Noticia

Primeras pruebas para fabricar MICFO robots en cadeno

Tendrdn el tomaio de una pulga y sercin energéticamente autdnomos

Cientificos del proyecto FSWARM han realizado las primeras pruebas de fabricacion en cadena de micro robots del tamafio de una pulga. La finalidad de estas pruebas
es que estas micro-mdquinas comiencen a ser Gtiles cuanto antes, y puedan trabajar en grupos de hasta 100 de ellas, formando enjambres que realizardn funciones de
vigilancia, microfabricacion o medicing, entre ofras. Los resultados de las primeras pruebos han demostrado que el método de fabricacion en cadena funciona, aunque

adn estd por perfeccionar.

us medidas no excederan los

de 65 miligramos de peso y

los 23 milimetros cubicos de

volumen, pero contaran con los

mismos elementos que un robot de
tamarfio corriente informa la revista .

Segin publicé recientemente la

revista especializada Journal of
Micromechanics and Microengineering
en un articulo titulado , las primeras
pruebas de la tecnologia de fabricacion
necesaria para producir estos robots

mindsculos en cadena ya han sido
realizadas.

El robot prototipo creado, de menos
de cuatro milimetros de largo por cada
lado, es un auténtico microsistema que
contiene sensores, sistema de gestion
energética y sistema electronico
integrado.

La micro maquina esta compuesta
por diversos moddulos que han sido
ensamblados con una nueva técnica.
Hasta ahora, los robots de un tinico chip
habian  presentado  limitaciones
significativas en su disefio y fabricacion.

Pero ahora, los cientificos, en lugar
de utilizar la soldadura tradicional como
medio para colocar los componentes
eléctricos sobre un circuito impreso (un
Printed Circuit Board o PCB), lo que
han hecho es utilizar un adhesivo
conductor para acoplar dichos

componentes, en este caso a un circuito
impreso que es flexible y de doble cara.

El PCB se utiliza en electronica para
sostener mecanicamente y conectar
eléctricamente componentes
electronicos, a través de rutas o pistas de
material conductor, grabados desde
hojas de cobre laminadas sobre un
sustrato no conductor.

Los robots fabricados en un futuro
en cadena estaran alimentados
energéticamente por una célula solar
situada en su parte alta, y se moveran
gracias a tres patas vibrantes. Una cuarta
pata vibrante sera utilizada como sensor
tactil.

La variedad de funcionamiento de
cada unidad permitira que el “enjambre”
realice funciones de percepcion
colectiva o de inteligencia colectiva,
entre otras.

Desarrollan un 'coche inteligen’re' capaz de aprender como
conduce su duefio y avisarle en caso de riesgo de accidente

ientificos de seis paises
europeos, entre ellos Espafia,
han desarrollado un nuevo
sistema informatico denominado
DRIVSCO que permite a los vehiculos
aprender el comportamiento al volante
de sus conductores, de forma que éstos
pueden detectar cuando el conductor
tiene un “comportamiento no habitual”
frente a una curva o un obstaculo en la
carretera y generar sefales de alarma
que lo avisen a tiempo para reaccionar.
A diferencia de otros proyectos
similares, DRIVSCO va mas alla de un
sistema de vision por computador para
ayuda a la conduccion. El concepto que
se ha investigado es como hacer que el
coche aprenda el modo de conduccion
del usuario. De esta forma, durante la

546

conduccion diurna el vehiculo aprende
codmo reacciona el usuario frente a una
curva o una interseccion que se acerca,
un peaton u otro vehiculo en frente.
Independientemente de si el conductor
tiene una conduccion mas deportiva o
conservadora (se adapta a su forma de
conducir), el sistema extrae un modelo
de comportamiento del conductor.

Asi, durante la conduccion nocturna,
cuando el vehiculo detecta una desviacion
de su forma de conducir frente a una
curva, interpreta que es debida a la poca
visibilidad del conductor (ya que el
conductor tiene una visibilidad limitada al
campo de las luces cortas, mientras que el
sistema de vision nocturna del vehiculo es
mucho mas potente y de mayor alcance).
Por ello, genera sefiales de alarma para
alertar al conductor de su forma “inusual
de acercarse a una curva”, o de un objeto
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Pantalla del sistema
DRIVSCO

detectado de potencial peligro, por
ejemplo.

El grupo de investigacion de la
Universidad de Granada ha desarrollado
un sistema de vision artificial (analisis
de la escena) en un solo chip. Este
dispositivo recibe imagenes de entrada
y genera una primera “interpretacion de
la escena” en términos de profundidad
(vision 3D), movimiento local, lineas de
la imagen, etc, todo ello en un solo chip
electronico. Este sistema se puede
empotrar en diversos tipos de vehiculos
en el futuro. Ademas se ha utilizado
“hardware reconfigurable”, por lo que el
sistema se puede adaptar a nuevos
campos de aplicacion.



