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Reuniones GTRob

A lo largo del ultimo ano, el GTRob se
ha reunido como es habitual en dos
ocasiones, en las Jornadas de
Automatica de Huelva en Septiembre de
2007 y en las Jornadas de Robotica de
Alicante en Junio de 2008.

En las Jornadas de Automatica, que se
celebraron del 5 al 7 de Septiembre de
2007 en Huelva, se celebr6 la reunion
ordinaria del Grupo Tematico de
Robética (GTRob). La asistencia fue muy
numerosa y el orden del dia tuvo cinco
apartados: 1) Informe de las actividades
del ano 2006/2007, 2) Libro Blanco de la
Robética, 3) La Robodtica en el PN 2008-
11, 4) Actividades para el ano 2007/08,
5) Presentacion CEABOT 2007, 6)
Finalistas premio ABB a la mejor Tesis
CEA-GTRob en Robotica 2006.

En la reunion se repaso el estado de las
actividades del grupo. Cabe destacar la
concesion de la subvencion de la Red
Nacional de Robotica del MEC. En
cuanto al Libro Blanco de Robotica, una
vez ya publicado y presentado, se hablo
de su futuro acordando principalmente
hacer una segunda version del DVD con
mas videos sobre demostraciones con
robots, y se establecid6 un periodo de

Nota del editog

Durante estos 4 anos, desde Septiembre
de 2004 a Septiembre de 2008, el
boletin del GTRob ha intentado reflejar
la actividad de los grupos de
investigacion en robdtica de Espana. Se
han editado 12 nimeros (4 menos de los
previstos!) y estos han sido descargados
mas de 15.000 veces desde la pagina
web del GTRob. Este nimero resume la
actividad del ultimo ano, ya que por
distintas razones no ha sido posible
publicar mas ediciones. Pido disculpas!

tiempo para revisar y corregir erratas.
Se acordd también valorar la posibilidad
de traducir el libro al inglés. A
continuacion, se repas6 la nueva
estructura del Plan Nacional de [+D+i
2008-2011 localizando las areas y lineas
estratégicas en las que se contempla la
investigacion en robotica.

En cuanto a actividades para el proximo
ano, a parte de las actividades
tradicionales, se acord6 estudiar las
posibilidades de organizar un workshop
iberoamericano en Robotica y de
organizar un “brokerage event”, feria
de demostracion de robots en estrecha
colaboracion con el sector empresarial e
industrial.

El dltimo apartado de la reunion fue
para el concurso de robots CEABOT vy
para el premio a la mejor Tesis Doctoral
en Robdtica de 2006. Los responsables
de cada actividad presentaron los
aspectos organizativos e invitaron a los
asistentes a asistir a los actos
programados durante las mismas
jornadas, el concurso de robots y las
presentaciones de tesis finalistas
respectivamente. En este boletin de
robotica podéis encontrar la crénica de
cada actividad.

- Continda en la pagina 2

En estos 12 numeros se han publicado
11 entrevistas, 10 resimenes de tesis y
32 grupos distintos han presentado sus
proyectos o lineas de investigacion.
Adémas se han publicado las cronicas de
reuniones, workshops, redes, etc.

Quiero agradecer a todas las personas
que han colaborado enviando
informacion o sugerencias. Espero que
el boletin haya sido interesante, y que
continlie durante muchos afios mas.

Saludos a todos,
Marc Carreras

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Reuniones GTRob (continuacion)

La 4* edicion de las Jornadas
Nacionales de Robotica se celebro6 los
dias 4 y 5 de Junio de 2008 en las
instalaciones de la Universidad de
Alicante. A las Jornadas asistieron los
representantes espanoles de diferentes
organismos internacionales y nacionales
relacionados con la investigacion en
Robética: Euron, AER/IFR, HispaRob e
IEEE Spanish chapter.

La leccion inaugural de las Jornadas
corrié a cargo del Prof. Brad Nelson del
ETH Zirich). En su conferencia, titulada
“From Micro to Nano Robotics”, el
profesor Nelson explico sus
investigaciones en el desarrollo de
microrobots para investigar la vida a
una escala muy pequeha. Por ejemplo,
se han utilizado mecanismos de
microrobotica para estudiar la dinamica
del vuelo de las moscas. También
diferencio las tecnologias implicadas en
la micro y la nano robética, y explico el
proceso de fabricacion que utilizan para
la fabricacion de componentes a escala
nanométrica.

