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PREMIO JOVEN EMPRESA INNOVADORA

28 deabrilsec

lebra la final el Premio Joven Em-

m FINALEj

presa Innovadora (JEI), organizado por la Fundacion Zaragoza Ciudad
del Conacimiento como reconoumnento a la creacion de nuevas em-

presas en sectores di

en Espana. Las 21 em-

presas finalistas se daran cita a las 9.30, en el Centro de Incubacicn
Empresarial (Avda. Autonomia 7, junto a la Estacidn de Delicias) para
presentar su trayectoria, asi como sus servicios y productos. La lista

TECNOLOGIAS DE INTERFAZ CEREBRO-ORDENADOR

I3A>UN BRAZO ROBOTICO
CONTROLADO
POR EL PENSAMIENTO

Los interfaces cerebro-ordenador son sistemas que permiten traducir en tiempo real la actividad
eléctrica cerebral en ordenes para controlar dispositivos. A dia de hay, no existen prctesis capaces
de realizar tareas de manipulacion de forma funcional. El 13A trabaja para conseguir la primera

A VOLUNTAD Mi mano se

mueve porque quiere mi ce-

rebro. El es quien toma la
decision vy mis células nerviosas
trasladan la orden a la obediente
mano. Cerebro y mano se hablan
con un lenguaje bioeléctrico. Si
nuestro cerebro controla el movi-
miento de nuestras manos, {podria
desarrollarse una protesis de bra-
zo robdtico que fuera controlada
tinicamente por la actividad cere-
bral de su duefio?

En ello estin los investigadores
del proyecto nacional Cognetics,
liderado por Javier Minguez y Luis
Montesano, del Instituto de Inves-
tigacién en Ingenieria de Aragon
(I3A). La parte del provecto que
corresponde a la Universidad de
Zaragoza «se centra en el anilisis
del movimiento humano y su rela-
cién con la actividad cerebral», ex-
plica Minguez. «El objetivo es
-afiade- desarrollar un sistema de
procesamiento de senal capaz de

obtener, de la actividad cerebral re-
lacionada con el movimiento, ca-
racteristicas o patronesitiles para
controlar el brazo robdticos. Algo
asi como redactar el diccionario
‘actividad cerebral-movimiento’
para que la persona y su protesis se
entiendan con total naturalidad.
Una vez generada la tecnologia
de interfaz cerebro-computador
para decodificar esta actividad v
controlar de forma natural el bra-
z0 robotico, se estard en condicio-

Un ingeniero prueba
¢l prototipo de brazo
controlado por el
pensamiento. El
usuario se concentra
en el entorno
representado en la
pantalla (captado
por dos cdmaras que
incorpora el brazo)
hasta que el
prototipo real realiza
el movimiento
deseado. El sistema
€5 capaz de
decodificar las
sefiales cerebrales y
transformarlas en
drdenes. camios
MUROZ

de compaiiias que han alcanzado la final estd compuesta por: Kanteron Systems (Valencia),
Tiching (Barcelona), Vision Sistemas de Localizacidn (Sevilla), Pharmamodelling (Navarra), In-
genia Telecom (Valencia), Testing and engineering of aeronautical materials and structures
(Sevilla), Kirubs Applications (Reus), lactive (Granada), Mensajeria Low Cost (Granada), Fixa-
lo Networks (Madrid), Eneso Tecnologia de Adaptacion (Mélaga), Bitcarrier (Barcelona), Sin-
Delantal.com (Madrid), Filmin (Barcelona), Amovens Soluciones (Madrid), Quobis (Ponteve-
dra), Wokse Group (Vizcaya), BityVip (Zaragoza), Siokia (Zaragoza), Linkovery (Zaragoza) y
Cierzo Development (Zaragoza). Al final del acto, tendra lugar la entrega del premio nacional:
6,000 euros o una estancia de un mes en una aceleradora de negocios de Silicon Valley.

nes de lograr «un prototipo de pro-
tesis que pueda, en un futuro, ser
utilizada por pacientes con gran-
des deficiencias neuromusculares,
como la esclerosis lateral amiotro-
fica o el infarto cerebral», pues los
interfaces cerebro-ordenador no
hacen uso de actividad muscular.

