividades en el campo de la
robotica, y en el ambito internacional,
se apunten y contribuyan a la sociedad.
Hay actividades muy diversas (comités
técnicos, organizacion de eventos,
etc.), y la cantidad de trabajo a hacer,

Educacion

En la dltima reuniéon de Santander del
GTRob decidimos impulsar la actividad
en lo referente a la docencia, para lo
cual os proponemos dos iniciativas:

1) recopilacion de fichas de asignaturas
de Robotica a nivel nacional.

2) poner transparencias y material
docente en la web.

Podéis colaborar en ambas mandandome
simplemente un enlace a un curso o a
un material docente concreto (apuntes,
un video, un software, transparencias,
etc).

como en todas las asociaciones que
funcionan con voluntarios, depende de
la gente que hay detras.

Por eso, como grupo de Roboética seria
muy bueno que tuviéramos una amplia
representacion espafola, de momento
para trabajar, y a la larga para tener
mayor representatividad en los 6rganos
de decision. Para coordinar y tener
mayor éxito en este proceso, 0s
pedimos que los interesados nos hagais
saber lo antes posible vuestras
intenciones.

Saludos y o0s animamos pues a
participar,

Alicia Casals y Carlos Balaguer

Estas iniciativas también se estan
llevando a cabo en EURON, por lo que
no es necesario mandarlo a ambos
sitios.

La evolucion de este acopio de
informacién la podréis seguir, casi en
tiempo real, en:
http://isa.uniovi.es/~simur/GTRob/

Juan Carlos Alvarez
Responsable docencia GTRob

juan@uniovi.es

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

Editores Asociados IEEE-RAS

Nuestros compafieros Juan Tardos de la
Universidad de Zaragoza y Federico
Thomas del IRl de Barcelona han sido
nombrados Editores Asociados del IEEE
Transactions on Robotics (T-RO), la
revista de mayor prestigio y la primera
en el indice de impacto JCI de Robotica.

Por otro lado, Carlos Balaguer ha sido
prorrogado por dos afios mas como
Editor Asociado del IEEE Robotics &
Automation Magazine (RAM). A todos
ellos nuestras felicitaciones y los
mejores deseos en su actividad.

Curso especializacion Automadtica en Girona

El VI Curso de Especializacion en
Automatica organizado por CEA se
celebra este afio en Lloret de Mar entre
los dias 13 y 17 de Junio. El responsable
del curso es el Prof. Joaquim Meléndez
de la Universidad de Girona. El curso es
un foro dinamizador de la formacion
permanente de profesores e
investigadores en Automatica.

Entre los tres temas que cada afio
selecciona el Comité del curso, uno de
ellos serd el de “Reconocimiento de
Formas y Fusién Sensorial en
Automatizacion y Robdtica” presentado
por el Prof. L. Basafiez de la UPC.

http://iiia.udg.es/cursosceaifac05/

Workshop de Telerobodtica en Madrid

El ler workshop internacional en
“Telerrobotica y Realidad Aumentada
para Teleoperacion” se celebrara en
Madrid entre los dias 28 y 29 de Junio.
El workshop esta organizado por DISAM
de la Universidad Politécnica de Madrid,
siendo su Chair el Dr. Manuel Ferre. Las
actas del mismo seran previsiblemente
publicadas por la serie Star de Springer.

Entre los 25 papers destacan, entre otros,
los presentados por: A. Kheddar (AIST), M.
Buss (Munich), R. Aracil (Madrid), F.
Torres (Alicante), F. Shevlin (Dublin), S.
Stramigioli (Twente), A. Sabatini (Pisa),
A. Casals (Barcelona), P. Sanz (Castellon)

y C. Melchiorri (Bolonia).

http://www.disam.upm.es/~ws_telerrobotica/inde

Editado por

Grupo Tematico de
Robotica

Comité Espafiol de
Automatica

Coordinador:
Carlos Balaguer

Universidad Carlos Il
balaguer@ing.uc3m.es
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Escuela de verano EURON en Benicassim

La 5% edicion de la EURON Escuela de
Verano de la Universidad Jaume | se
celebrard en Benicassim entre los dias
19-23 de Septiembre. La Escuela estara
dedicada a la tematica de “Robdtica y
Neurociencia” y esta dirigida por el
Prof. Angel del Pobil. La Escuela esta
apoyada por el proyecto Europeo del
6PM FET “Neurobotics”.

Los profesores invitados serédn este afo:
Melvyn A. Goodale (Ontario), Paolo Dario
(Pisa), Luciano Fadiga (Ferrara), John
Andrew H. Fagg
(AIST),
Angel P. del Pobil (Castellon), Yiannis
Demiris (London), Jose Carmena (Durham)

Hallam (Odense),

(Oklahoma), Luc Berthouze

y Eris Chinellato (Castelldn).

http://www.robot.uji.es/lab/plone/events/iurs05

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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