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JA2017 Prefacio

Prefacio

Las Jornadas de Automática se celebran desde hace 40 años en una universidad nacional
facilitando el encuentro entre expertos en esta área en un foro que permite la puesta en común
de las nuevas ideas y proyectos en desarrollo. Al mismo tiempo, propician la siempre necesaria
colaboración entre investigadores del ámbito de la Ingenieŕıa de Control y Automática, aśı como
de campos afines, a la hora de abordar complejos proyectos de investigación multidisciplinares.

En esta ocasión, las Jornadas estarán organizadas por la Universidad de Oviedo y se han
celebrado del 6 al 8 de septiembre de 2017 en el Palacio de Congresos de Gijón, colaborando
tanto la Escuela Politécnica de Ingenieŕıa de Gijón (EPI) como el Departamento de Ingenieŕıa
Eléctrica, Electrónica de Computadores y de Sistemas del que depende el Área de Ingenieŕıa
de Sistemas y Automática.

Además de las habituales actividades cient́ıficas y culturales, esta edición es muy especial
al celebrarse el 50 aniversario de la creación de CEA, Comité Español de Automática.
Igualmente este año se conmemora el 60 aniversario de la Federación Internacional del Control
Automático de la que depende CEA. Aśı se ha llevado a cabo la presentación del libro que se ha
realizado bajo la coordinación de D. Sebastián Dormido, sobre la historia de la Automática en
España en una sesión en la que han participado todos los ex-presidentes de CEA conjuntamente
con el actual, D. Joseba Quevedo.

Igualmente hemos contado con la presencia de conferenciantes de prestigio para las sesiones
plenarias, comunicaciones y ponencias orales en las reuniones de los 9 grupos temáticos, con-
tribuciones en formato póster. Se ha celebrado también el concurso de CEABOT, aśı como una
nueva Competición de Drones, con el ánimo de involucrar a más estudiantes de últimos cursos
de Grado/Máster.

En el marco de las actividades culturales programadas se ha podido efectuar un recorrido
en el casco antiguo situado en torno al Cerro de Santa Catalina y visitar la Laboral.

Gijn, septiembre de 2017 Hilario López
Presidente del Comité Organizador
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Abel A. Cuadrado University of Oviedo
Arturo De La Escalera Universidad Carlos III de Madrid
Emma Delgado Universidad de Vigo
Jose-Luis Diez Universitat Politecnica de Valencia
Manuel Domı́nguez Universidad de León
Juan Manuel Escaño Universidad de Sevilla
Mario Francisco University of Salamanca
Maria Jesus Fuente Universidad de Valladolid
Juan Garrido Universtiy of Cordoba
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José A. Somolinos ETS I Navales. Universidad Politecnica de Madrid
Fernando Tadeo Univ. of Valladolid
Alejandro Tapia Universidad de Loyola Andalućıa
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José Carreño, Jose Luis Guzman, José Carlos Moreno and Rodolfo Villamizar

Control reset para maniobra de cambio de carril y validación con CarSim. . . . . . . . . . . . . . . . . 23

Miguel Cerdeira, Pablo Falcón, Antonio Barreiro, Emma Delgado and Miguel
Dı́az-Cacho

Maniobra de aterrizaje autom atica de una Cessna 172P modelada en FlightGear y
controlada desde un programa en C . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31

Mario de La Rosa, Antonio Javier Gallego and Eduardo Fernández

Alternativas para el control de la red eléctrica aislada en parques eólicos marinos . . . . . . . . . 38
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PARA LA NEGOCIACIÓN ENTRE AGENTES . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 46
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PREDICCIÓN DE ACTIVIDADES DE LA VIDA DIARIA EN ENTORNOS
INTELIGENTES PARA PERSONAS CON MOVILIDAD REDUCIDA . . . . . . . . . . . . . . . . . . 251

Arturo Bertomeu-Motos, Santiago Ezquerro, Juan Antonio Barios, Luis Daniel Lledó,
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Javier Pérez Turiel

