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En la primera parte de la conferencia se presentan las caracteristicas y posibilidades més
destacadas de los sistemas multi-robot en los que diferentes robots actlan de manera
conjunta en un espacio de trabajo compartido. La actuacion coordinada de diferentes
robots en una celda de fabricacion permite llevar a cabo tareas no realizables en entornos
mono-robot ademés de incrementar la eficiencia en otros tipos de tareas. En contrapartida,
la coordinacion genera un aumento de la complejidad de programacion, planificacion y
control de todos los elementos que componen la celda, 1o que da lugar a interesantes
problemas actualmente objeto de investigacion.

En esta primera parte, se pasarevista alas ventajas e inconvenientes de los sistemas multi-
robot, se analizan aspectos importantes de los mismos como el volumen de trabao
compartido, la sincronizacion de movimientos y el reparto de tareas, y se comentan los
principales enfoques existentes y los algoritmos utilizados para la planificacion y control
de estos sistemas. Esta parte se completa con la exposicion sucinta de algunos de los
ultimos trabajos realizados en el 10C dentro de este ambito.

La segunda parte de la conferencia esta dedicada a otro campo de la robética de gran
interés y actualidad: la teleoperacion de robots, entendida como el conjunto de tecnologias
gue comprenden |la operacion o gobierno a distancia de un dispositivo, en este caso, un
robot, por un ser humano.

Aparte de algunos antecedentes en la antigliedad, los sisemas de teleoperacion
amoesclavo, en los que un manipulador reproduce fielmente los movimientos de otro
dispositivo o manipulador, controlado a su vez manuamente por un operador humano, se
remontan a la mitad del siglo XX. Desde entonces hasta nuestros dias se ha producido un
gran avance, Yy lateleoperacion adquiere cada vez mayor importancia, con aplicaciones que
van desde ladiversién y el entretenimiento hasta el rescate de personas en peligro, pasando
por su utilizacion en telemedicinay en produccion industrial.

En la conferencia se comentan las diferentes formas de intervencion del operador, desde la
teleoperacion directa de los actuadores de las articulaciones del robot, hasta la simple
especificacion de movimientos, o incluso de tareas, que se realizan de manera automética
en el entorno remoto. Se pasa también revista a los esquemas de control propuestosy alos
principales campos de aplicacion. Para finalizar se comenta la labor que se realiza en el
|OC en este &mbito.
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