El objetivo de estas 4as Jornadas
Nacionales de Robotica fue agrupar las
reuniones periddicas que organiza desde
hace unos anos el Grupo Tematico de
Robdtica del Comité Espanol de

Automatica  (CEA-GTRob) con las
reuniones de seguimiento de los
proyectos de Robotica y temas afines
que lleva a cabo el Plan Nacional de
I+D+l dentro de su programa de Diseno y
Produccion Industrial (DPI). Por cuarta
vez ambos acontecimientos fueron
coordinados y se celebraron en dias
consecutivos.

En la reunion del GTRob se acordaron
diferentes aspectos respectos a las
nuevas actividades del grupo. Respecto
a la feria de demostracion de robots se
decidio hacer un sondeo de los grupos
dispuestos a enviar robots a la feria. Se
hablé también de organizar una
congreso nacional de robotica para el
ano 2009. Finalmente, respecto al Libro
Blanco de Robodtica, se decidi6 editar
nuevamente el libro corrigiendo las
erratas e incluir la segunda version del
DVD en la que se encuentran muchos
mas videos de demostracion.

En la proxima Asamblea General de
CEA, que se celebrara en las Jornadas
de Automatica en Tarragona en el mes
de Septiembre de 2008, se va a renovar
la mitad de los cargos de la Junta
Directiva, entre ellos los cargos de
coordinador y suplente del GTRob.

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Premio GTRob a la mejor tesis del afio 2006

Durante las jornadas de Automatica del

ano 2007 celebradas en Huelva del 5 al

7 de Septiembre, tuvo lugar la tercera

edicion del premio CEA-GTRob a la

mejor tesis doctoral en Robdtica

desarrollada en Espana. En esta ocasion

se presentaron un total de 10 tesis

doctorales defendidas en el afio 2006. El

jurado estuvo compuesto por los

doctores:

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

» Oscar Reinoso Garcia, Univ. Miguel
Hernandez

e Alfonso Garcia Cerezo,
Malaga

e Rafael Sanz Dominguez, Univ. de
Vigo

Univ. de

Reduccion Activa de Temblor Patoldgico de Miembro Superior

De acuerdo con los  criterios
establecidos en las bases, el jurado
selecciond tres finalistas que
presentaron su tesis en las Jornadas de
Automatica donde se realizo la entrega
de premios. Las tres tesis doctorales
premiadas fueron:

Premio a la mejor Tesis 2005:
Eduardo Rocon de Lima

Primer Accésit:
Luis Montesano del Campo

Segundo Accésit:
Cipriano Galindo Andrades

El primer premio estuvo dotado con 600
Euros gracias al patrocinio de la
empresa ABB.

Mediante Exoesqueletos Roboéticos

Eduardo Rocon de Lima

Directores: José Luis Pons Rovira y Antonio Barrientos Cruz, |Al-Bioingeneiria

Premio GTRob a la mejor Tesis 2006

Esta tesis doctoral tiene como objetivo
general la validacion del concepto de
supresion activa del temblor patologico
a través de exoesqueletos ambulatorios.
Las principales aportaciones de este
trabajo se presentan de manera
resumida en los siguientes puntos: 1)
Desarrollo de un sistema ambulatorio
para la medicion del temblor. 2)
Introduccion de la Descomposicion
Empirica de Modo como nueva
herramienta para el estudio del

movimiento tembloroso. 3) Estudio
detallado del comportamiento del
movimiento tembloroso en las

articulaciones del miembro superior
humano. 4) Desarrollo de un algoritmo
capaz de separar el movimiento
tembloroso del movimiento voluntario
en tiempo real. 5) Desarrollo de un

exoesqueleto robotico para la
monitorizacion y control del temblor en
pacientes llamado WOTAS. Este
exoesqueleto robotico es capaz de
aplicar fuerzas dinamicas entre dos
articulaciones del miembro superior
humano. 6) Estudio, definicion y
validacion de estrategias de control
para la supresion del temblor mediante
exoesqueletos robdticos. 7) Validacion
de la viabilidad técnica del concepto de
supresion del temblor mediante
exoesqueletos roboticos. 8)
Transferencia tecnoldgica de parte de
los conocimientos generados en el
marco de la tesis a la empresa privada.
Esta transferencia ha dado origen a un
dispositivo que ayuda a la inclusion
digital de personas que padecen
temblor.

