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SE INICIA EL PROCESO DE ELECCION DEL DIRECTOR
REGIONAL ELECTO 2006-2007

Hugh Rudnick, Presidente del Comité eleccion del Director Regional Electo
de Nombramientos y Designaciones de 2006-2007 se ha abierto oficialmente.
la R9, ha informado que el proceso de
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organizado por la Seccidn
Colombia. Andescon es el
evento técnico del Consejo
Andino, constituido por las
Secciones de Bolivia,
Colombia, Ecuador, Pera y
Venezuela.
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Yezid Donoso y Jeimy Cano, Seccion integrar el Programa de
Colombia, Melvin Pérez, Republica Conferencistas Distinguidos-
Dominicana, y Alessandro Koerich, Distinguished Visitor Program (DVP)
Brasil, han sido seleccionados para de la Computer Society
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Editorial jE = -

Luis Alberto Arenas Vega
Editor

ALGUNAS REFLEXIONES EN TORNO A LA
SINERGIA EN EL IEEE

Un lugar comun, hablando sobre sinergia, afirma que dos mas dos pueden ser
mas que cuatro. Es una de las caracteristicas de los grupos humanos mas
buscada por las organizaciones politicas, religiosas, sociales y profesionales,
incluso sin tener conciencia de ello. Permite aprovechar la mistica para lograr
objetivos que rebasan las organizaciones mismas.

Uno de los ejemplos de sinergia mas draméaticos, en mi opinion, lo constituye
el proyecto “Search for extra terrestrial intelligence”-SETI adelantado por el
Instituto del mismo nombre, en donde se aplica las llamadas técnicas de
computacion a gran escala (metacomputing techniques o peer-to-peer:P2P).
Con la colaboracién del Space Sciences Lab de la Universidad de California en
Berkeley, el proyecto SERENDIP (Busqueda de emisiones de radio extraterrestres
procedentes de poblaciones de inteligencia desarrollada cercanas) corre el
programa SETI@home, que aprovecha el tiempo libre de voluntarios que poseen
PCs conectados a Internet, para analizar fragmentos de informacion recolectados
por el radiotelescopio de Arecibo en Puerto Rico, mediante un software de 300
kbytes que suministra el programa SETI@home disponible en la red. Desde
mayo de 1999 a septiembre del 2000, participaron dos millones de PCs, en
mas de 224 paises y regiones del mundo, con un tiempo de computacion de
350 mil afios y un volumen promedio de informacion de 20 teraflops--20 veces
superior aproximadamente a la capacidad del mas grande supercomputador
disponible a esa fecha.

En la década de los 40s del siglo pasado, Theilard de Chardin aventurd en su
conocido libro “El fenémeno humano”, que el futuro y supervivencia de la
humanidad dependerian de su capacidad de interactuar como un sdlo ser.
Dadas las magnitudes de la cifras reportadas y la filosofia del proyecto SETI,
¢estaran las Tecnologias Informaticas suministrando al hombre las herramientas
para dar los primeros pasos en esa direccion, ante nuestros propios 0jos y sin
ser conscientes de ello?*

Pienso para un futuro cercano, que una organizacion centenaria como el IEEE
donde convergen todas las especialidades de la electrotecnologia, la informatica
y la bioingenieria, con membresia numerosa alrededor del mundo con la mas
amplia gama de experiencias, con un Voluntariado muy competente y muchos
grupos de interés en funcionamiento, posee las condiciones Optimas para
realizar proyectos que logren grandes beneficios sinergéticos en beneficio de
la humanidad, hoy tan desvalida por el hambre y las enfermedades, los desastres
naturales y los creados por el hombre, y la intransigencia ideolégica.

Y aunque pueda argumentarse que ése ha sido y sera el sino de la humanidad,
0 que no sea un problema de los ingenieros, no soslaya el deber moral que
tiene cada generacion en la busqueda de un mejor vivir para la especie.

*Datos tomados de John Williamson, revista “Global Telephony”, edicion
diciembre2000-enero 2001, ultima pagina, en el articulo “The Sound of
Music”. Sobre el SETI se puede consultar la excelente compilacion de
contribuciones sobre la materia en “Primer contacto”, Plaza & Janés,
Barcelona, 1991.

