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RESUMEN

El grupo de Automatica, Robodtica y Vision Artificial del
Departamento de Fisica, Ingenieria de Sistemas y Teoriade la
Senal de la Universidad de Alicante dispone de know-how en
telemanipulacion de robots a través de Internet mediante
entornos virtuales y realimentacién multisensorial.

El grupo tiene interés no sélo en el control del robot sino también
en la manipulacién de los objetos presentes en el area de trabajo.
El grupo esta interesado en establecer proyectos de I+D con
empresas que necesiten adaptar este conocimiento a sus
necesidades especificas.

DESCRIPCION TECNICA

El grupo de Automatica, Robéticay Vision Artificial del Departamento de Fisica, Ingenieria de Sistemas y Teoria de la Seial de la
Universidad de Alicante dispone de know-how en telemanipulacion de robots a través de Internet mediante entornos virtuales y
realimentacion multisensorial.

El grupo ha desarrollado nuevos algoritmos, herramientas y tecnologias para la teleoperacion remota de brazos robot a través de
redes de datos, y principalmente de Internet. El objetivo es ampliar el concepto de teleoperacion al de telemanipulacion, lo que
hace referencia a que el usuario no sélo controle un robot, sino que también manipule con él los objetos presentes en el area de
trabajo.

En este sentido, el grupo trabaja en distintas areas interrelacionadas:
- Robética industrial

- Control automatico

- Vision por computador

- Reconocimiento y modelado de objetos 3D

- Técnicas avanzadas de sensorizacion

- Protocolos de transmisién de datos

- Internet
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Los aspectos de interés en los que trabaja el grupo son los siguientes:

-Realimentacion: Frente a la teleoperacion mas clasica mediante una realimentacion de video, se desea ofrecer al usuario una
realimentacién basada en una simulacién o representacién virtual. Aunque la primera opcién ofrece al usuario una visién real del
trabajo que realiza, presenta el inconveniente de que requiere un canal de transmision con un minimo ancho de banda
garantizado.

-Simulacion: se puede reducir considerablemente la informacion a transmitir, y asi es posible utilizar redes de datos como
Internet. Para posibilitar la telemanipulacion, la simulacién no sélo modela los brazos robot, otros posibles manipuladores y el
area de trabajo, sino también los objetos que se manipulan.

-Protocolos de transmision. para mejorar el rendimiento de la teleoperacion, y que a la vez sean aplicables facilmente sobre
equipos y redes de datos estandar.

-Mejora de la interfaz de usuario. Con ello se pretende que al usuario no sélo se le retorne informacién visual sobre el drea de
trabajo, sino también de audio y de esfuerzo para que se sienta mas inmerso en el area de trabajo. La interfaz de usuario esta
basada en un equipamiento de bajo coste, siendo factible disponer de muchos terminales de usuario.

VENTAJASY ASPECTOS INNOVADORES

VENTAJAS
- Larealimentacion mediante simulacion requiere un ancho de banda menor para el sistema.
- Equipamiento econémico para la interfaz de usuario que permite reducir el coste.
ASPECTOS INNOVADORES

- Anadir el concepto de telemanipulacion al ya tradicional de teleoperacion de modo que el usuario no sélo controle un robot,
sino que también manipule con el los objetos presentes en el area de trabajo.

- Realimentacién basada en simulacion o representacion virtual en lugar de la realimentacién clasica mediante video.

ESTADO ACTUAL

La tecnologia estd desarrollada a nivel de laboratorio. Ha sido probada con éxito en numerosas sesiones de trabajo con
estudiantes.

APLICACIONES DE LAOFERTA

La tecnologia es aplicable a los siguientes casos:
- Sector: Cualquier industria que necesite telemanipulacion.

-En general, todos aquellas aplicaciones que necesiten evitar el contacto entre el trabajador y los productos bajo proceso

COLABORACION BUSCADA

El grupo de investigacién estd interesado en establecer proyectos de I1+D y colaboraciéon para adaptar su know-how a las



necesidades especificas del cliente.

DERECHOS DE PROPIEDAD INTELECTUAL

El método esta protegido por know-how. El grupo de investigacién ha publicado diversos articulos cientificos.

SECTORES DE APLICACION (1)

Ingenieria, Robodticay Automatica




