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Un estudio pionero de la Universidad de Leeds y la University Colle-

ge Londonrevelaun robot de cuatro patas, apodado “Clarence”, que
graciasalaInteligencia Artificial (IA) adapta de manera autonomasu
forma de andar en tiempo real a entornos diversos e impredecibles.
Basandose en estrategias biol6gicas utilizadas por mamiferos como
perros, gatos y caballos, este marco de aprendizaje por refuerzo profun-
do (DRL) permite a “Clarence” cambiar entre trotar, saltar y correr sin
necesidad de orientacion manual ni de programacion especifica para
cadaterreno.

DANIEL CASILLAS, METRO WORLD NEWS

Pruebasen
elmundo
realmas
alladelas
expectativas

Luegodel
entrenamiento

de simulacién,
“Clarence” se
desplegé en
entornos reales con
los que nuncase
habia encontrado,
incluyendo madera
irregular, astillas
sueltas, vegetacion
creciday hierba
embarrada. In

cluso cuandosele
sujetd con un cepillo
debarrido para
simular tropiezos,

el robot mantuvo el
equilibrio y ajusto
sumarcha de forma
dindmica, sin
depender de sensores
exteroceptivos como
camaraso lidares.
Esto demuestra

su capacidad

para generalizar

los aprendizajes

JOSEPH HUMPHREYS
Primer autor del estudio e
investigador de posgrado en la
Facultad de Ingenieria Mecanica
de Leeds.

Implicaciones v orientaciones fururas
Este marco pionero de IA, validado en Nature Machine Intelligence,
supone un gran avance hacia la creacién de robots con patas
verdaderamente adaptables. Con aplicaciones potenciales en entornos
peligrosos, misiones de busqueda y rescate, agricultura, inspeccién
deinfraestructuras e incluso exploracion planetaria, la locomocién
simulados a bioinspirada podria revolucionar la robética. Los esfuerzos futuros
contextos fisicos e tienen como objetivo ampliar las capacidades de movimiento al
impredecibles. i salto,laescaladaylanavegacion en terrenos escarpados, asi como
i ampliar el marco a diferentes disefios cuadriipedos.
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