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Aportando valor desde
la investigacion en robética

El grupo COMPMECH surge a finales de los 90 en la Escuela de Ingenieria
de Bilbao, en el Departamento de Ingenieria Mecanica de la Universidad del
Pais Vasco UPV/EHU. La siguiente entrevista nos acerca a la labor
investigadora de dicho grupo en la actualidad.

¢Como se gesta el Grupo Comp-
mech?

Al final de la década de los 90,
después de finalizar una serie de
tesis doctorales en el campo de la
fiabilidad del método de los ele-
mentos finitos, di un giro a mi in-
vestigacion con el objeto de dirigir-
la hacia temdticas mds cercanas a
la docencia que en ese momento
impartia: los mecanismos como
estructura cinemadtica de las mé-
quinas. En torno a este tema, se
unieron a mi otros tres profesores:
Enrique Amezua, Oscar Altuzarra
y Charles Pinto. En 2002, el Prof.
Victor Petuya presenta su tesis
doctoral, realizada bajo mi direc-
cién, siendo la primera sobre me-
canismos defendida en el seno del
grupo Compmech. Precisamente,
en ella se proponia un método, cu-
yo nombre en inglés (Geometrical
Iterative Method) se adopt6é como
nombre del software GIM que a lo
largo de estos tltimos 15 anos ha
sido desarrollado en el grupo.

¢Para qué se utiliza GIM?

GIM es un software de libre dis-
posicién para el andlisis cineméti-
co y dindmico de mecanismos, en
general, y de robots paralelos, en
particular. GIM puede utilizarse
para docencia, investigacién y
también para la aplicacién practi-
ca de la ingenierfa. Es uno de los
elementos que mas visibilidad in-
ternacional esta dando al grupo.
Como muestra de su impacto, cabe
sefialar que durante el curso 16-17
se produjeron méds de 1500 descar-
gas por personal de 551 institucio-
nes (417 universidades o centros
educativos y 134 centros tecnolé-
gicos o empresas), de un total de
90 paises diferentes.

¢Qué lineas de trabajo han cen-
trado la actividad de Compmech
en los tltimos afios?

Las actividades desarrolladas
por el grupo en los tltimos afos se
centran, por un lado, en la Cine-
madtica y la Dindmica tedrica y

“Entre otros logros,
Compmech ha
desarrollado el software
GIM para el analisis y
disefio de mecanismos
espaciales y robots
paralelos, utilizado por
instituciones de méas de
90 paises”

computacional de mecanismos y
robots paralelos; y, por otro, en el
desarrollo de aplicaciones indus-
triales de sistemas mecdnicos y de
robética paralela. En concreto, se
han desarrollado los manipulado-
res paralelos BIZKAIA, DAEDALUS
y ARABA, de 4 grados de libertad;
el robot CIRUS, para inspeccién de
eslabones de cadena por ultrasoni-
dos; un modelo mecatrénico de
sistemas de accionamiento que se

ha implementado en el robot para-
lelo 2PRU-1PRS de altas capacida-
des dinamicas.

En 2013 iniciamos ademds va-
rios trabajos tendentes a adquirir
conocimientos en el &mbito de los
mecanismos deformables. Uno de
ellos se encuadraba en una tesis
doctoral, financiada por el Gobier-
no Vasco en colaboracién con la
empresa Egile, centrada en el des-
arrollo de sistemas de posiciona-
miento de precisién.

¢En qué lineas de investigacion
estdn trabajando actualmente?
(A qué objetivos se orientan?

Para el sexenio 2016-21, Comp-
mech se ha planteado desarrollar
dos nuevas lineas de investigacion.
La primera se centra en las maqui-
nas de cinematica paralela ultra-
flexibles. Se trata de desarrollar
una nueva generacion de maqui-
nas con las siguientes ventajas: ni-
mero reducido de componentes,
ausencia de pares cinemadticos, fa-
bricacién y montaje simplificados,
bajas necesidades de manteni-
miento y sin lubricacién. Ademds,
se busca un control de la rigidez,
de forma que los componentes del
robot adquieran una flexibilidad
que permita la interaccién segura
con personas.