NOTICIEEERO

publicacion electrénica bimestral,
editada por IEEE Region 9

COMITE EDITORIAL
LUIZ ALBERTO DA SILVA PILOTTO,
JUAN RAMON FALCON, ENRIQUE
ALVAREZ Y LUIS ALBERTO ARENAS

EDITOR
LUIS ALBERTO ARENAS V.
larenas@ieee.org
Correo Postal: Apartado Aéreo 1825
Bogota, Colombia

DISENO Y ACTUALIZACION DE LA
VERSION PDF
GUIDO ALEJANDRO GAVILANES C.
ggavilanes@ieee.org

DISENO Y ACTUALIZACION DE LA
VERSION WEB
CARLOS E. RUEDA ARTUNDUAGA
artunduaga@ieee.org

DISTRIBUCION ELECTRONICA
KATIA QUIEL
k.quiel@ieee.org

El contenido de los articulos publicados
en las ediciones del NoticlEEEro son de
responsabilidad de los autores y no
comprometen al IEEE Regién 9 o su
membresia.

EDITORES DEL
NOTICIEEERO
(Desde la 22 Epoca)

Juan Carlos Miguez, Seccion
Uruguay (1990-1995)

Marcel Keschner, Uruguay
(1996)

Marcelo Mota, Bahia (1997)
Francisco R. Martinez,
Guadalajara (1998-1999)
Rafael Avalos Pelayo,
Guadalajara (2000)

Jorge J. Him, Panama (2001)
Luis Alberto Arenas (2002- ....)

La versiébn web de esta
publicaciéon puede verse en:

http://www.ieee.org/noticieeero



http://www.ieee.org/noticieeero

Edicién No 50, 1 de noviembre de 2004

EL COMITE DE ETICA Y CONDUCTA DE LOS

Por: Enrique E. Alvarez Rodrich
Premios y Reconocimientos, IEEE Regién 9
e.e.alvarez@ieee.org

El Ethics and Member Conduct Committee
(EMCC) se crea a partir de la fusiéon
del Ethics Committee y del Member
Conduct Committee, el que se aprobd en
el Board of Directors (BoD) en noviembre
del 2001. Antes de ello el Comité de
Etica era el encargado de asesorar al
BoD en asuntos de ética profesional y
personal de los miembros. De otro lado
el Comité de Conducta de Miembros
se encargaba de investigar acusaciones
por actos contra la ética de miembros
individuales. En la medida que ambos
comités tenian una muy estrecha
relacion y se evidenciaba un traslape
en sus funciones es que se decide esta
fusion.

En la actualidad el EMCC tiene por
objeto efectuar recomendaciones a
politicas y programas educacionales
que promuevan el comportamiento
ético de sus miembros y del staff,
asimismo considerara instituir
procedimientos, tal como esta definido
en las secciones 1-110 e 1-111 de los
Bylaws, relacionadas a asuntos de
disciplina de los miembros y de los
directivos. Asimismo establece los
criterios que lleven a sancionar con la
expulsién, suspension o censura de un
miembro tras recibir una acusacion
formalmente presentada por algun
miembro del IEEE. El EMCC, por
definicion, no puede promover la
presentacién de una acusacion.

El Hearing Panel o Panel de Oidores es
un grupo de 20 miembros que son
seleccionados por un periodo de dos
afios, ninguno de ellos Director o
empleado del IEEE que conformados
en grupos de no menos de cinco ni
mas de nueve, llamado Hearing Board,
actian como un Jurado en cada caso
que es presentado al EMCC.

MIEMBROS DEL IEEE-EMCC

""u

\ =F
Luego de un
procedimiento
en el que un
representante
del EMCC

presenta el

caso y el acusado (o un representante)
presenta sus descargos, el Hearing Board
determinard si ha existido una conducta
del acusado que ha ido en contra de
la Constitucion del IEEE, de los Bylaws,
del Cédigo de Etica o que ha sido
seriamente perjudicial para el IEEE,
luego de lo cual, efectuarad una
recomendacion al BoD basado en los
testimonios y la evidencia presentada
en la audiencia. Esta recomendacion
requiere una aprobacion de dos tercios
de los miembros del presentes en la
votacion.

Finalmente es el BoD quien toma la
decision final sobre estos procesos,
quien podra atenuar las sanciones pero
en ningun caso la podra incrementar.

Por un error involuntario, en nuestra
anterior edicion publicamos que Marcelo
Bobadilla (SM), de la Seccién
Guatemala; Enrique A. Braga (SM),
Brasil; Hugo Maria Fernandez-
Verstegen (SM), Argentina; y Eduardo
Lagos (SM), Uruguay habian sido
designados miembros del Comité de
Etica y Conducta de Miembros (EMCC)
cuando debié consignarse que fueron
designados miembros del Panel de
Oidores (Hearing Panel) de dicho Comité.