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Detection and Tracking of Moving Objects from a
Mobile Platform. Application to navigation and multi-

robot localization.
Luis Montesano del Campo

Directores: Luis Montano Gella y Javier Minguez Zafra, Universidad de Zaragoza
Primer Accésit, Premio 6GTRob a la mejor Tesis 2006

En aplicacones reales, los robots moviles
tienen que ser capaces de trabajar en
entornos dinamicos. La presencia de
personas u otros objetos moviles afecta de
manera importante a algunas de las tareas
basicas de un robot moévil como, por
ejemplo, la navegacion o la contruccion de
mapas. Ademas, la capacidad de detectar y
seguir a estos objetos moviles es importante
para la interaccion del robot con otros
agentes, ya sean personas (interaccion
hombre-maquina) o aplicaciones multi-
robot.

Esta tesis estudia la contruccion de modelos
locales para caracterizar entornos dinamicos
y el uso de estos modelos para la navegacion

basada en sensores y la localizacion
multirobot. Utilizando tacnicas
probabilistas, el robot es capaz de

diferenciar aquellas partes del entorno que
son estaticas o dinamicas , extraer
informacion sobre ellas y crear un mapa para
cada una de ellas.

La separacion de ambas informaciones
permite mejorar los modelos estaticos que
no se ven contaminados por las partes
dinamicas. Ademas, el robot puede utilizar
la informacion de los objetos dinamicos en
sus tareas habituales. En la tesis se muestra
como la utilizacion selectiva de cada tipo de
informacion permite mejorar las
prestaciones y robustez de la navegacion
basada en sensores en una aplicacion de
asistencia a nifios con discapacidades
cognitivas. Por ultimo, también se estudia
la utilizacion de la informacion de los
objetos dinamicos para la localizacion multi-
robot.

A Multi-Hierarchical Symbolic Model

of the Environment
Cipriano Galindo Andrades

for Improving Mobile Robot

Directores: Javier Gonzalez Jiménez y Juan Antonio Fernandez Madrigal,

Universidad de Malaga

Segundo Accésit, Premio 6GTRob a la mejor Tesis 2006

El trabajo desarrollado en esta tesis se
centra en el estudio y aplicacion de
estructuras multijerarquicas, que
representan el entorno de un robot movil,
con el objetivo de mejorar su capacidad de
realizar tareas complejas en escenarios
humanos.

Un robot movil debe poseer una
representacion simbodlica de su entorno para
poder llevar a cabo  operaciones
deliberativas, por ejemplo planificar tareas.
Sin embargo a la hora de representar
simbdlicamente entornos reales, dado su
complejidad, es imprescindible contar con
mecanismos capaces de organizar y facilitar
el acceso a la ingente cantidad de
informacion que de ellos se deriva.

Aparte del inconveniente de tratar con
grandes cantidades de informacion, existen
otros problemas subyacentes de la

representacion simbolica de entornos reales,
los cuales aln no han sido resueltos por
completo en la literatura cientifica. Uno de
ellos consiste en el mantenimiento de la
representacion simbolica optimizada con
respecto a las tareas que el robot debe
realizar, y coherente con el entorno en el
que se desenvuelve. Otro problema,
relacionado con el anterior es la
creacion/modificacion de la informacion
simbdolica a partir de informacion
meramente sensorial (este problema es
conocido como symbol-grounding).

Esta tesis estudia estos problemas y aporta
soluciones mediante estructuras
multijerarquicas. Estas estructuras
simbolicas, basadas en el concepto de
abstraccion, imitan la forma en la que los
humanos organizamos la informacion
espacial y permite a un robot movil mejorar
sus habilidades en entornos complejos.

