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Resumen ﬂ@ﬁiﬂﬂf@i Barcelona

La 3® edicion de las Jornadas Nacionales
de Robdtica se celebro los dias 14 y 15
de Mayo de 2007 en las instalaciones de
la Universidad Politécnica de Catalunya
(Barcelona). A las Jornadas asistieron
los representantes espanoles de
diferentes organismos internacionales y

nacionales relacionados  con la
investigacion en Robdtica: Euron,
AER/IFR, HispaRob e I[EEE Spanish
chapter.

La leccion inaugural de las Jornadas
corrio a cargo del Prof. Jean-Paul
Laumond, Director del grupo Gepetto
del LAAS-CNRS, Toulouse, Francia. En su
conferencia, titulada “Motion Planning:
from Robots to Humans”, el profesor
Laumond explicé sus investigaciones

Feria I

Los dias 5,6 y 7 de Junio se celebro en
la Feria de Muestras de Zaragoza, la
Feria Internacional de la Automatizacion
Industrial MATIC'07. En ella se instalaron
stands de diferentes empresas del
ambito de la Automatizacion y Robotica
en los que se presentaron los Ultimos
avances en sistemas de automatizacion,
sensores, sistemas de vision y robots.
Entre estos Ultimos cabria destacar
algunos avances en robots
manipuladores cooperativos.

CEA particip6 en la Feria con un stand y
con una ponencia. En el stand se realizo
la difusion de los diferentes masteres en
los ambitos de la Robodtica y la
Automatizacion y la Vision por
computador, impartidos durante el
actual curso académico y los propuestos
para proximos cursos. También se
instalaron unos posters de difusion de
las actividades de CEA, de la revista RIAI
y de la plataforma espaiiola de Robética

sobre movimiento artificial para robots
humanoides y movimiento virtual para
actores digitales y maniquies.

- Continda en la pagina 2

MATIC de Zaragoza

HispaRob. Se presenté informacion
sobre el Libro Blanco de la Robotica
realizado por el Grupo Tematico de
Robotica de CEA. De forma continua se
proyectaron videos representativos de
las actividades 1+D+i de los diferentes
Grupos de Robdtica pertenecientes a
CEA. Se puso en funcionamiento en el
stand un robot mdvil del Grupo de
Robotica de la Universidad de Zaragoza,
que desperto interés entre el pablico. El
publico manifestd especial interés por

- Continda en la pagina 2
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Resumen Jornadas Barcelona (continuacién)

El objetivo de estas 3as Jornadas
Nacionales de Robotica fue agrupar las
reuniones periodicas que organiza desde
hace unos afos el Grupo Tematico de
Robotica del Comité Espanol de
Automatica  (CEA-GTRob) con las
reuniones de seguimiento de los

proyectos de Robdtica y temas afines
que lleva a cabo el Plan Nacional de
[+D+| dentro de su programa de Diseno y
Produccion Industrial (DPI).

Por tercera vez ambos acontecimientos
fueron coordinados y se celebraron en
dias consecutivos. Ademas, estas

Jornadas estuvieron centradas en el
analisis de la presentacion del Libro
Blanco de la Robédtica, que se efectud el
dia 28 de Febrero de 2007, y sobre las
futuras actividades a desarrollar por el
CEA-GTRob.

Feria MATIC de Zaragoza (continuacién)

el Libro Blanco y por la plataforma
HispaRob, de los que se agotaron los
folletos editados para su difusion.

En la ponencia "Presentacion del Libro
Blanco de la Robotica y la Plataforma
Espafola de  Robotica  Hisparob”
participaron D. Miguel Angel Salichs,
que realizd la presentacion general de
la ponencia, D. Carlos Balaguer, que

presento el Libro Blanco, D. José Ramén
Garcia Monton, Director de Robotica de
ABB  Espana, que presentdo la
Plataforma. Clausuré el acto el Ilmo.
Director General de Ciencia, Tecnologia
y Universidad del Gobierno de Aragén D.
Fernando Beltran.

Luis Montano, Univ. de Zaragoza

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Proyecto Flush and Gap

Universidad de Jaén

El grupo de investigacion en Robdtica,
Automatica y Vision por Computador
(GRAV) de la Universidad de Jaén lleva
a cabo el proyecto denominado Flush
and Gap, que constituye un proyecto de
transferencia de tecnologia para la
empresa multinacional VALEO
ILUMINACION, uno de los lideres
mundiales en el sector de la fabricacién
de faros para vehiculos.

El objetivo del proyecto es el desarrollo
de un sistema automatico para el
ajuste, durante la fase de ensamblaje,
de la posicion del cristal de un faro
sobre su carcasa, de manera que se
alcancen los valores de tolerancia
dimensional exigidos por los clientes de
esta empresa para ciertos puntos de
control del faro, valores que son cada
vez mas exigentes y que, en todo caso,
estan por debajo de 1 mm. De esta
forma se garantiza un ajuste adecuado a
la hora de montar el faro en el vehiculo.

