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®TECNOLOGIA

LOGRAN QUE UN ROBOT JUEGUE
BADMINTON CON HUMANOQOS Y
COORDINE PERCEPCION Y MOVIMIENTO

zircn. ANYmal-D fue entrenado mediante aprendizaje por refuerzo, rama de la IA.

Efe

nrobot con patas pue-

u de jugar al bidminton

de forma auténoma

con humanos, seglin un nuevo

estudio que describe la estrate-

gia de control basada en el

aprendizaje por refuerzo -ra-

ma de la inteligencia artificial-
que hace posible esta hazana.

Elsistema de control y per-
cepeion (“cerebro” del robot)
permitio a este seguir y prede-
cir la trayectoria del volante y
moverse porla pista para inter-
ceptarlo y devolverlo con éxito.

Mas alla del badminton, el
métodoofrece una plantilla pa-
ra desplegar aparatos con pa-
tas en otras tareas dinamicas
en las que son fundamentales
tanto la deteccién precisa co-
mo las respuestas rapidas de
todo el cuerpo, sefiala Yuntao
Ma, de la Escuela Politécnica
Federal (ETH) de Zirich.

Este cientifico y su equipo
publican los detalles en la re-
vista Science Robotics.

El control de robots atléti-
€OS es unreto, ya que requiere
la coordinacion de la percep-
cién, el traslado rapido y los
movimientos receptivos. La
mayoria de los controladores
existentes restringen la agili-
dad del robot 0 no son aplica-
bles alos deportesinteractivos.

Para abordar estas limitacio-
nes, los investigadores desarro-

EL ROBOT CONSIGLIO RESPONDER HASTA 10 GOLPES CONSECUTIVOS.

llaron unsistema que puedein-
tegrar la percepcién con los mo-
vimientos dela parte superior e
inferior del cuerpo del robot.
Lo implementaron en un
robot de cuatro patas llamado
ANYmal-D, que estaba equipa-
do conunacimara estéreo pa-
ra la percepcion basada en la
vision y un brazo dinamico pa-
ra manejar una raqueta de
badminton, una tarea que re-
quiere una coordinacion preci-
sa dela percepcion, eltraslado
yelbalanceo de los brazos.
Los investigadares entrena-
ron el sistema basado en el
aprendizaje por refuerzo para
predecir la trayectoria del vo-
lante y responder moviendo el

robot en consecuencia.

Elaprendizaje por refuerzo
esun tipo de aprendizaje auto-
matico en el que un agente o
sistema aprende a planear es-
trategias efectivas -a tomar de-
cisiones-basindose en la expe-
rimentacién con datos y la in-
teraccion con el entorno.

En suinvestigacion, los ex-
pertosde EHT Ziirich probaron
el juego del robot contra huma-
nos y descubrieron que la ma-
quina podiamoverse por la can-
cha paradevolver golpes a dife-
rentes velocidades y angulos, y
que conseguia intercambios de
hasta 10 golpes consecutivos.

Ademas, el robot podia po-
nerse de pie sobre sus patastra-

seras para mantener el volante
alavista mientras se preparaba
para mover el brazo, perodaba
prioridad asu propia seguridad
mientras se movia para asegu-
rarse de no caerse.

Losautores sugieren que es-
tos hallazgos podrian servir de
base para futuros sistemas de
control y percepcian derobots
humanoides o robots con patas
que necesiten realizar movi-
mientos rapidos y coordinados.

Estamisma escuela politéc-
nica publico el aio pasado
otras “habilidades” de este tipo
de robots cuadriipedos. En
aquella ocasion, ANYmal de-
mostro ser “bastante habil” en
‘parkour’. 3