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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I Workshop de Robotica, Robot 2007

El pasado 12 de Septiembre de 2007,
dentro del programa de actividades del Il
Congreso Espanol de Informatica, el Grupo
de Robotica de la Universidad de Zaragoza
organizd el | Workshop de Robotica,
ROBOT 2007, con la colaboracion del
Grupo Tematico de Robotica de CEA.

Con el proposito de hacer un retrato del
estado actual de la investigacion en
robotica en Espafa, se invitdé a 21
ponentes, una muestra representativa de
los grupos investigadores espanoles, que
presentaron el estado del arte de esta
disciplina en sus respectivos grupos de
investigacion. Se  organizaron siete
sesiones técnicas, intentando abarcar los
principales temas de trabajo en robdtica
en la actualidad: manipulacién, robotica
médica y asistencial, robotica movil,
robotica aérea y submarina, vision, robots
articulados y humanoides. Hubo asi
mismo una sesion de demostraciones de
prototipos de algunos de los trabajos
realizados en el Grupo de Robdtica de
Zaragoza.

La conferencia inaugural estuvo a cargo
de Eduardo Nebot, del Australian Centre
for Field Robotics de la Universidad de
Sydney, quien hablé sobre Sistemas
Autonomos a Gran Escala. El | Workshop
de Robdtica fue coordinado con el VIl
Workshop de Agentes Fisicos (WAF 2007),
con el objetivo de que las personas
interesadas en asistir a ambos eventos,
con temas relacionados, pudieran hacerlo.
En la pagina web de ROBOT 2007, se
puede encontrar todo el material
presentado por los ponentes en las
sesiones del workshop.

Published Items in Each Year
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En la presentacion del workshop se hizo
un breve analisis de la situacion actual de
la investigacion en robodtica en Espana. A
dia de hoy, y segun el Science Citation
Index, hay 319 articulos publicados en
revistas internacionales de robotica con
autores de centros educativos y/o de
investigacion espanoles. En el grafico de
la izquierda (numero de articulos
publicados por ano) puede verse un claro
aumento de la productividad espanola en
investigacion en robética en los Ultimos 20
anos.

Un dato que refuerza esta tesis es que el
numero de articulos sobre robotica
publicados en IEEE Transacions on
Robotics en los dos Ultimos afnos (15) ya
supera a todos los publicados en IEEE
Transactions on Robotics and Automation
hasta la division de esta revista (14).

Igualmente segun el Science Citation
Index, el nimero total de citas que estos
319 articulos han recibido desde otros
articulos en revistas internacionales de
robotica es de 769. El grafico de la
derecha (citas recibidas por ano) muestra
el interés creciente que la investigacion
en robdtica en Espana despierta en la
comunidad internacional.

Son datos que invitan sin duda al
optimismo y a confiar en que este ritmo
creciente se mantenga o incremente en el
futuro.

Mas informacion:
http://webdiis.unizar.es/~neira/robot2007.html

Citations in Each Year
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www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Escuela de verano: Robots de Asistencia

Por séptimo afno consecutivo, el
Laboratorio de Robotica Inteligente de
la Universidad Jaume | de Castellon
(UJI), ha organizado este evento
internacional (IURS2007) auspiciado,
como en todas sus anteriores ediciones,
por la Red Europea de Robdtica
(EURON). La tematica de este aho ha
sido la robotica asistencial desde
multiples puntos de vista.

La presidencia general ha sido
desempenada por Pedro J Sanz, y como
presidentes del programa cientifico
actuaron Gabriel Recatala también de la
UJI, asi como Carlos Balaguer (Carlos Ill)
y Danica Kragic (KTH, Suecia). En la
Escuela han participado un total de
ocho ponentes invitados y una treintena
de investigadores provenientes en su
mayoria de distintos paises de Europa,
pero también de Asia y América.

Las sesiones tuvieron lugar, como en
ediciones pasadas, en el Hotel Bonaire
de Benicassim (Castelléon), durante
cinco dias del 24 al 28 de septiembre
pasados, asi como en la Universidad
Jaume |, incluyendo sesiones de trabajo
practico en laboratorio de cuya
organizacion se ocup6 Antonio Morales,
también de la UJl. 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 los robots humanoides
“Robonova-1”.

