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Hormigas, robots y...“enjambroides”

“Enjambroide”, o alglin término parecido podria ser la traduccion de Swarmanoid. Se trata de una voz
(todavia) inexistente en el Diccionario de la RAE y que hace referencia a la inteligencia en enjambre,
un concepto que nos acerca al mundo animal y mds concretamente a las hormigas... Las reglas medlian-
te las cuales los insectos sobreviven resultan estar perfectamente adaptadas al hormiguero de las nue-

vas tecnologias.

odo el mundo reconoce a

las hormigas como un tipo

de insectos que vive una
existencia social en comunidad.
Como en cualquier otra organiza-
cién social, este hecho origina que
existan unos codigos de conducta
comunes necesarios para garanti-
zar la convivencia a la par que la
supervivencia de la organizacién.
La particularidad que presenta el
caso de las hormigas es que tratan-
dose de criaturas relativamente
simples consiguen realizar tareas
de una cierta complejidad (como
la busqueda y transporte de comi-
da al hormiguero, la distribucion
de los individuos que forman la
colonia en el hormiguero o las tac-
ticas, cercanas al malabarismo,
que aplican para lograr atravesar
determinados pasos aparentemen-
te inaccesibles para ellas). Asi es
como surgen los denominados
algoritmos de hormiga, esto es,
comportamientos sencillos pero
muy optimizados que pueden ser
modelados y posteriormente pro-
gramados en agentes independien-
tes con el objeto de resolver pro-
blemas en base al trabajo
cooperativo de todos ellos.
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Robots Enjambre

Fue precisamente observando y
estudiando todo esto que el Dr.
Marco Dorigo inici6 en 2001 el
proyecto Swarm bots (Robots
enjambre). Los robots enjambre
tienen este nombre por estar cons-
tituidos por un grupo de robots
simples, los s-bot que se autoges-
tionan llegando a integrarse en

una entidad de caracter superior
(el enjambre) seglin determinados
algoritmos de hormiga, lo que les
permite llevar a cabo tareas que
serian incapaces de acometer de
forma independiente, como el
transporte de objetos pesados o la
superacion de determinadas barre-
ras fisicas.

Los elementos principales de
este proyecto han sido el hardware
propiamente de los robots (los s-
bot y los s-toy o robots auxiliares),
un software de simulacién (Swarm-
bot 3D) y el sistema de control del
robot enjambre. Este ultimo ele-
mento se prueba primero en el
simulador y luego en las imple-
mentaciones hardware sobre un
campo de pruebas (denominado
arena) para dar lugar finalmente a
un robot enjambre de aspecto
variable.

Un s-bot presenta los siguientes
comportamientos bdsicos: Nave-
gacion auténoma, percepcion del
entorno que lo rodea, movimiento
de objetos y comunicacién con
sus iguales (mediante un cédigo de
frecuencias apreciable mediante
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diferentes colores ). De esta forma,
a partir de estos comportamientos
bésicos, se generan los movimien-
tos coordinados propios de los
robots enjambre mediante los cua-
les se obtienen sus competencias
basicas como el movimiento sin-
cronizado de los s-bot en busca de
un objetivo, el esquivado de obsta-
culos, el movimiento todo terreno,
la agregacién de s-bot para pasar a
constituir el robot enjambre, el
paso de obstaculos, la division
adaptativa del trabajo, de forma
que el enjambre pueda realizar
diferentes tareas concurrentemen-
te o el transporte cooperativo de
un tercer elemento.

» Proyecto Swarmanoid

Pero todo esto ya pertenece al
pasado, pues el proyecto Swarmbot
finaliz6 en 2005. Una vez probado
el éxito de los robots enjambre, es
cuando surge el nuevo proyecto
Swarmanoid, recientemente inicia-
do, con fecha prevista de finaliza-
ci6n en 2009 vy la financiacién de
1.000.000 por parte de la Union
Europea. El reto venidero consiste en
inocular una mayor dosis de hetero-
geneidad y complejidad al proyecto

anteriores s-bot), los handbots
(robots mano), capaces de aferrarse
a las paredes e incluso trepar hasta el
techo y los eyebots (robots ojo), con
sensores visuales que les proporcio-
nan la capacidad de visién y que
colocados en una posicién en altura
(volando o en el techo) poseen la

“Asi surgen los algoritmos de hormiga, comportamientos
sencillos muy optimizados que pueden ser modelados
y programados en agentes independientes para resolver
problemas en base al trabajo cooperativo”

anterior y para ello, nada mejor que
sustituir los s-bot por tres tipos dife-
rentes de robots, esta vez especiali-
zados: los footbots (robots pie),
capaces de transportar objetos a ras
del suelo (éstos son, en esencia los
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perspectiva necesaria para poder
realimentar a sus otros colegas. Todo
ello, junto a los algoritmos distribui-
dos de control y los protocolos dis-
tribuidos de comunicacion, constitu-
ye un sistema robético heterogéneo

que es capaz de moverse en un
espacio tridimensional. Este sistema
seria el swarmanoid o, como hemos
venido en llamar, “enjambroide”.
Un concepto cuya denominacién
contrasta conscientemente con la de
“humanoide”, pues si bien el equipo
del proyecto, pensando en el largo
plazo, ve a este tipo de robots como
parte integrante de los entornos
humanos y conviviendo con ellos,
su antropomorfismo no se ajusta ya
tanto, encontrandose mas cercana a
su vision la idea del enjambre.

Enlaces relacionados

Proyecto swarmbot
www.swarm-bots.org
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www.swarmanoid.org
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www.ulb.ac.be

Programa del UR Future and
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www.cordis.lu/ist/fethome.htm