El disefio de este sistema se basa en una
maquina prototipo en la que se han
instalado un total de 9 actuadores
magnéticos y neumaticos y 7 sensores
de posicion ubicados en los puntos de
control antes mencionados, y de un
software de control que determina la
posicion de cada actuador de manera
que las desviaciones de posicion
respecto a sus valores nominales en los
puntos definidos por el cliente se
ajusten a los limites de tolerancia
exigidos. La tecnologia utilizada para el
desarrollo de este prototipo ha sido
objeto de una patente.

Contacto:

Juan Gémez Ortega

juango®ujaen.es
http://voltio.ujaen.es/isa/WEBgrupo/

Perception, Action and Cognition through Learning
of Object-Action Complexes (PACO-PLUS)

IRT (CSIC-UPC)

El proyecto pretende disefar un robot
cognitivo capaz de desarrollar categorias
perceptivas, conductuales y cognitivas que
sean medibles y que puedan ser
comunicadas y compartidas con humanos y
otros agentes artificiales. Para conseguirlo,
el proyecto esta siendo llevado a cabo por
un consorcio formado por investigadores en
robotica, ingenieros, expertos en vision por
computador, linglistas, especialistas en
neurociencias y psicologos cognitivos. La

idea basica de partida es que los objetos y
las acciones estan inseparablemente
interrelacionados y, por consiguiente, los
denominados Complejos Objeto-Accion son
los modulos basicos que sustentan la
cognicion.

Contacto:

Carme Torras

(torras@iri.upc.edu)
http://www.paco-plus.org

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Robots maviles en red para tareas de servicio y de
intervencion, NERO (NEtworked RObots) (programa DPI)

Universidad de Zaragoza

La compleja naturaleza de muchas tareas
en el contexto de la robdtica mavil hace
preciso pensar en la necesidad de varios
robots trabajando en coordinacion y
cooperacion. En este marco aparecen
dispositivos roboticos conectados a redes
de comunicaciones que incluyen robots
autonomos y sensores distribuidos en el
entorno que intercambian informacion.
Esto se puede extender a interacciones
entre robots, robots con el entorno y con
humanos. En este contexto, dentro de este
proyecto se investiga fundamentalmente en
tres aspectos: técnicas de cooperacion
multi-robot con asignacion de tareas para
cumplimiento de plazos del conjunto. Se
abordan métodos de optimizacion y se
utilizan heuristicas que permiten tratar con
robots heterogéneos tanto en sus
capacidades de movimiento  como
perceptuales. Por otra parte se abordan los
aspectos de percepcion y control visual

extendiéndolas a multiples robots con
camaras diferentes convencionales vy
omnidireccionales, disefando estrategias
de despliegue para percepcion que
aseguran la observabilidad. Por Gltimo se
trabaja en métodos y técnicas para la
comunicacion de los robots entre si y de
estos con un centro de mando. Se tratan
redes ad-hoc madviles que soportan trafico
de tiempo real para dotar a los robots de
comunicaciones sin necesidad de
infraestructura.

Este proyecto esta muy relacionado con el
proyecto Ubiquitous Networking Robotics in
Urban Settings, IST-1-045062-URUS-STP,
financiado por la Comision Europea en el
que también participa el grupo.

Contacto:

Carlos Sagliés
(csagues@unizar.es)
http://robots.unizar.es/

Aplicaciones Industriales de los Robots SUBmarinos

(AIRSUB) (programa DPI)

Univ. de Girona, Islas Baleares, Politécnica de Catalunya

El proyecto AIRSUB tiene como objetivo
explorar, innovar y ampliar las aplicaciones
de los robots submarinos en 3 ambitos
industriales: (1) Inspeccion de presas
hidroeléctricas, (2) Inspeccion de cables y
emisarios marinos y (3) Inspeccion de
puertos. Cada una de estas aplicaciones se
realiza por una de las universidades.

Para la inspeccion de presas (Univ. de
Girona) se propone la utilizacion de un
Autonomous Underwater Vehicle (AUV) que
pueda realizar un barrido de la pared de la
presa mientras adquiere un video de su
estado. Dicho video se procesara off-line
para construir un mosaico georeferenciado
de imagenes que permita a los ingenieros
de la presa tener una idea global de su
estado. Esta inspeccion se realizara en la
pared y rejas de la presa asi como en las

galerias a presion de la central
hidroeléctrica.
La inspeccion de cables / emisarios

submarinos (Univ. de las Islas Baleares) se

realiza utilizando un AUV. El robot
desciende, localiza el cable y realiza el
seguimiento de éste mediante un sistema
visual de deteccion y guiado. A lo largo de
la mision, el AUV mediante un sistema de
posicionamiento subacuatico y un mddulo
de deteccion visual de defectos, filtrara las
imagenes capturadas para clasificar las que
muestran defectos y anotar en ellas su
localizacion.

