
Diseñan un cerebelo artificial que permite a los robots 
imitar la forma de manipular objetos de los seres humanos
24/11/2011

* Este sistema permite al robot “aprender” 
las características intrínsecas del objeto que 
se le presenta (masa, inercia, resistencia 
que opone al movimiento) y asociarlas con 
otra serie de características casuales (color 
o forma) que le ayudan a distinguirlo de 
otros objetos y llevar a cabo una 
manipulación más precisa

Científicos de la Universidad de Granada, en colaboración con otras prestigiosas
instituciones internacionales han diseñado un cerebelo artificial capaz de imitar la
forma de manipular objetos de los seres humanos, utilizando para ello avanzados
sistemas robóticos. Su trabajo ha servido para desarrollar un simulador de redes
neuronales al que han denominado EDLUT (LINK: http://edlut.googlecode.com ->
http://edlut.googlecode.com), que está disponible a través de internet, ya que ha
sido liberado como software libre.

El autor de este trabajo ha sido Jesús Alberto Garrido Alcázar, del Departamento de
Arquitectura y Tecnología de Computadores de la Universidad de Granada, junto a
los profesores Niceto Rafael Luque Sola, Eduardo Ros Vidal y Richard Rafael Carrillo
Sánchez. Todos ellos han desarrollado un extenso estudio de simulación del cerebelo
con el fin de comprender cómo es capaz el cuerpo humano de manipular objetos de
una forma precisa tras un proceso de aprendizaje o adaptación.

El modelo de cerebelo artificial diseñado en la Universidad de Granada, aplicado a un
robot, permite a éste “aprender” las características intrínsecas del objeto que se le

Este estudio, realizado por científicos 
de la Universidad de Granada, 
permitirá a medio plazo la posibilidad 
de crear una nueva generación de 
robots capaces de interactuar con 
humanos
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presenta (masa, inercia, resistencia que opone al movimiento) y asociarlas con otra
serie de características casuales (color o forma) que le ayudan a distinguirlo de otros
objetos y llevar a cabo una manipulación más precisa. Esta asociación entre
características inherentes del objeto y otras casuales se puede entender como un
proceso cognitivo llevado a cabo por el robot. De hecho, los investigadores han
analizado cómo se realiza esta tarea y cómo se pueden aprovechar estas
capacidades “humanas” para el control de robots.

Una nueva generación de robots

Este estudio permitirá a medio plazo la posibilidad de crear una nueva generación de
robots capaces de interactuar con humanos (sin que puedan provocarles daños como
es el caso de los robots industriales tradicionales) mediante las estrategias de
control que en él se definen. Además de esto, y de forma más genérica, este tipo de
estudios puede ayudar al desarrollo de nuevos tratamientos para enfermedades
relacionadas con el cerebelo (como es el caso de la ataxia), así como la investigación
de nuevos métodos de rehabilitación y prótesis “inteligentes”.

Esta investigación se ha llevado a cabo durante 4 años, encuadrada dentro de dos
proyectos europeos (SENSOPAC y REALNET). El proyecto SENSOPAC (2006-2011) ha
estudiado de forma multidisciplinar cómo el sistema nervioso es capaz de dirigir de
forma precisa la realización de movimientos y la obtención de conocimiento
(características de los objetos que se están manipulando) mediante éstos. En este
proyecto participaron instituciones tan prestigiosas como las Universidades de
Cambridge, Pavía, Pierre y Marie Curie de París, Erasmus de Rótterdam, o la agencia
aeroespacial alemana (DLR).

En el segundo de los proyectos (REALNET), que comenzó en marzo de 2011 y se
extenderá hasta el año 2014 se pretende obtener por primera vez un modelo
completo y exhaustivo del cerebelo capaz de controlar en tiempo real sistemas
robóticos. En este proyecto participan instituciones como el Instituto Politécnico de
Milán, la Universidad de Sheffield, la Universidad Técnica de Berlín, o el Instituto
Neurológico Casimiro Mondino de Pavía.
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Foto de los investigadores de la Universidad de Granada.

De izquierda a derecha: Eduardo Ros, Jesús Garrido, Silvia Tolu, Niceto R. Luque y
Richard R. Carrillo.

Contacto:  Jesús Alberto Garrido Alcázar. Departamento de Arquitectura y
Tecnología de Computadores de la Universidad de Granada. Teléfono: 958 241 776.
Correo electrónico: 
LINK: --LOGIN--be351e06355c3f35b625779151a89777atc[dot]ugr[dot]es -> --LOGIN--
be351e06355c3f35b625779151a89777atc%5Bdot%5Dugr%5Bdot%5Des 

1er cuartil en Ciencias de la Computación, Inteligencia Artificial, Teoría &
Métodos, y en Ingeniería, Eléctrica & Electrónica).

Luque, N. R.; Garrido, J. A.; Carrillo, R. R.; Tolu, S.; Ros, E.: “Adaptive cerebellar
spiking model in a bio-inspired robot-control loop”. International journal on
neural systems, 21(5), 385-401, 2011. (1er cuartil en Ciencias de la
Computación, Inteligencia Artificial).

Luque, N. R.; Garrido, J. A.; Carrillo, R. R.; Coenen, O. J. M. D.; Ros, E:
“Cerebellar-like corrective-model abstraction engine for robot movement
control”. IEEE Transaction on system, man, and cybernetics - Part B, 41(5),
1299--1312, 2011. (Revista Top 3 en Automatización & Sistemas de Control, y
en Ciencias de la Computación, Cibernética. 1er cuartil en Ciencias de la
Computación, Inteligencia Artificial).

FORMULARIO DE PROPUESTA DE ACTIVIDADES - NOTICIAS
CANALUGR: RECURSOS DE COMUNICACIÓN E INFORMACIÓN
VER MÁS NOTICIAS DE LA UGR
BUSCAR OTRAS NOTICIAS E INFORMACIONES DE LA UGR PUBLICADAS Y/O 
RECOGIDAS POR EL GABINETE DE COMUNICACIÓN
RESUMEN DE MEDIOS IMPRESOS DE LA UGR
RESUMEN DE MEDIOS DIGITALES DE LA UGR
Perfiles oficiales institucionales de la UGR en las redes sociales virtuales Tuenti, 
Facebook, Twitter y YouTube

http://secretariageneral.ugr.es/
Página 3 Copyright© 2024 Universidad de Granada

http://www.ugr.es
http://www.ugr.es
http://sl.ugr.es/00lz
http://sl.ugr.es/canalugr
http://sl.ugr.es/noticiasugr
http://sl.ugr.es/buscarnoticiasugr
http://sl.ugr.es/buscarnoticiasugr
http://sl.ugr.es/medioimpresos
http://sl.ugr.es/mediosdigitales
http://sl.ugr.es/redessocialesugr
http://sl.ugr.es/redessocialesugr
http://secretariageneral.ugr.es/