En la financiacion, ademas de la UJI, y
la Red de Excelencia Europea de
Robotica EURON, han contribuido la
Generalitat Valenciana y la Fundacion
Caixa-Castello Bancaja.

Entre los temas abordados por los

distintos ponentes se pueden destacar:

e Carlos Balaguer. Introduccion
general al problema de los robots
asistentes, planteando y
contestando cinco preguntas
basicas, ademas plante6 el caso

especifico de asistencia a
discapacitados y ancianos
presentando los ultimos resultados
de su proyecto de investigacion
“ASIBOT”.

e Emilia Barakova (Univ. Eindhoven,
Holanda). Introdujo el contexto de
los robots asistentes aplicado a los
ninos afectados de autismo,
mostrando algunos sorprendentes
beneficios en sus investigaciones
recientes al respecto.

e Axel Graeser (Univ. Bremen,
Alemania). Mostré las principales
caracteristicas y progresos

obtenidos en los Ultimos afios a
través de su proyecto “FRIEND II”,
dirigido a personas con paralisis y
graves problemas de movilidad.

e Luigi Biagiotti (Univ. Bologna,
Italia). Expuso las contribuciones
recientes de su laboratorio en
cuanto al diseno y control de nuevos

dispositivos roboticos que
garantizan la interaccion segura
humano/robot.

e Alberto Jardon (Carlos lll). Presento
una demo real, que incluia una silla
de ruedas robotizada y un brazo

robot, con capacidad de
ensamblado en la silla o en
estaciones al efecto (proyecto
“ASIBOT”). Se llevaron a cabo

distintos tipos de acciones en vivo,
como asistencia robotizada para dar
de comer, limpiar, etc.

e Javier Minguez (Univ. Zaragoza).
Mostrd resultados recientes de un
proyecto piloto de asistencia a nifos
con discapacidades cognitivas, con
especial interés en la interfaz
desarrollada, que permite realizar
un control simple y robusto de una
silla de ruedas robotizada.

* Jorge Dias (Univ.
Portugal). Expuso los ultimos
avances en técnicas de “Visual
Tracking” dirigido a facilitar la
interaccion humano/robot.

Coimbra,

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

encuentra disponible en:
http://www.robot.uji.es/lab/plone/events/iurs07

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Escuela de invierno: Robotica de Rehabilitacion

Del 30 de Marzo al 4 de Abril de 2008, el
Laboratorio de Robotica y Realidad Virtual
de la Universidad Miguel Hernandez de
Elche organizd la tercera Escuela
Internacional de Invierno EURON-UMH,
este afno sobre Robotica de Rehabilitacion.
Esta escuela de invierno fue
principalmente  dirigida a  jovenes
investigadores interesados en robotica de
rehabilitacion y en las nuevas perspectivas
sobre este tema con vinculacion a la
neurociencia.

La integracion de un amplio conjunto de
tecnologias para generar y controlar
estimulos sensoriales, movimiento y
fuerzas (tal como la robotica avanzada, la
mecatronica, la realidad virtual, los
dispositivos hapticos, interfaces hombre-
maquina multimodal) junto con recientes
descubrimientos en biomecanica, control
motor humano, neurociencia y medicina
de rehabilitacion para definir nuevos
métodos y herramientas para abordar la
creciente necesidad de rehabilitacion de
personas con discapacidades asi como la
creciente poblacion anciana se denomina
Robotica de Rehabilitacion.

Los recientes avances en procedimientos,
metodologias y herramientas de
rehabilitacion tienden a incluir cada vez
mas los aspectos cognitivos de control
motor, también explotando las nuevas
tecnologias de brain imaging, que
permiten “cerrar el bucle” desde el
cerebro a la accion. La tecnologia de
robots paralelos ha crecido enormemente
durante los dltimos afnos, y algunos
problemas clasicos de la robotica han
encontrado una mejor solucion al utilizar
mecanismos paralelos. Las caracteristicas
especiales de este tipo de robots (bajas
inercias, alta rigidez, estructuras
compactas, alta resolucion y alto ratio
carga/potencia) los hacen adecuados para
muchas aplicaciones, como por ejemplo,
maquinas herramienta, manipuladores
roboticos, dispositivos robéticos hapticos,
robots escaladores o  aplicaciones
quirurgicas.

