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NBIO ha innovado en la rehabilitacion robdtica, con el desarrollo de los robots AUPA (izq.) y PUPArm (drcha.)

Sabater Navarro: “lL.os robots

mejoran la calidad de vida”

El grupo de investigacion NBIO innova en dispositivos que facilitan la cirujia
asistida por ordenador y en robots de servicio para la rehabilitacién de pacientes

» Fatima Navarro-Maillo

El ambito cientifico que se ocupa
de la robdtica esta sometido a
cierta mitificacion por la ficcion de
peliculas como Terminator, segun
José Maria Sabater Navarro, sub-
director del Grado en Ingenieria
Electronica y Automatica Indus-
trial de EPSE y miembro del Grupo
de Investigacion en Neurociencia
Biomeédica y Bioingenieria (NBIO),
ademas de profesor en la UMH.
Su ponencia inaugurd la IV Se-
mana de la Ciencia, organizada
por la UMH vy la asociacion Ars
Creatio en Torrevieja. Segun Sa-
bater Navarro, esta tecnologia de
servicio permite considerar los ro-
bots como “herramientas que
ayudan a las personas a mejorar
su calidad de vida”.

Mas alla su aplicacion industrial,
enla quelarobdticase basaenla
programacion de procesos auto-
nomos y repetitivos, Sabater des-
taca la innovacion tecnologica al
servicio de los humanos, que
busca facilitar diversas funciones
vitales, sobre todo a enfermos o
discapacitados. Por ello, senala, la
seguridad de la persona cobra es-
pecial importancia en el diseno, la
programacion y la fabricacion de
robots de servicio, especialmente
aquellos con fines quirdrgicos,
como el robot Da Vinci, pionero
en este ambito y uno de los avan-
ces mas destacados en cirugia ro-
bética minimamente invasiva; sin
embargo, en la actualidad existen
importantes discrepancias en
cuanto a su valor coste-eficacia.

La robotica de servi
facilita funciones v
a enfermos y

discapacitados de form
segura para el pacien

Robética sencilla y humanizada

En la actualidad, el objetivo de
los ingenieros, asi como de la So-
ciedad Espanola de Cirugia Asis-
tida por Ordenador (SECAOQO), con
la que NBIO colabora activa-
mente, es encontrar sistemas
menos aparatosos. En esto preci-
samente ha trabajado NBIO, con
el desarrollo de Imhotep, un dis-
positivo robético para su aplica-
cion a cirugias laparoscopicas
(examina el interior del abdomen),
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El dispositivo Imh
permite teleoperar
forma sencilla y
minimamente invasiv

cuyo prototipo ha sido creado en
los laboratorios de la UMH. Este
tipo de cirugia minima invasiva se
caracteriza por la utilizacion de
pequenas incisiones (inferiores a
10 mm.) a través de las cuales los
instrumentos penetran en el
cuerpo. Aunque este modelo aun
dista del Da Vinci, permite realizar
una teleoperaciéon de una forma
mas comoda gracias a su redu-
cido tamano: el dispositivo se
ubica de forma ergonémica sobre
el orificio de entrada del paciente,
liberando espacio de trabajo para
el cirujano asistente y reduciendo
el riesgo para el enfermo. Este
dispositivo permite al cirujano un
manejo sencillo del sistema a tra-
vés de un simulador quirurgico,
esto es, la aplicacion con la que
dirigir el aparato principal; a éste
se le adaptan otros robots “escla-
vos” reales, es decir, los “brazos”
0 extensiones que realizan el tra-
bajo directo con el paciente.

La interfaz Magist
reduce el estrés del
paciente al adaptarse a
su grado de evolucig

Otro de los proyectos desarrolla-
dos por NBIO se refiere al Magis-
ter-P, presentado por primera vez
a finales de 2003 como interfaz
haptica multidedo. Generalmente
estos dispositivos se basan en
estructuras tipo guantes o exoes-
queletos que se colocan sobre la
palma de la mano y suelen regis-
trar las fuerzas que se alcanzan
con cada dedo. El dispositivo hap-
tico (extiende la sensacion de
contacto) disenado por NBIO pre-
senta seis grados de libertad y

El Imhotep es un dispositivo robdtico que permite la teleoperacion en
cirugias laparoscopicas, reduciendo el riesgo para el enfermo

El dispositivo haptico Magister-P funciona como una

interfaz

Rinestésica que refleja fuerzas y/o posiciones

permite un funcionamiento como
interfaz Rinestésica (percibe la
sensacion de movimiento y la po-
sicion del cuerpo) en cualquier
tipo de implementacion, siendo
capaz de reflejar fuerzas y/o posi-
ciones. Asi, mientras que el movi-
miento adelante-atras se
corresponderia con un udnico
grado de libertad, los seis grados
de libertad del Magister-P hacen
referencia a los tres ejes de posi-
cion (X,Y,Z) y los tres de rotacion,
de modo que es posible el tras-
lado (3 gdl) y la rotacion (3gdl). De
acuerdo con Sabater, la utilidad de
esta interfaz es precisamente que
imita el movimiento en un espacio
real en el que existen seis grados
de libertad, es decir, es posible
trasladarse pero también rotar
mientras se permanece en el
mismo punto. Algo idéntico ocu-
rre con un robot: “Con otros joys-
ticks (de 3 gdl) es necesario decir
si quiero trasladar o rotar, pero
con éste puedo dar la orden com-
pleta”, aclara Sabater.

Ademas, NBIO se ha dirigido
hacia la innovacion de los proce-
sos para la rehabilitacion robodtica,
liderada por los robots PUPArm
(rehabilitacion neuromuscular de
miembros superiores) y AUPA
(robot neumatico). Segun Sabater
Navarro, aun no esta comprobado
que esta rehabilitacion asistida
por robots obtenga un mejor ren-
dimiento que la convencional,
pero si garantiza una mayor moti-
vacion por parte del usuario. De
hecho, mas alla del atractivo extra
que suele suponer el uso del
robot, el sistema adapta el nivel de
dificultad a la evolucién del pa-
ciente, evitando el sufrimiento y el
estrés al enfermo y reduciendo el
riesgo de que éste abandone el
proceso. Los resultados de NBIO
se suman asi a la razén que justi-
fica que, segun la prestigiosa re-
vista Scientific American, Espana
ocupe el décimo puesto en el ran-
Ring de potencias mundiales en
innovacioén cientifica.
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