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El GREC de Catalufia
gana el concurso
mundial de Aibos

JOAN CARLES AMBRO.JO

Olivia tiene madera para el bai-
le. 1o ha demostrado en el con-
curso mundial de Ajbos a la que
presenté Diego Pardo. Olivia
cautivé con su coreografia de la
canciébn Technlogy, de Daft
Punk, y se llevd el primer pre-
mio: un viaje a la Expo de Aichi.

Como los otros robots Aibos,

Olivia camina; pero esta ciberpe-
rrita ha aprendido-a hacerlo so-
la, sin programacién. Los amos
deljuguete, el grupo de investiga-
cion en Ingenierfa de! Conoci-
miento (GREC) de la Universi-
dad Politécnica de Catalufia,
han trabajado dos afios con téc-
nicas de robética evolutiva.

El GREC investiga el desarro-
llo de robots completamente au-
tonomos, “que vayan solos, sin
que nadie les diga c6mo han de
hacer las tareas asignadas ni c6-
mo deben reaccionar ante cir-
cunstancias imprevistas”, expli-
ca Cecilio Angulo, uno de los in-
vestigadores. Pasa a la pagina 5,
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Cientificos espafioles
logran que el robot Aibo
camine por si mismo

1 a robética evolutiva aplica redes neuronales artificiales
en cada articulacién del juguete

Viene de primera pAgina

Aibo ERS-7 sale de fabrica cami-
nando de forma programada,
aungue con el uso cada rebot
acaba comportindose de forma
{inica. Prever todas las situacio-
nes que encontrara un robot és
imposible. “Se le ha de dotar de
una capacidad de reaccién fren-
te a sitnaciones no previstas”,
cuenta Ricardo A. Téllez, inge-
niero de telecomunicaciones y
otro investigador del grupo.

Esta capacidad de reaccién la
estudia la robética evolutiva, se-
gtin Ja cual los robots no se pro-
graman en el sentido estricto de
Ja palabra, sino que aprenden
ellos mismos a Programarse se-
gim sus necesidades. El método
es similar a la evolucién de las es-
pecies descrita por Darwin. An-
gulo propuse utilizar la inteligen-
cta artificial distribuida, aplican-
do una arquitectura de redes in-
forméticas en los mecanismos
que generan las acciones del ro-
bot, para hacerla independiente
de la plataforma robética.

FEn los robots evolutivos, expli-
ca Téllez, las conexiones entre
motores y sensores se hacen con
una red neuronal artificial. Una

red neuronal es un programa in-
formético inspirado en el funcio-
namiento de las neuronas huma-
nas como elemento de procesa-
do de la sefial; intenta simular el
comportamiento conjunto de las
neuronas. En este Aibo las redes
neurcnales se entrenan de for-
ma que se autoorganizan apren-
diendo que achian sobre cuatro
patas. La red define cémo se co-
nectan entre ellos los sensores y
los motores del juguete y es una
descripeion completa del razona-
miento del robot.

El modelo ERS-7 tiene 24 ti-
pos de controladores (12 senso-
res y12 actuadores). En la prime-
ra fase de entrenamiento no su-
pervisado de la red, el perro no
sabe nada. Se genera un conjun-
to de redes con conexiones alea-
torias: una poblacidn inicial de
40 grupos de 24 redes neurona-
les. Cada poblacién se simula du-
rante 12 segundos. Se escogen
los 20 mejores grupos de redes
neuronales gue no han hecho
caer al ciberperro, segin el
acelerémetro interno. “Mezcla-
mos estos valores con el algorit-
mo genético estindar ESP y se
crean 20 grupos nuevos de 24 re-
des neuronales”, dice Téllez.

Cada poblacién de redes se
prueba unas 10 veces. El proceso
se repite hasta que las supervi-
vientes definen un comporta-
miento del robet adaptado a la
tarea deseada y a sus variacio-
nies. Son 400 pruebas por gene-
raci6n y 80 horas de simulacién
informética para cada uno de los
12 entrenamientos. La red neuro-
nal resultante se copia en la tarje-
ta de memoria que lleva la panza
del robot. Y a caminar,

“Las redes forman una espe-
cie de sociedad de cooperacién
entre ellas, consiguiendo que el
robot realice correctamente la ta-
rea solicitada”, continia Téllez.
Aprenden a coordinarse: cuan-

Ricardo Téllaz, Diego Pardo y Cecilio Angulo.

do la pata delantera avanza se lo
comunica ala pata trasera. El ob-
jetivo final es aplicar este méto-
do a un gran nimero de senso-
res y motores, “y que el conjunto
aprenda a autogobernarse de for-
ma similar a como parece que lo
hace el cerebro humano, segiin
apuntan diversas teorfas sobre el
funcionamiento de la mente”, A
diferencia del programa estin-
dar, las redes neuronales no son
tan rigidas y se pueden adaptara
imprevistos como pequefios obs-
taculos o cambios del terreno.
Ahora Olivia est aprendien-
do el conocimiento, como lo ha-
ce unrecién nacido. Mientras pu-
len su forma de caminar, buscan

JOAN CARALES AMBROJO

24.000 euros para realizar un ex-
perimento pavlovniano. Se trata
de afiadir al comportamiento
reactivo la deliberacidn. Si el ro-
bot huele comida y corre hacia
ella y el duefio le regafia para
que no se la coma, podria dudar
entre esperar a que se marche el
amo o a recibir algo mejor, Co-
mo si se tratara de conciencia, se-
ria capaz de comprender su en-
torno y actuar; pero seria afiadir
tanta informacién que harfa imn-
posible programar el aparato. El
robot lo debe ir aprendiendo con
el tiempo, asegura Téllez.

GREC: www.upc.edufweb/GREC

PROYECTD AMB0 : www.ouroboros.org
PREMIO: wvew.aibo-does-taftpuni.cam



