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NOTA DE REDACCION

Desde la Redaccion

Se puede decir que, con este nimero, RIAI “se pone de largo”. Comienza el cuarto afio de nuestra singladura con
numerosas novedades. En primer lugar, la cantidad de trabajos procesados en este periodo inicial ha puesto de
manifiesto la necesidad de ampliar el Comité de Redaccion con expertos especificos de las diferentes parcelas
del saber que la revista abarca, tanto para aumentar la calidad de las evaluaciones como para mejorar el cauce de
participacion en la revista. Damos las gracias a los nuevos redactores por la aceptacioén desinteresada de esta
nueva carga de trabajo y agradecemos una vez mads a los que se mantienen en el Comité por su excelente trabajo
en los tres primeros volimenes de la revista.

A partir de este nimero incluimos una nueva seccion, sobre Memorias de la Automadtica que, bajo la direccién
del Prof. Javier Aracil, nos acercard aspectos de nuestra reciente historia que no son muy conocidos por gran
parte de nuestros jovenes investigadores. En este sentido, hacemos una llamada a nuestros lectores recordando
que las secciones fijas pretenden ser abiertas a los comentarios, sugerencias y colaboraciones de todos. Asi, por
ejemplo, en cuestiones de Terminologia (con Teresa de Pedro), Noticias varias (Fernando Morilla) o recensiones
de libros y tesis doctorales (Carlos Bordons), vuestras aportaciones son necesarias para cumplir los objetivos
previstos en estas secciones. También incluimos una actualizacién del Benchmark sobre helicépteros (tema muy
tratado en este nimero) que iniciamos en el N°2 del Volumen anterior. Os animamos a participar y enviar
vuestras contribuciones a la resolucién de este caso préictico.

De excelente noticia para nuestra comunidad cabe calificar la inclusién de la revista en la base de datos
internacional INSPEC. De esta manera, no solamente el acceso a la misma se difundird mucho mads, sino que,
también, el reconocimiento de la calidad de los trabajos publicados tendra un fuerte punto de apoyo institucional
externo. Os mantendremos informados sobre posibles nuevos avances en canales de difusiéon de RIAI y en
reconocimientos internacionales, si éstos se producen.

Seguimos trabajando en la mejora del sistema electrénico de procesado, evaluacion y tramitacién de los trabajos
sometidos a la revista y sigue firme nuestro compromiso de publicacion trimestral de un nuevo niimero de la

misma.

Sobre este niimero

En este ndmero tenemos la satisfaccion de incluir sendos tutoriales elaborados (también) por autores de
reconocido prestigio. En el primero, sobre “Una Revision del Estado del Arte en Optimizacion’, realizado por J.
A. Caballero, I. E. Grossmann, se presenta un estado del arte de las técnicas de optimizacién més al uso, con una
amplia bibliografia que serd, sin duda, de gran ayuda para la bisqueda de referencias y consulta de temas
concretos.

En el segundo tutorial, el grupo de Ingenieria de Procesos del Instituto de Investigaciones Marinas (CSIC) de
Vigo, hace una presentacion de la “Teoria de Redes aplicada al control de procesos” que sin duda abrird nuevas
perspectivas a quienes estén interesados en nuevas metodologias para el andlisis dindmico y el control de
procesos industriales complejos. Su amplia experiencia previa en estos temas, desde otros puntos de vista (redes
de proceso, redes de inventario,...), sirve como referencia para avalar el interés de esta metodologia.

Los trabajos especificos de este nimero son variados, como corresponde al perfil de nuestros lectores. Un primer
trabajo, sobre “Aplicacion de Control Adaptativo a Modelo 2 GDL de Helicoptero”, elaborado por Béjar y
Raimuindez, presenta una interesante aplicacion del disefio de un sistema adaptativo de control basado en redes
neuronales partiendo de una informacién muy bdésica del proceso, un helicoptero. Este enfoque es
particularmente interesante para sistemas de los que se tiene un modelo muy elemental de operacion.

Sobre un sistema similar, a escala de laboratorio, en el trabajo que presenta P. Castillo et al. sobre “Modelado y
estabilizacion de un helicoptero con cuatro rotores” el control se aborda con un enfoque mas tedrico, basado en



4 Nota de Redaccién

el modelo del proceso, teniendo en cuenta las saturaciones de accionadores y mediante la formulacién de
Lyapunov, llegdndose igualmente a algoritmos sencillos de facil implementacién y ajuste.

Siguiendo con aplicaciones en el drea del control de sistemas no lineales, el “Control en Modo Deslizante
Adaptativo Borroso de las Variables Cinemdticas del Vehiculo Subacudtico Snorkel” que han desarrollado el
grupo del INTA, en colaboracién con la Universidad de Alcald de Henares, conjuga las técnicas convencionales
e “inteligentes” e igualmente combina un riguroso andlisis tedrico y una excelente experimentaciéon que ilustra
las ventajas del sistema de control propuesto.

El articulo sobre “Estimacion de la Fuerza de Contacto para el Control de Robots Manipuladores con
Movimientos”, fruto de una colaboracién internacional, tiene también una fuerte componente experimental. En
él, se presenta un nuevo estimador de la fuerza de contacto en aplicaciones de robots manipuladores que
combina informacién de posicién, fuerza y aceleracion. El ajuste de los pardmetros se puede realizar en linea,
con simplicidad, habiéndose probado en una plataforma industrial.

El trabajo sobre “Sistema Heterdrquico de Control Basado en Agentes para Sistemas de Fabricacion: la Nueva
Metodologia PROHA”, desarrollado en la Universidad de Castilla la Mancha, presenta una metodologia para el
control negociado en sistemas altamente distribuidos garantizando una adecuada disponibilidad de la
informacién. Esta tecnologia, adoptada por la industria para aplicaciones en logistica, puede extenderse al
control de la fabricacién aumentando la flexibilidad y la capacidad de los entornos productivos.

En el dltimo articulo de este nimero, sobre “Reconocimiento de Objetos de Forma Libre a Partir de los Datos
de Rango de una Vista Parcial Usando Cono Curvaturas Ponderadas” que ha preparado un grupo de varias
universidades, se muestra un método para el reconocimiento de objetos de forma libre a partir de los datos de
rango de una vista parcial. Con la utilizacién de una nueva medida denominada cono-curvatura ponderada y la
caracterizacién por componentes principales, ademds del reconocimiento, se soluciona el problema de
localizacion.

Quedamos, como siempre, a la espera de comentarios y sugerencias que nos ayuden a configurar los préximos
nimeros de la revista de acuerdo con las expectativas del maximo nimero de lectores.
Valencia, Enero 2007

Pedro Albertos
Director