* (Fuentes: The Institute y Bylaws
of the IEEE)

SE INICIA EL PROCESO DE ELECCION DEL DIRECTOR

Hugh Rudnick, Presidente del Comité
de Nombramientos y Designaciones de
la R9, ha informado que el proceso de
eleccion del Director Regional Electo
2006-2007 se ha abierto oficialmente.

El Comité de Nombramientos y
Designaciones estéa constituido por los
tres ultimos Directores Regionales, mas
dos integrantes elegidos por el Comité
Regional en pleno. Los ultimos
Directores son Juan Carlos Miguez,
Pedro Ray y Hugh Rudnick, quien

REGIONAL ELECTO 2006-2007

preside el Comité.

Francisco Martinez, Director de la R9,
convoco a eleccion de los dos delegados
del Comité Regional el pasado mes de
septiembre de 2004. Se inscribieron
seis candidatos y los resultados fueron:
Tania Quiel, Seccién Panama: 15 votos;
Luis Alberto Arenas, Editor del
NoticlEEEro: 14 votos; Clotilde Pimenta,
Consejo Brasil: 7 votos; Renato
Escobedo, Seccién Guatemala: 6 votos;
Jeffrey Torres, Seccidon Puerto Rico: 4
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COMITE EJECUTIVO R-9

(2002-2003)

Director Regional
Francisco R. Martinez
(Guadalajara)
f.martinez@ieee.org

Director Electo
Luiz Alberto Da Silva
Pilotto
(Sul Brasil)
pilotto@ieee.org

Secretario Regional
Manuel Rodriguez
Perazza
(Puerto Rico Oeste)
m.perazza@ieee.org

Tesorero
Jose Ernesto Rayas
Sanchez
(Guadalajara)
erayas@iteso.mx

Presidente del Consejo de
Ex Directores Regionales
Hugh Rudnick
(Chile)
h.rudnick@ieee.org

Presidentes de los
Consejos

Ameérica Central y Panama
Abelardo José Guerrero
(Nicaragua)
aguerrero@ieee.org

Andino
Renato Céspedes
(Colombia)
rcespedes@ieee.org

Brasil
Clotilde Silva Pimienta
c.pimienta@ieee.org

México
José Ernesto Rayas
Sanchez
(Guadalajara)
gerardo.chavez@teleglobe.com

Las direcciones electronicas de los Presidentes
de Seccién, de Comités Regionales, de Comités
ad-hoc y de Apoyo; de los Representantes en
Comités del Consejo de Directores y del Comité
Ejecutivo y en Sociedades Técnicas; y la lista
completa de los 15 ex Directores Regionales
se pueden encontrar en

http://www.ewh.ieee.org/reg/9/di
recciones.htm
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votos; y Antonio Carlos Ferreira,
Seccion Rio de Janeiro: 4 votos.
Francisco Martinez ha declarado que
los delegados electos son Tania Quiel
y Luis Alberto Arenas.

El Comité de Nombramientos iniciara
su trabajo en breve e informaré el
calendario del proceso y de los
antecedentes requeridos para las
nominaciones.

«En el intertanto», manifesté Hugh
Rudnick, «agradeceré difundir el inicio
del proceso y nuestro interés en recibir
nominaciones de voluntarios motivados
por comprometerse y asumir esta
importante responsabilidad.»

Se transcribe a continuacion la
SECCION 6-NOMBRAMIENTOS Y
ELECCIONES de los actuales Estatutos
de la R9:

“6.1 Existira un Comité Regional de
Nombramientos y Designaciones, el
que debe preparar una lista de
candidatos para el cargo de Director
Regional Electo, la que se sometera a

la aprobacién del Comité Regional.
Esta lista incluira no menos de dos y
no mas de tres candidatos para ese
puesto, de acuerdo con lo establecido
en los Estatutos del IEEE, para la
eleccion de Director Regional Electo.
Seran aplicables los procesos de
peticion definidos por los Estatutos del
IEEE.”

“6.2 El Comité de Nombramientos y
Designaciones estara formado por los
ultimos tres Directores Regionales
Anteriores, y dos integrantes 6 ex-
integrantes del Comité Regional,
designados por eleccién de sus
miembros entre aquellos que no hayan
sido Directores Regionales. EI
Presidente de este Comité sera el mas
reciente Director Regional Anterior.”