BIOSENSORES PARA CONTROL Y SEGUIMIENTO PATOLOGÍAS
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de La Torre, Miguel Angel Garćıa Blanco, Javier Garćıa Ruiz, Maŕıa Jesús de La
Fuente Aparicio, Gregorio Sainz Palmero and Smaranda Cristea
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ACTIVO EN INGENIERÍA DE CONTROL . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 510
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Jorge Segarra-Tamarit, Emilio Pérez, Hector Beltran, Enrique Belenguer and José
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DISEÑO DE UNA PRÓTESIS DE MANO ADAPTABLE AL CRECIMIENTO . . . . . . . . . . 664

Marta Ayats and Raul Suarez

COOPERATIVISMO BIOINSPIRADO BASADO EN EL COMPORTAMIENTO DE
LAS HORMIGAS . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 672

Brayan Bermudez, Kristel Novoa and Miguel Valbuena
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Planificación para interceptación de objetivos: Integración del Método Fast Marching y
Risk-RRT . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 738

David Alfredo Garzon Ramos, Mario Andrei Garzon Oviedo and Antonio Barrientos
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Marcos Maroto Gómez, José Carlos Castillo, Fernando Alonso-Mart́ın, Juan José
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CÁLCULO DE FUERZAS DE CONTACTO PARA PRENSIONES BIMANUALES. . . . . . 852

Francisco Abiud Rojas-De-Silva and Raul Suarez

Modelado del Contexto Geométrico para el Reconocimiento de Objetos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 860
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Resumen 
 
La actividad mioeléctrica puede ser utilizada para la 
identificación de tareas motoras. En este estudio se 
investigaron diferentes características frecuenciales 
para la identificación de cuatro tareas motoras de la 
extremidad superior (flexión, extensión, supinación, 
y pronación) en pacientes con lesión medular 
incompleta. También se evaluaron los niveles de 
esfuerzo y la identificación de las tareas durante 
fatiga. Aunque se obtuvieron buenos resultados, las 
características frecuenciales mostraron su utilidad 
únicamente para la identificación de tareas, mientras 
que no aportaron información adecuada para la 
identificación de los niveles de esfuerzo o la 
identificación durante un ejercicio de fatiga. 
 
Palabras Clave: lesión medular incompleta, control 
mioeléctrico, EMG de alta densidad, HD-EMG, 
reconocimiento de patrones, rehabilitación. 
 