La segunda linea, diseno modu-
lar de manipuladores paralelos re-
configurables de topologia varia-
ble, tiene por objeto la idea de di-
seflar mdquinas capaces de adap-
tarse a diversas tareas, ofreciendo
una mayor flexibilidad y versatili-
dad. En definitiva, se trata de con-
seguir sistemas multioperaciona-
les, de manera que los robots sean
susceptibles de variar su configu-
racién para abordar multiples tare-
as. Se trata de disenar robots que
generen diferentes patrones de
movimiento en su plataforma mé-
vil mediante cadenas cinematicas
reconfigurables. Una forma de
conseguir esta caracteristica de re-
configurabilidad consiste en blo-
quear algunos de los actuadores
del manipulador. Asi, el robot tra-
bajard con una cinemadtica mas
sencilla, y por lo tanto, con un con-
trol mds rapido y eficiente.

Ambas lineas de investigacion
estan soportadas por los proyectos
financiados por el Ministerio de
Economia y Competitividad del
Gobierno de Espaiia; y por el De-
partamento de Educacién, Univer-
sidades e Investigacién del Gobier-
no Vasco.

Han creado un Mdster Universi-
tario en Ingenieria Mecdnica...
Si. El Méster Universitario en
Ingenieria Mecanica, que se impar-
te desde el departamento, esta
muy ligado a las actividades del
grupo Compmech. Tiene como ob-
jetivo dotar a los graduados en In-
genieria Mecénica de las compe-
tencias que les sittien en el nivel

técnico profesional mds alto en In-
genierfa Mecdnica. En este mdster,
dirigido por el Prof. Altuzarra, im-
parten clase la mayoria de los
miembros del grupo.

¢Como se posiciona Compmech
en el dmbito internacional de la
robdtica y los mecanismos?

Compmech es un grupo muy
activo en cuanto a su participa-
ci6én en el 4mbito internacional de
la robética y los mecanismos. A
modo de ejemplo, cabe citar que
la presidencia del Technical Com-
mittee on Linkages and Mechani-
cal Controls de la IFToMM (Fede-
racién internacional de maquinas
y mecanismos) la ocupard el Prof.
Petuya a partir de 2018; y que la
comision técnica de Robdtica y
Mecanismos de la FEIBIM/FEI-
BEM (Federacion Iberoamericana
de Ingenierfa Mecanica) la presido
en la actualidad yo.

Desde hace anos, Compmech
mantiene relacién con los grupos
de referencia en el ambito de la ro-
bética y los mecanismos. Merece
resaltarse la especial cooperacién
con el grupo liderado por el Prof.
Burkhard Corves, del RWTH Aa-
chen (Alemania). Ambos grupos
llevamos colaborando de forma
continua desde el Proyecto Euro-
peo thinkMOTION.

¢Cudl es la relacion de Comp-
mech con las empresas?

Estrecha. Empresas con las que
nuestro grupo colabora habitual-
mente ya han mostrado interés en
nuestros futuros desarrollos. Asi,
Aernnova y Gamesa estdn intere-
sadas en los robots reconfigura-
bles. Por su parte, Sener e Idom,
en esta misma linea, pretenden
avanzar en el conocimiento de sis-
temas innovadores de apunte y
despliegue de antenas, y estructu-
ras espaciales. Por otro lado, Egile
ha mostrado interés en el manipu-
lador flexible para el posiciona-
miento de sensores de inspeccion.
También AVS y BilduLan estdn in-
teresados.

Compmech cuenta con infraes-
tructuras propias en un laborato-
rio Interdepartamental para tareas
relativas a la fabricacion, montaje,
puesta a punto y validacién de
prototipos, Mecatrénica, y Metro-
logfa. Para actividades de compu-
tacion y desarrollo de software, el
grupo dispone de servidores de
cdlculo y almacenamiento de da-
tos en el Centro de Célculo del De-
partamento.
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