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: cas mtehgentes que se adaptan alas
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. cidp de tres afios: En el proyecto par-

‘ticipael grupo ‘del director del De-
. partamento. de Ingenieria de Siste-
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JEE eqm@o de la UMH se encarga—
'ré de desarrollar la interfaz cerebral
+'deeste proyecto, cuyg objetivo es
: _l'me]orar-los exoesqueletos robéti-

© éos existentes, atravésde laexplo-.
. tacion delas interacciones senso-
s nomotoras dindmicasy del desarro-
* Ho de capacidades cognitivas que -

" puedan conducira un comporta-

cerebral de exoesqueietos .
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iles bzomspuadas tendrd una dura-
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: miosdel Concurso de Creacién de

¥ Aphcacwnes Movﬂes de 2013 de-
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 del Centro de Investlgacmn Op_ -
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- ayeralos alumnos Ratl Ibarra Al
caraz; Agustin Mmgorance Pérez -
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Durante la entreoa de premms o
108 participantes expusieronlas -
~.aplicaciones con las que Han'se . .
“han presentado al concurso. Ade: - -

eXperto universitario en Desarro-
1o de Aplicaciones para Disposi-
tivos Moviles a los alumnos.que .
han Superado los cuatro modulos '
“de este curso; R

Thiento dé la marcha simbidtica en
la interaccién de la yers naconel,
exoesquelew :

BioMot usard y adaptara herraw-' '

mientas. dlsponlbies para’; revelar

_¢6mo los circuitos neurales gene-
13N COMIPOTtamiento y para propor-

clonar nuevas estrategias de coadap-

tacién para andar durante efuso de
robots exoesqlielétos: Adernds; Bio-
Mot desarrollard una arquitectura

‘cognitiva para robots exoesquele- -
- tos mediante la explotacidn del con-

trol neuronal y mecanismos de

- aprendizaje cuya finalidad serd per- -
' mitiruna co-adaptacion posmva con
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- Los robots vestlbles son dlSpO-_ '

" sitivos acoplados a las personas.con
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