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Este Robot puede adaptar su andar a terrenos desconocidos gracias ala lA

Este 'ODOT puede

adaptar su andar a
ferrenos desconaocidos
rapias_ alalf

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 biologicas 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 orientacién manual ni de programacién especifica para
cadaterreno.

DANIEL CASILLAS, METRO WORLD NEWS
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Luego del
entrenamiento

de simulacién,
“Clarence” se
despleg6 en
entornos reales con
los que nunca se
habia encontrado,

Inteligencia de marchainspiracaenlia
naturaleza

Elequipo de investigacién analiz6 los patrones de locomocién de los
animales, como las estrategias de transicién de la marcha, la memoria
procedimental y el movimiento adaptativo, con el fin de incorporarlos
aun sistema de control impulsado por la inteligencia artificial. A
diferencia de lamayoria de los agentes DRL, que estin rigidamente
entrenados para una sola tarea, “Clarence” aprende cuindo y cémo
cambiar su marcha segiin sea necesario, basindose en sefiales en
tiempo real de terrenos no estructurados. Alcanzo la competencia
en lasimulacion en solo nueve horas, mucho mas rapido que la mayoria
de los mamiferos jévenes.
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incluyendo madera
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sueltas, vegetacion
creciday hierba

. JOSEPH HUMPHREYS

. Primerautor del estudio e
investigador de posgrado en la
Facultad de Ingenieria Mecanica
de Leeds.

embarrada. In

cluso cuando sele
sujetd con un cepillo
de barrido para
simular tropiezos,
elrobot mantuvo el
equilibrio y ajusto
sumarcha de forma
dindmica, sin
depender de sensores
exteroceptivos como
camaras o lidares.
Esto demuestra

su capacidad

para generalizar

los aprendizajes
simulados a
contextos fisicos e
impredecibles.
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Implicaciones v orientaciones futruras

Este marco pionero de IA, validado en Nature Machine Intelligence,
supone un gran avance haciala creacion de robots con patas
verdaderamente adaptables. Con aplicaciones potenciales en entornos
peligrosos, misiones de busqueda y rescate, agricultura, inspeccién

de infraestructuras e incluso exploracién planetaria, lalocomocion
bioinspirada podria revolucionar la robética. Los esfuerzos futuros
tienen como objetivo ampliar las capacidades de movimiento al
salto, la escalada y la navegacion en terrenos escarpados, asi como
ampliar el marco a diferentes disefios cuadriipedos.
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