1 INTRODUCCIÓN 
 
La electromiografía de superficie (EMG) consiste en 
el registro no invasivo de la actividad mioeléctrica 
mediante electrodos colocados en la superficie de la 
piel. Las señales registradas mediante esta técnica se 
componen de potenciales de acción que viajan a lo 
largo de las fibras musculares durante la contracción, 
y es directamente proporcional a los impulsos 
neuronales que hacen que se disparen. En 
consecuencia, la señal EMG contiene información 
neuromuscular valiosa que puede usarse para la 
evaluación de las estrategias de control de las tareas 
motoras [1]. 
Aunque la comunidad académica ha estudiado 
ampliamente este enfoque durante las últimas 
décadas, se trata todavía de un problema pendiente de 
solución. Los sistemas disponibles comercialmente 
más habituales utilizan métodos basados en umbrales 
[2]. Mediante señales EMG de dos músculos 
(habitualmente un par agonista-antagonista) se mide 
la intensidad de la contracción, y cuando un músculo 
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supera el umbral se produce el movimiento en una 
dirección. Si se supera en el otro músculo, el 
movimiento se produce en dirección contraria. Esta 
estrategia puede controlar únicamente un grado de 
libertad, de manera que si se desea controlar una 
prótesis con varios grados de libertad, el usuario debe 
cambiar entre ellos mediante un conmutador o la 
coactivación de ambos músculos [3]. 
A lo largo de los años, se han realizado grandes e 
importantes mejoras en los mecanismos de control 
prostético y los enfoques basados en el 
reconocimiento de patrones han pasado a 
considerarse tecnología de vanguardia [4]. Mediante 
el reconocimiento de patrones, las tareas asociadas a 
cualquier grado de libertad se pueden activar en 
cualquier instante, sin necesidad de seleccionar 
manualmente uno de ellos como activo. Existe cierto 
consenso en el hecho que el clasificador utilizado no 
es demasiado importante para la identificación de las 
tareas, y por eso se prefieren clasificadores sencillos 
y rápidos como el análisis discriminante lineal (LDA, 
por sus siglas en inglés) [4]. Por otro lado, la 
selección de características con las que clasificar 
estas tareas es todavía materia de debate. 
Principalmente se utilizan características derivadas 
del análisis en el dominio del tiempo, puesto que son 
sencillas y ofrecen un buen rendimiento, pero 
algunos autores también sugieren el uso de variables 
obtenidas en el dominio frecuencial o tiempo-
frecuencia [5]. 
De manera alternativa, recientemente se ha propuesto 
el uso de características espaciales obtenidas 
mediante electromiografía de alta densidad (HD-
EMG) en sujetos sanos [6][7] y también en pacientes 
con lesión medular incompleta [8][9]. La HD-EMG 
consiste en un registro multicanal de electromiografía 
en el que los electrodos se distribuyen en una 
cuadrícula bidimensional, de manera que se obtiene 
más información sobre la actividad mioeléctrica [10]. 
Este artículo investiga la combinación de variables de 
intensidad y frecuencia obtenidas de la HD-EMG 
como características para la identificación de tareas 
motoras en pacientes con lesión medular incompleta. 
Estos pacientes realizaron cuatro tareas motoras de la 
extremidad superior (flexión y extensión, y 
supinación y pronación del antebrazo) a tres niveles 
de esfuerzo diferentes mientras se registraba la HD-
EMG sobre cinco músculos involucrados es esas 
tareas: biceps brachii, triceps brachii, 
brachioradialis, anconeus, y pronator teres. Se 
calculó la intensidad para cada músculo como el 
logaritmo del valor cuadrático medio promedio de 
todos los canales que registraron su actividad. Dos 
medidas frecuenciales, habituales en la literatura, 
fueron calculadas para cada músculo: la frecuencia 
media promedio y la frecuencia mediana promedio. 
La primera se obtuvo mediante el promedio de la 
frecuencia media de cada canal relacionado con el 

músculo estudiado, y la segunda mediante el 
promediado de la frecuencia mediana. 
Se evaluaron las combinaciones resultantes de 
utilizar intensidades y frecuencias medias o 
intensidades y frecuencias medianas como 
características para la identificación de tareas y 
también para la identificación de niveles de esfuerzo. 
Además, el rendimiento de estas características se 
evaluó durante pruebas de fatiga. Los resultados 
obtenidos se compararon con los obtenidos 
únicamente con las características de intensidad. 
 