La escuela de verano involucré 11
profesores expertos internacionales en el
tema, y 48 estudiantes. También tuvimos
la oportunidad de tener un profesor de
Hocoma que nos mostro el punto de vista
de la industria. Los estudiantes procedian
de diferentes instituciones internacionales
(Bélgica, Holanda, Alemania, ltalia, Reino
Unido, Suiza, Chipre, Turquia, Polonia,
Francia, Eslovenia, Suecia y Espafna). Un
estudiante vino de Australia.

El evento tuvo lugar en Elche, y la sede
oficial fue el Hotel El Huerto del Cura (4*)
y el Nuevo Centro de Congresos “Ciutat
I’Elx”. Los ponentes y los estudiantes
estuvieron acomodados en el hotel y las
clases fueron impartidas en el Centro de
Congresos. Las clases fueron organizadas
en tres partes: Aspectos fundamentales de
Robdtica de Rehabilitacion (1 dia),
Terapias mediante robots (1 dia) y
Neurorehabilitacion y tendencias futuras
(1 dia). Ademas de las clases, la escuela
de invierno incluyé ejercicios practicos
durante el lunes, martes y miércoles en la
Universidad Miguel Hernandez (Elche),
donde se habian preparado los
laboratorios para ello.

Todo el material de la escuela fue
suministrado en papel y en digital. Las
copias en papel de las diapositivas
estuvieron disponibles durante las clases.
Ademas, todo el material de la escuela
esta disponible también al publico en
general en la pagina web:
http://www.isa.umh.es/vr2/euron08

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica
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Carlos Balaguer es Catedratico en la
Universidad Carlos Il de Madrid.
Realiza su investigacion en el Robotics
Lab y ésta se centra en el disefo,
desarrollo y control de robots,
planificacion de tareas y trayectorias,
control de fuerza y momento,
robotica asistencial y de servicio,

robots escaladores, robots
humanoides y caminadores, e
interaccion  hombre-robot.  Carlos

Balaguer ha sido el coordinador del
grupo tematico de robotica desde
Septiembre de 2004 a Septiembre de
2008.

Entrevista a Carlos Balaguer

Pregunta. ;Coémo valora su experiencia
a lo largo de estos 4 anos en la
coordinacion del GTRob?

Respuesta. Para mi ha sido una
experiencia apasionante, he

aprendido muchisimo y sobre todo me
he divertido con los companeros. Me
ha permitido realizar muchas nuevas
iniciativas que han fortalecido el
GTRob: el lanzamiento de la pagina
web, el inventario de grupos y de
lineas de investigacion, la lista de
distribucion, el boletin, el premio a la
mejor Tesis, el concurso CEABOT, el
Libro Blanco de Robotica, etc. Todo
ello hubiera sido imposible sin el
apoyo y el entusiasmo del equipo de
direccion con el que he tenido suerte
de trabajar y que agradezco de todo
corazon.

P. ;Como ve la evolucion de la
Robética en Espana en los Ultimos 10
anos?

R. En estos 10 anos la robdtica
espanola ha dado un salto tremendo,
se encuentra actualmente en la
primera linea de investigacion
internacional. Miembros del GTRob no
solamente participan masivamente en
los foros internacionales mas
importantes: EURON, |EEE-RAS, IFAC,
sino que también colaboran
activamente en su direccion. Una
parte importante de cerca de los 60
grupos roboticos censados son grupos
consolidados y con experiencia, siendo
varios de ellos lideres a nivel
internacional, cuentan con masa
critica y experiencia suficiente para

acometer proyectos de gran
envergadura.
P. ;Cudl es nuestra asignatura

pendiente respecto a otros paises
lideres en investigacion o)
transferencia?

R. La asignatura pendiente es sin duda
la transferencia de tecnologia. Muchos
de los desarrollos que hacemos se
quedan en nuestros laboratorios y
sirven solamente para demostrar la

www.cea-ifac.es/wwwgrupos/robotica

viabilidad de la idea. La industria, las
empresas y la sociedad en general se
benefician solamente en una pequena
medida de nuestra investigacion. Creo
que las razones de esta situacion son
dos: por un lado, el tejido industrial
espanol no potencia esa transferencia,
no esta interesado en el negocio
robotico, centrandose en la mayoria
de los casos en la obtencion de la
subvencion, y por otro lado, todavia
existen investigadores cuyo Unico
objetivo es conseguir publicaciones en
revistas del JCR. Espero que con la
creacion del nuevo Ministerio de
Ciencia e Innovacion esta tendencia se
invierta.