“6.3 El Comité Regional, por intermedio
del Director Regional, debera proponer
a la Junta de Directores (BoD), antes
del quince de marzo del afio en que
corresponda la eleccion, la lista de
candidatos a ocupar el cargo de
Director Regional Electo. La lista
incluirda no menos de dos y no mas de

HISTORIA DEL IEEE SECCION VENEZUELA HASTA 1998

Por: Aldo N. Bianchi, MScEE, Profesor Titular
Universidad de Carabobo

El 18 de marzo de 1967 un grupo de
visionarios fundo la Seccién Venezuela
del IEEE. Al frente del Comité
Organizador de la Seccion Venezuela
estaba el Ing. Roberto Chang Mota;
el primer Presidente de la Seccién en
1968 fue el Ing. Armando Enrique
Guia; el corresponsal de “Electrolatina”
en Venezuela, una efimera publicacion
de la Regién 9 (América Latina), que
en sus numeros de 1968 nos brindd
algunas de estas informaciones, fue
el Ing. Luis Loreto de Universidad
Central de Venezuela-UCV. Poco es lo
que sabemos de esos afios iniciales.

La Rama Estudiantil de la UCV fue
fundada en enero de 1967 y su
Consejero mas reciente fue el Ing.
Vicenzo Mendillo. La Rama Estudiantil
de la Universidad de Carabobo,
Valencia, fue fundada el 31 de mayo
de 1967 por el Profesor Wilfredo Mesa.

El Ing. Rodolfo Santizo, coordinador
en 1990 del Comité de Historia de la

a.bianchi@ieee.org

Region 9, logré averiguar que los
Presidentes de la Seccion en 1975 y
1976 fueron Enrique Tejera y Gilberto
Granadillo respectivamente. Esta es
la ultima informacién que se tiene
sobre las directivas correspondientes
al lapso durante el cual la Seccidn
Venezuela funcioné en Caracas.
Después de un periodo de inactividad
de duraciéon desconocida un grupo de
colegas de Valencia, estimulados por
el Ing. Ruperto Jiménez, Pasado
Director Regional, tomd la tarea de
reactivar la Seccién Venezuela.

Le tocod al Ing. Francisco Naveira,
entonces en CADAFE, ejercer la
Presidencia durante 1982-84.
Posteriormente el Prof. Aldo Bianchi
<http://mipagina.cantv.net/abianchi>,
quien durante muchos afios habia
mantenido la presencia activa del IEEE
como Profesor Consejero de la Rama
Estudiantil de la Universidad de
Carabobo, ejercio6 la Presidencia de la
Secciéon en el periodo 85-87.

tres candidatos calificados para ocupar
esa posicion. Para ser incluido, cada
candidato debe manifestar al Comité
de Nombramientos y Designaciones,
por escrito, la aceptacion de su
nominacioén.”

“6.4 El Director Regional Electo elegido
por los miembros de la Regién 9 debe
residir en el territorio de esta Region,
y tener el grado de Senior Member o
superior.”

“6.5 El Director Regional Electo durara
en su cargo un periodo de dos afios,
antes de asumir, automaticamente,
las funciones de Director Regional.”

“6.6 Historicamente, el Directorio
Regional ha rotado entre los paises
que integran la Region 9. Al seleccionar
los candidatos para la eleccion de
Director Regional Electo, el Comité de
Nombramientos y Designaciones dara
preferencia a las recomendaciones de
candidatos cuyos paises no se han
visto representados en la Direccion
Regional, o que hayan transcurrido
varios afios desde aquel en que
ocuparon tal Direccion.”

Cabe destacar que en el afio 1985 se
realizo la Reunion Regional en Caracas,
siendo Director Regional el Ing. Ramiro
Garcia de México. En esa Reunion
fueron premiados con la "Medalla del
Centenario", en reconocimiento a sus
destacadas trayectorias profesionales,
los Ingenieros Melchor Centeno, Mario
Morales, Alberto Naranjo, Luis Pablo
Poli (+) y Oscar Machado Zuloaga (+).

En el afilo 1988 la Presidencia recayo
en el Ing. Pedro Martinez que fue
sucedido en 1990 por el Ing. Asdrubal
Romero, posteriormente Rector de la
Universidad de Carabobo; debe
resaltarse que es la primera vez en
Venezuela que un exPresidente de
Seccion accede a tan alta investidura.