2 METODOLOGÍA 
 
Diez pacientes con lesión medular incompleta (edad: 
44 ± 19 años; altura 167 ± 9 cm; peso: 76 ± 11 kg), y 
valorados C o D en la escala ASIA, fueron 
seleccionados para el experimento.  
Los sujetos realizaron las pruebas sentados con la 
espalda recta delante de una mesa, con su brazo 
dominante anclado a la altura de la muñeca mediante 
un brazo mecánico.  
Para el registro, se usaron tres matrices de electrodos 
de fabricación propia. Fueron diseñados con ojales de 
plata insertados en tejido no conductor, formando 
cuadrículas con una distancia entre electrodos de 10 
mm. Dos de las matrices (6 filas por 12 columnas 
cada una) se colocaron sobre el brazo, una cubriendo 
el biceps brachii y la otra el triceps brachii. Una 
tercera matriz (6 filas por 16 columnas) se colocó en 
el antebrazo, cubriendo el anconeus, el pronator 
teres, y el brachioradialis. Una vez colocadas las 
matrices de sensores, se aplicó gel conductor en cada 
electrodo a través de la abertura del ojal. 
Se registraron señales monopolares de HD-EMG 
usando dos amplificadores de electromiografía de 
128 canales disponibles comercialmente (LISiN-OT 
Bioelettronica) usando una frecuencia de muestreo de 
2048 Hz, un filtro paso banda entre 10 y 750 Hz, y 
un convertidor analógico digital de 12 bits. Ademas 
de las señales bioeléctricas, el par de fuerzas ejercido 
se midió en ambos lados del brazo mecánica usando 
sendos sensores de torsión (OT Bioelettronica, rango 
de 150 Nm). 
En el experimento, los pacientes realizaron cuatro 
ejercicios isométricos diferentes con la extremidad 
superior a tres niveles de esfuerzo, concretamente: 
flexión, extensión, supinación, y pronación del 
antebrazo a un 10%, 30% y 50% de la máxima 
contracción voluntaria (MCV). Dicha MCV fue 
obtenida al principio del protocolo de registro 
mediante el cálculo de la máxima contracción medida 
tras tres intentos consecutivos. Durante cada una de 
las medidas, se mostraba a los sujetos el par de 
torsión en una pantalla a modo de realimentación 
visual. 
Las contracciones voluntarias submáximas del 
protocolo de registro fueron ejecutadas de manera 
aleatoria con respecto a la tarea y el nivel de 
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esfuerzo. Cada una de las medidas consistió en 
mantener la contracción durante 10 segundos al nivel 
deseado, y se realizaron descansos de tres minutos 
entre medidas consecutivas para evitar la aparición 
de fatiga. Finalmente, los sujetos realizaron la prueba 
de resistencia en la que cada una de las tareas se 
ejecutó al 50% de la MCV hasta que no se pudo 
mantener la contracción a causa de la fatiga. El 
protocolo de registro y los equipos de medida fueron 
previamente descritos en [9]. 
 
 
2.2 EXTRACCIÓN DE CARACTERÍSTICAS 
 
Las señales HD-EMG se filtraron usando un filtro 
paso banda Butterworth de 4º orden, con frecuencias 
de corte de 15 y 350 Hz. Siguiendo el procedimiento 
descrito en [11], se identificaron los canales con 
artefactos y se generaron y segmentaron los mapas de 
activación de intensidad. De esta manera, únicamente 
se conservaron los canales correspondientes a los 
músculos de interés para su análisis posterior.  
Se tuvieron en cuenta tres medidas para la 
clasificación: 

• Intensidad 
• Frecuencia media 
• Frecuencia mediana 

Se calculó la intensidad (Intn) como el valor 
cuadrático medio de la señal EMG (emgn) registrada 
en el canal n, mientras que las frecuencias media 
(MNFn) y mediana (MDFn) se obtuvieron como las 
frecuencias media y mediana del canal n, 
respectivamente: 
 
 ( )nn emgRMSInt =  (1) 
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, donde Pn es la densidad espectral de potencia de la 
señal EMG (emgn) estimada mediante el 
periodograma de Welch. 
A continuación, se promediaron estos valores para 
todos los canales correspondientes a un musculo 
específico para obtener una única medida para cada 
uno de los cinco músculos estudiados: intensidad 
promedio (I), frecuencia media promedio (Fmean), y 
frecuencia mediana promedio (Fmedian): 
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Nótese que se usó el logaritmo de la intensidad media 
para resolver el problema de no linealidad, como se 
ha sugerido en estudios previos [6][7][8][9]. 
Las características utilizadas para la identificación 
del movimiento fueron combinaciones de las 
medidas descritas anteriormente: solamente la 
intensidad promedio (I), la combinación de 
intensidad promedio y frecuencia media promedio 
(I+Fmean), y la combinación de intensidad promedio 
y frecuencia mediana promedio (I+Fmedian). 
La identificación de las tareas (4 clases) y la 
identificación de tareas y niveles de esfuerzo (12 
clases) fue realizada mediante un LDA. El conjunto 
de datos fue dividido en dos, un conjunto de 
entrenamiento y uno de prueba, usando muestreo 
estratificado y una ratio de 70%-30%. Para prevenir 
el error estadístico de tipo 3, se usó validación 
cruzada repitiendo este muestreo estratificado 
(repeated holdout) [12]. Los resultados se expresaron 
en base a sensibilidad (S) y precisión (P): 
 

