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Investigadores de la Politécnica de Valencia desarrollan un innovador
sistema para manejar robots industriales con pantallas multitactiles

e Lo han disefiado desde el Instituto de Disefio y Fabricaciéon de la UPV
e Su principal novedad radica en la facilidad de uso y en la integraciébn en un Unico
producto de los dltimos avances en tecnologia tactil y vision artificial.

Un equipo de investigadores del Instituto de Disefio y Fabricacion de la Universidad Politécnica de Valencia ha
desarrollado un innovador sistema para manejar en tiempo real robots industriales a través de pantallas
multitactiles. Su principal novedad radica en la facilidad de uso y en la integracién en un Unico producto de los
Ultimos avances en tecnologia tactil y visién artificial.

El primer prototipo desarrollado por los investigadores del IDF se compone de una célula robotizada de
pequefio tamafio a la que se ha afiadido una cdmara, conectada a su vez a un ordenador con una pantalla de
46 pulgadas en forma de mesa.

El usuario, al operar sobre los controles visuales y tactiles mostrados en la pantalla, da 6rdenes al controlador
para mover el robot de diversas formas. Sobre la pantalla se muestra a su vez el video en vivo de la camara
que sujeta el brazo robot, y una simulacién en 3D del sistema que muestra el feedback del robot. El sistema
puede ser manipulado por uno o varios operarios a la vez, en funcién de la complejidad del trabajo a realizar
por el robot.

“Se trata de un sistema de control tactil modular, de manera que puede personalizarse el disefio, tamafio y
funcionalidad de la interfaz grafica para adecuarse a las necesidades de las empresas, sin que ello varie la
fiabilidad y funcionamiento de la aplicacién robotizada”, apunta Adolfo Mufioz Garcia, investigador del Instituto
de Disefio y Fabricacién de la Universidad Politécnica de Valencia

Actualmente, el proyecto se esta testando en labores de inspeccion en vivo con camaras robotizadas, pero sus
posibles aplicaciones van mucho mas alla, ya que el sistema se puede aplicar a cualquier proceso industrial
gue involucre tareas con robots industriales.

“El proyecto se encuentra en una primera fase beta, pero este mismo afio se espera tener alguna solucién muy
concreta para el ambito de la inspeccién y control de calidad a nivel industrial”, apunta Adolfo Mufioz

En el desarrollo del prototipo han participado también Peter Nyman y Martin Edberg, de la Chalmers University
of Technology (Suecia), y Lei Wang, de la Universidad de Beijing (China), como parte de la colaboraciéon e
intercambio de personal que el Instituto de Disefio y Fabricacion de la UPV mantiene con estas dos
Universidades.
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