Este proyecto avanza en varios
frentes. No solo hay que modelar
el movimiento de los miembros
superiores y relacionarlo con la ac-
tividad cerebral, o conseguir obte-
ner directamente de

actividad cerebral, el estado que
indica que la persona se da cuenta
de que el brazo robot esti ejecu-
tando una trayectoria no deseada.
Finalmente, se persigue que el bra-
z0 robotico también envie ‘feed-
backs’, de modo que el usuario lo
perciba y aprenda a controlarlo de
forma adecuada.

SIN INVADIR Otras investigaciones
utilizan técnicas invasivas para re-
coger la actividad cerebral y han

sido probadas en

la sefial de elec- M[DIENDO animales. Cuestio-
troencefalograma UNICAMENTE nes éticas han im-
(EEG) las posicio- LA ACTIVIDAD pulsado la investi-

nes del espacio ha-
cia donde las perso-
nas desean mover
sus brazos. Mejorar
la percepcion del
control del movi-
miento del brazo ar-
tificial es fundamen-
tal para lograr la simbiosis hom-
bre-miquina. Por eso, en colabo-
racion con la empresa Bit&Brain
Technologies, se estd desarrollan-
do unsistema que obtiene del EEG
los tres estados de movimiento de
una extremidad: el reposo, la pre-
paracion y la ejecucion del mismo.
Incluso se intenta decodificar, dela

CEREBRAL, LA PROTESIS
SE MOVERA, DE FORMA
NATURAL, COMO
SU DUENO DESEE

gacion de métodos
como ¢l EEG, que
no requieren inter-
vencion quirirgica.
Es el caso de la ma-
no protésica desa-
rrollada en la Uni-
versidad de Graz
(Austria) y que tan solo realiza dos
movimientos: abrir y cerrar. A dia
de hoy no existen sistemas de con-
trol de pritesis capaces de realizar
tareas de manipulacion de forma
funcional como el que ocupa a los
investigadores del I3A.

MARIA PILAR PERLA MATEO

PRIMER PROTOTIPO VIRTUAL, ANTES DE SALIR AL MUNDO REAL

Dos tecnologias buscan la mejor manera  entomo del usuario y el brazo junto reali-
deintegrarse: latecnologiadeinterfazce-  dad aumentada. Los electrodos de un go-
rebro-ordenador y la robdtica. Paraavan-  rrito recogen las sefiales, que se reflejan
tigaciones para desarrollar la pritesisde  herramientas de procesamiento de sefial
brazo robético, se ha creado un primer  yde reconocimiento de patrones estadis-
prototipo de un sistema virtual «que de-  ticos, estos potenciales sonidentificados.
muestra que somos capaces de moverel  Asi, el usuario puede decidir, solo con pen-
brazo hastalas posiciones del espaciode-  sarlo, a qué punto del espacio desea mo-
seadaspnrelusumon e:qilcalawerMm- ver -de momento en la pantalla- el brazo
guez Lainterfaz robético. Actualmente, sob i

ﬁeada&ttibasadamladecodrﬁcaudn nos, brazoy persona, personay brazo, tar-
de las mismas sefiales eléctricas (poten-  danunos 10 minutos en adaptarse mutua-
ciales evocados) que se utilizaronenpro-  mente, Yase ha disefiado un prototipo fun-
yectos previos para controlar sillasderue-  cional que estd en proceso de mejora pa-
das o mover robots a distancia. Estas se-  raincluir tareas de alto nivel mds adapta-
fiales del cerebro son provocadas al ob-  das a las necesidades de la vida real, co-
servar unvideosobre el que semuestrael  mo coger un vaso y llevarselo a la boca.

El Instituto Tecnolégico de Aragon selecciona para los Centros de Zaragoza y Huesca.
Becas de Postgrado (Ref. Bec 2011-11-392) y Becas de Proyecto Final de Carrera (Ref. PFCBEC 2011-11-399)
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Titulaciones requeridas

= Ingenieria Superior Industrial, especialidades Mecanica,
Eléctrica, Electrdnica, Materiales, Maquinas, Organizacion
Industrial.

> Ingenieria Superior en Informitica y Telecomunicaciones.

> Ingenieria Técnica, especialidades Electronica, Eléctrica,

Infermatica, Quimica y Mecanica.
> Diplomatura en Relaciones Laborales.
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