 
FNVP
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S

+
=  (7) 

 
FPVP

VP
P

+
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, donde VP indica los verdaderos positivos, FN los 
falsos negativos, y FP los falsos positivos [9]. 
Adicionalmente, se evaluó el efecto de la fatiga en la 
identificación de tareas usando las pruebas de 
resistencia registradas al final del protocolo, 
dividiendo cada prueba en 5 segmentos de la misma 
longitud. El clasificador se entrenó usando el primero 
de ellos, y se evaluó usando los cinco segmentos 
disponibles. 
 
2 RESULTADOS 
 
Las tablas 1 y 2 muestran los resultados de la 
identificación de tareas y de tareas y niveles de 
esfuerzo, respectivamente. Puede observarse que al 
añadir las características frecuenciales a las de 
intensidad, los resultados superan a los obtenidos 
cuando la identificación se realiza únicamente con la 
intensidad. I+Fmean supera de manera significativa 
los otros dos conjuntos de características (p<0.05) e 
I+Fmedian también es significativamente superior a 
I, tanto en la identificación de tareas como de tareas y 
niveles de esfuerzo. 
 

Tabla 1: Identificación de tareas 
 

Características Sensibilidad (%) Precisión (%) 
I 93.8 ± 5.1 94.2 ± 5.0 
I+Fmedian 94.7 ± 4.7 95.0 ± 4.6 
I+Fmean 95.5 ± 4.2 95.7 ± 4.0 
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Tabla 2: Identificación de tareas y niveles de 
esfuerzo 

 
Características Sensibilidad (%) Precisión (%) 
I 85.3 ± 5.3 86.8 ± 5.2 
I+Fmedian 86.3 ± 5.7 87.8 ± 5.4 
I+Fmean 87.4 ± 5.5 88.7 ± 5.3 

 
Para analizar más en detalle la capacidad del 
clasificador de discriminar entre niveles de esfuerzo 
específicos, se realizaron pruebas adicionales: se 
identificó el nivel de esfuerzo para cada tarea 
separadamente. Esto conllevó el uso de cuatro 
clasificadores diferentes, uno para cada tarea, para 
identificar tres niveles de esfuerzo. Solamente se 
utilizaron las características relacionadas con los 
pares de músculos agonistas y antagonistas, tal y 
como se describe en [6]: biceps brachii y triceps 
brachii para flexión y extension, biceps brachii, 
brachioradialis, y anconeus para supinación, y 
anconeus y pronator teres para pronación. Los 
resultados de este análisis se muestran en las tablas 3 
y 4. Mientras que con la flexión y la pronación no se 
observan diferencias significativas entre los 
conjuntos de características, con la extensión 
I+Fmean supera significativamente a I, y con la 
supinación I+Fmean supera de manera significativa a 
los otros dos conjuntos. 
 