Finalmente, para la inspeccion de paredes
y cimientos de los muelles de los puertos
(Univ. Politécnica de Catalunya) se propone
la utilizacion de un Remotely Operated
Vehicle (ROV) que adquirira imagenes de
video. Se utilizaran técnicas difusas para la
determinacion de las anomalias y los fallos
que existen en el muelle, asi como su
degradacion temporal.

Contacto:

Pere Ridao

(pere@eia.udg.es)
http://eia.udg.es/~pere/airsub

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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ISAM 2007

En los dias 23 a 25 de julio pasados se
llevd a cabo en Ann Arbor, Michigan,
EEUU, la séptima edicion del “IEEE
International Symposium on Assembly and
Manufacturing”, ISAM 2007 (anteriormente
denominado “International Symposium on

Assembly and Task Planning”, ISATP),
auspiciado por IEEE Robotics and
Automation Society y ASME Design

Engineering Division.

Este simposio tiene por objetivo dar un
forum de presentacion de trabajos vy
discusion a investigadores y profesionales
que trabajan en diversos aspectos de
montaje y fabricacion de productos de
diversos tamanos (desde nano hasta
macro), diversas escalas de produccion
(desde la celda de trabajo aislada hasta la
cadena de produccion) y diferentes etapas
del producto (desde la etapa de disefo
hasta el reciclado). El simposio incluye
articulos/presentaciones sobre aspectos
tedricos, metodoldgicos, aplicaciones, y
trabajos monograficos relacionados con
montaje y fabricacion. Algunos de los
principales tdpicos considerados en el
simposio son (se mantiene la terminologia
en inglés):
o Assembly/disassembly/manufacturing
planning and automation
e Modeling, simulation, and design of
manufacturing processes and systems
e Macro, micro, and nano assembly
processes and systems
e  Fixturing, grasping, and manipulation
e Design for manufacturing,
(dis)assembly,  sustainability, and
environment
e Task, production, and manufacturing
process planning and scheduling
Precision and robotic assembly
Motion and contact planning
Line balancing and optimization
Virtual assembly, prototyping, and
manufacturing
e Planning and
uncertainty
o CAD/CAM integration
e Assembly/disassembly in product life-
cycle engineering and management
e Part feeding and reorientation

scheduling  under

En la fotografia de izquierda a derecha:
Kazuhiro Saitou (Organizing Chair), Radl

Suarez (General Chair), Vijay Kumar
(Keynote speaker) y Jing Xiao (America
Program Co-chair).

e Monitoring, detection and
recovery

e Assembly/disassembly cost estimation
Self-assembly and disassembly

Tolerance analysis and design

error

En esta séptima edicion del simposio, la
organizacion de ISAM 2007 estuvo a cargo
de Radl Suarez (IOC-UPC, Barcelona,
Spain) como General Chair, Kazuhiro
Saitou (University of Michigan, Ann Arbor,

USA) como Organizing Chair, y Alain
Delchambre  (Université Libre de
Bruxelles, Belgium), Sukhan Lee

(Sungkyunkwan University, Korea) y Jing
Xiao (University of North Carolina,
Charlotte, USA) como Program Co-chairs
por Europa, Asia y América
respectivamente. Cabe destacar también
la participacion como conferenciantes
invitados para sendas conferencias
plenarias del Profesor Francesco Jovane
(Politecnico di Milano, Italy) y del Profesor
Vijay Kumar (University of Pennsylvania,
USA).

El programa detallado y mas informacion
sobre el simposio puede obtenerse en:
http://me.engin.umich.edu/isam2007/

Raul Suarez
Univ. Politécnica de Catalunya

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

Challenging Robot Designs

El pasado miércoles 30 de mayo, el
Prof. Dr. Roland Siegwart, Director del
Autonomous Systems Lab (Institute of
Robotics and Intelligent Systems, ETH
Zurich), y Distinguished Lecturer de la
sociedad IEEE Robotics and Automation
impartié la conferencia “Challenging
Robot Designs" en la Universidad Miguel
Hernandez de Elche (UMH). La
conferencia forma parte del programa
“La ciencia que te gusta’, puesto en
marcha en la UMH dentro de las
acciones previstas para facilitar la
convergencia europea. En la web del
Laboratorio de Robotica y Realidad
Virtual de la UMH puede descargarse la
conferencia en formato electronico:

http://www.isa.umh.es/vr2/news/Challenging_Ro
bot_Design.pdf

IEEE RAS Spanish Chapter

Desearia utilizar la oportunidad que me
brinda el boletin para recordar al
Profesor Kazuo Tanie (1946-2007) que
murio el pasado 9 de Junio. El Profesor
Tanie fue presidente de la Robotics and
Automation Society, Vicepresidente de
la Robotic Society of Japan, y Editor
Asociado de la IEEE Transactions on
Robotics and Automation. Sus
investigaciones se centraron, entre
otras, en el desarrollo de sensores
tactiles, manos habiles, brazos robots
dociles y humanoides. Su legado sera
siempre fuente de inspiracion para
nosotros.

Muy atentamente,

Manel Frigola
Presidente del RAS-SC

c@ Robotics & Automation Society

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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