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obots moéviles que pueden ex-
plorar un lugar tras una catéas-
trofe, otros capaces de realizar
tareas automaticas en cualquier
industria, incluso maquinas que pueden
manejarse a distancia. EL Grupo de Inves-
tigacion de Automatica, Robética y Vision
por Computador de la Universidad Miguel
Hernandez (UMH) de Elche ha realizado,
desde el inicio de la Universidad en 1997,
numerosos proyectos destinados a promo-
ver el conocimiento de esta area. “Nuestra
investigacion siempre intenta utilizar la
tecnologia disponible en el momento para
obtener el maximo de posibilidades”, ase-
gura el director del Grupo, Oscar Reinoso.

La mayoria de proyectos del Grupo se cen-
tran en una linea de investigacion entre
robética movil y vision. Se trata de desa-
rrollar dispositivos méviles que, equipados
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con sensores, son capaces de conocer el
entorno que les rodea de forma auténo-
ma. “Nos interesa buscar mapas a través
de los cuales un robot puede localizarse
y navegar en un entorno conocido o préac-
ticamente desconocido, de manera que
realice tareas automaticas de forma pre-
cisa”, explica Oscar Reinoso. Para ello,
se utilizan distintos tipos de sensores de
distancia, como laser o sénar, y también
sistemas de visién. El Grupo de la UMH
trabaja desde hace algunos anos con un
sistema de visiéon omnidireccional, con el
que el robot puede orientarse, utilizando
solo informacion visual, de forma similar a
los humanos.

Exploracion del entorno

Por ejemplo, un edificio acaba de derrum-
barse y no se dispone de ningiin mapa, por
lo que se necesita reconocer la zona para
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determinar cualquier actuacion. “Una per-
sona tendra que explorar la instalacién y
localizarse a medida que vaya avanzan-
do, con los problemas que eso conlleva”,
asevera Oscar Reinoso. Los robots méviles
que desarrolla el Grupo de la UMH podrian
realizar la tarea, avanzar sin riesgo y cons-
truir un mapa del entorno mediante los
sistemas de visién que incorporan.

La investigacion en reconocimiento de ma-
pas a través de sistemas de visién sirve
para cualquier situacién en la que se ne-
cesite localizar. Seria el caso de un dron
que tenga que inspeccionar cualquier
instalacion de la que no se dispongan ma-
pas. Pero las aplicaciones no acaban en
las tareas de exploracion, también, puede
utilizarse en una sonda enviada al espacio.
“Son usos que a medio plazo se serviran
del reconocimiento de mapas para posibi-
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litar una localizacién precisa del dron, de
la sonda, de un mévil en el plano o de cual-
quier elemento que tenga que moverse
dentro de un espacio”, explica el director
del Grupo.

Educacion a distancia

El Grupo de Investigacion de la UMH tiene
abiertas otras lineas de trabajo, centradas
en diferentes campos. Uno de los que ten-
dra mas repercusion en el futuro es el con-
trol remoto de sistemas via Internet. “El
aprendizaje a través de la red ha evolucio-
nado en los Gltimos afios de forma expo-
nencial, pero hay que poner méas atencion
en el desarrollo de las practicas mediante
esta herramienta”, asegura Oscar Reinoso.
El Grupo dispone de tres laboratorios des-
tinados al aprendizaje a través de Inter-
net, uno de vision artificial, otro de con-
trol automatico y un tercero de robética
paralela. “Estamos haciendo desarrollos
sustanciales, colaboramos en un grupo
de investigacion con otras universidades
en el que tratamos de poner a disposicion
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de los alumnos diferentes maquetas para

que puedan trabajar a distancia”, expli-
ca el director del Grupo. Los laboratorios
permiten accionar los sistemas de forma
remota y controlar los resultados desde el
ordenador. “Tenemos un motor con el que
cualquier estudiante puede trabajar, hacer
el control fisico de ese motor real y detec-
tar los posibles problemas, desde su casa
o desde otro lugar”, aclara Oscar Reinoso.

Otros usos mas convencionales

La investigacién en robots moéviles tam-
bién tiene un ndmero considerable de
aplicaciones en diferentes industrias y
empresas, ya que el uso de estos disposi-
tivos permite desarrollar tareas repetitivas
de forma eficiente. El Grupo de la UMH se
centraeneldesarrollo de sistemas de con-
trol y automatizacion de procesos indus-
triales, desde programar y fabricar robots
con usos especificos, hasta automatizar
procesos de fabricacién mediante disposi-
tivos de propbésito general. “Estamos tra-
bajando en el desarrollo de un robot hibri-
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do trepador que pueda realizar tareas de
supervisiéon en entornos de dificil acceso
y que requiera movimientos precisos y ro-
bustos”, explica el director del Grupo.

En la misma linea, el equipo de Reinoso
también trabaja en el disefio de herra-
mientas que permitan a los robots rea-
lizar algunas tareas de forma conjunta.
“La roboética cooperativa trata de ver qué
acciones tiene que realizar cada disposi-
tivo en funcién de las circunstancias del
momento, para que el resultado sea mas
efectivo”, asegura el experto. El Grupo ha
desarrollado diferentes mecanismos para
que los robots puedan abordar distintas
tareas, desde el segado o cosechado de
tierras o cualquier fumigado de un esce-
nario agricola, hasta la limpieza de una
piscina, de forma cooperativa.