Tabla 3: Sensibilidad promedio en la identificación 

de niveles de esfuerzo 
 

Tarea I (%) I+Fmedian 
(%) 

I+Fmean 
(%) 

Flexión 88.6 ± 9.8 87.9 ± 10.7 88.1 ± 10.8 
Extensión 80.5 ± 13.2 82.0 ± 12.6 82.4 ± 12.1 
Supinación 85.0 ± 11.7 87.0 ± 9.9 88.9 ± 9.2 
Pronación 73.9 ± 8.2 73.7 ± 10.3 73.3 ± 10.2 

 

Tabla 4: Precisión promedio en la identificación de 
niveles de esfuerzo 

 
Tarea I (%) I+Fmedian 

(%) 
I+Fmean 

(%) 
Flexión 89.8 ± 9.3 89.0 ± 10.2 89.2 ± 10.1 
Extensión 81.6 ± 13.6 83.2 ± 12.6 83.8 ± 11.7 
Supinación 86.4 ± 11.2 87.8 ± 9.9 89.8 ± 8.9 
Pronación 75.4 ± 9.1 75.8 ± 10.7 75.5 ± 10.1 

 
 
Los resultados de la identificación de tareas durante 
fatiga se muestran en la figura 1. Únicamente se 
encontraron diferencias significativas durante el 
primer tramo (20%) del tiempo total de registro. 
 
3 DISCUSIÓN 
 
Este trabajo evalúa el uso de características 
frecuenciales calculadas a partir de la HD-EMG para 
la identificación de tareas motoras en la extremidad 
superior en pacientes con lesión medular incompleta. 
Se tuvieron en cuenta la frecuencia media y la 
frecuencia mediana en combinación con el valor 
cuadrático medio de la señal mioeléctrica. Un 
clasificador lineal sencillo y rápido (LDA) fue usado 
para identificar tareas y niveles de esfuerzo. 
Los resultados demuestran que la identificación de 
tareas y de tareas y niveles de esfuerzo se puede 
beneficiar significativamente de la incorporación de 
características frecuenciales, especialmente la 
frecuencia media (I+Fmean). Por otro lado, al 
identificar el nivel de esfuerzo en tareas específicas, 
no ofrecieron resultados superiores en flexión o 
pronación, pero durante extensión y supinación 
I+Fmean mejoró significativamente la identificación.  
Al examinar la robustez de la combinación de 
intensidad y características frecuenciales ante fatiga 

Figura 1: Sensibilidad (a) y precisión (b) de la identificación de tareas durante la prueba de fatiga usando los 
conjuntos de características I, I+Fmedian, y I+Fmean. 
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muscular, únicamente se encontraron diferencias 
entre los diferentes conjuntos de características al 
inicio de la prueba, cuando el efecto de la fatiga es 
mínimo. Este resultado puede explicarse por el hecho 
de que la frecuencia de la señal EMG se ve 
enormemente afectada por la fatiga [13]. De hecho, 
la frecuencia media y la frecuencia mediana son 
medidas utilizadas habitualmente para cuantificar y 
monitorizar la fatiga muscular [14]. Puesto que hay 
un cambio evidente en la frecuencia debido a la 
fatiga, estas medidas no consiguen ser efectivas para 
la identificación de tareas, ya que se trata de una 
aplicación en la cual las características deberían ser 
robustas e independientes de la fatiga. 
Como extensiones futuras de este trabajo, sería 
interesante analizar la distribución espacial de la 
frecuencia en los músculos. Las características 
extraídas de este tipo de información podrían ser 
útiles en la identificación de tareas puesto que ya se 
ha demostrado que la distribución espacial de 
intensidad mejora los resultados. 
Además, la distribución espacial de frecuencia podría 
proporcionar información sobre el tipo y la 
localización de fibras musculares en el músculo, 
ayudando a entender la influencia de la lesión sobre 
las estrategias de reclutamiento de fibras musculares 
específicas. Esto sería de gran ayuda para entender 
este tipo de lesiones y podría jugar un papel 
importante en la planificación de la terapia de 
rehabilitación. 
Finalmente, dado que la frecuencia del EMG es un 
indicador importante de la fatiga muscular, la 
distribución espacial de la frecuencia podría usarse 
para monitorizar la fatiga y como información para 
los terapeutas durante el diagnóstico y la terapia. Por 
otro lado, en control de prótesis podría aportar 
información adicional para ajustar y adaptar el 
clasificador y así incrementar su robustez. 
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