P. ;Cual es, en su opinion, el futuro de
la investigacion en robdtica en
Espana?

R. Creo que el futuro es muy
prometedor. El Libro Blanco de
Robédtica ha hecho un analisis muy
serio de nuestras fortalezas vy
debilidades, y ha presentado nuestras
lineas estratégicas de investigacion a
largo plazo. Pero hay que seguir
trabajando, no podemos vivir de las
rentas, hay que abrir nuevas lineas
innovadoras y tener coraje para
plantearse y abordar nuevos retos.

P. ;Qué recomendaria a la nueva
directiva del GTRob?

R. En primer lugar mucho animo, no
es una labor facil. Cuando hace 4 afos
inicie la nueva etapa del GTRob me
planteé como objetivo principal el
agrupar a los investigadores
nacionales en robotica bajo el mismo
paraguas. Creo que hoy, con ayuda de
todos, esta tarea ha sido cumplida y el
GTRob es un punto de referencia
tanto de la robdtica nacional como
europea e internacional. Pero todavia
faltan muchas cosas por hacer, es
necesario fortalecer la transferencia,
el planteamiento de grandes retos,
aumento de la penetracion del GTRob
y el vuelco hacia otros paises. jBuena
suerte!
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NOTICIAS

Concurso CEABOT 2007

Durante las pasadas XXVIII Jornadas de
Automatica JANUBA-07, se celebré en
paralelo a las sesiones del GT-ROB, la
segunda edicion del concurso nacional
de pequenos robots Humanoides
CEABOT, concebido para que alumnos
de grado y postgrado se inicien en el
mundillo de la robotica desde una
perspectiva lidica.

En su edicion de este aio el concurso ha
constado de dos pruebas: una primera
relativa a la destreza en el caminar, en
la que puntuaba la velocidad del andar
asi como la ‘“naturalidad® de los
movimientos, y otra posterior
consistente en una competicion de
lucha basada en una adaptacion de las
reglas del sumo japonés.

La elaboracion de las bases del concurso
se delego en el profesor Alberto Jardon,
representante del equipo ganador de la
primera edicion del concurso, celebrada
en Almeria.

En la pasada edicion el concurso
constaba de tres pruebas, andar,
esquivar obstaculos y una prueba libre.
Se ha establecido como pauta que el
equipo ganador asume la organizacion
del evento para la siguiente edicion.
Esta edicion conto con la participacion
de cinco equipos, uno mas que en la
anterior prueba.

El concurso se organizd en dos jornadas,
el primer dia se celebraron las pruebas

de andar. La prueba de caminar
consistia en realizar un recorrido de 1,5
m de longitud caminando en primer
lugar de cara y volviendo de espaldas
una vez se alcanzaba el final del
recorrido. Cualquier intervencion sobre
el robot, ya sea tocandolo con la mano
o realizando una instruccion con el
mando de control remoto, se penalizaba
en el computo de tiempo final. En
cuanto a la prueba de sumo, los
concursantes se enfrentaban entre ellos
en un combate a dos asaltos, que tenia
que resolverse en un tiempo maximo de
tres minutos.

Jhony5, el robot humanoide de la
Universidad Jaume | gano el concurso
nacional CEABOT. Los desarrolladores
son Juan Carlos Garcia y Xavi Felip (1),
con la supervision del profesor Pedro J.
Sanz. El concurso fue patrocinado por la
empresa TECHNAID, un spin-off de
reciente creacion procedente del IAl, y
que contribuyd tanto a la organizacion y
composicion del jurado, como a la
gratificacion econémica de los premios,
que son integros para los alumnos
participantes.

Desde la organizacion de esta edicion
hacemos un llamamiento a todos los
profesores del grupo para que animen a
sus alumnos a realizar el PFC para
preparar un robot para proximas
ediciones del concurso.
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