En 1992 retomo6 la Presidencia de la
Seccién Venezuela el Prof. Aldo Bianchi
quien en 1993 fue sucedido por el Ing.
José Gregorio Diaz de la Universidad
de Carabobo. Dado que el 18 de agosto
de 1983 se habia creado la Rama
Estudiantil del Instituto Universitario
Politécnico de las Fuerzas Armadas-
IUPFAN (cuyos primeros Profesores
Consejeros fueron 84-85 Mario
Petrizelli, 86-87 Vicente Tanasis, 90
Enzo Carpentiero), el 8 de abril de
1986 el Capitulo de Comunicaciones
y Microondas cuyo Chairman desde
esa fecha es el Profesor Aldo Bianchi,
en marzo de 1989 la Rama Estudiantil
de la Universidad Simén Bolivar-USB
que tuvo como primer Profesor
Consejero al Profesor German
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Gonzaélez, poco después el Chapter de
Potencia liderado por los Profesores
Juan Bermudez y Ramon Villasana de
la USB y mas tarde las Ramas
Estudiantiles de la Universidad de Los
Andes-ULA cuyo primer Consejero fue
el Profesor Rubén Molina y UNEXPO-
Universidad Experimental Politécnica
de Barquisimeto, se decidi6 tratar de
dar al IEEE mayor presencia nacional,
por ello se acordo escoger la Directiva
de la Seccion con colegas
principalmente de Caracas con la idea
de crear una Subseccién Valencia-
Occidente y otra Caracas-Oriente
coordinadas por el Consejo Venezuela,
asi en 1995 accedi6 a la Presidencia
de la Seccién el Profesor Alberto
Urdaneta de la USB.

Por: Luis A. Remez
l.remez@ieee.org

La Acreditacion de Programas
Educativos

La educacion universitaria es un bien
preciado que, una vez adquirido, nos
acompafiara durante el resto de
nuestras vidas. (Coémo garantizar la
calidad de la educacién que
recibiremos? A esto apunta la
Acreditacion de programas
educativos.

Para ofrecer un programa educativo
las instituciones educativas usualmente
deben obtener previamente una
autorizacion gubernamental. Esta
autorizacion implica que se satisfacen
los requisitos formales exigidos. Pero,
¢qué sucede una vez que el programa
esta en marcha? ;Cuentan con
adecuados recursos, tales como
suficientes docentes capacitados,
laboratorios y bibliografia? ¢(Estan
actualizados sus contenidos? Cémo
se compara con otro programa similar?
La Acreditacion pretende obtener
estas respuestas y ponerlas al
alcance de la comunidad.

La Acreditacion suele ser realizada
por un organismo independiente,
gubernamental o no, distinto del que
otorgé la autorizacién de
funcionamiento a la Universidad y al
Programa, basandose en criterios
uniformes y conocidos de evaluacion.
Es vélida por un plazo limitado (p.ej.
cinco afos) para indicar el estado
corriente del programa evaluado.
Algunos organismos que realizan esta

Como otros datos importantes pueden
recordarse el “Il Simposio sobre Redes
Locales” en 1991, la presencia del Ing.
Rubén Kustra para dictar cursos sobre
Comunicaciones Digitales en Valencia
y Caracas en 1992, el primer Boletin
Electréonico emitido por la Rama
Estudiantil de ULA a través de Carolina
Casanova en marzo de 1993, seguido
por el Boletin Electrénico de la Seccién
Venezuela y por el Boletin del Capitulo
de Comunicaciones y Microondas que
se emite actualmente
<mailto:a.bianchi@ieee.org>, el
convenio con el Centro de Informacion
y Documentacioén de la Universidad de
Carabobo para la instalacion de un
sistema en banda C para recibir video
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conferencias, la visita de Conferencistas
Distinguidos de IEEE, que comenzaron
en 1986 y se repitieron en varias
ocasiones, y la organizaciéon en 1997
de otros Capitulos Técnicos (Control
Systems e Industrial Applications).

pO Aldo N. Bianchi,MScEE, Profesor
Titular, Universidad de Carabobo
24Asesor Telecomunicaciones UJAP
Avda Miranda Res.P.Kerdell 10A
Valencia Venezuela 2001
Telef:58-241-8225215 58-414-
4140636

Fax:58-241-8225215 (pedir tono)
abianchiOl@telcel.net.ve ,
abianchi@uc.edu.ve

Sobre datos biograficos:
http://mipagina.cantv.net/abianchi

LA ACREDITACION DE PROGRAMAS EDUCATIVOS

tarea en el mundo son ABET
(Accreditation Board for Engineering and
Technology) en Estados Unidos
(actualmente fusionado con CSAB,
Computing Sciences Accreditation Board),
FEANI1 (Fédération Européenne
d'Associations Nationales d'Ingénieurs) en
Europa, NBA (National Board of
Accreditation) en la India, CACEI
(Consejo de Acreditaciéon de la
Ensefanza de la Ingenieria) en México,
CONEAU (Comisién Nacional de
Evaluacion y Acreditacion Universitaria)
en Argentina e ICACIT (Insituto de
Calidad en Accreditacion de Carreras
en Ingeneria y Tecnologia) en Perd.
Los resultados de sus evaluaciones
son publicos y tipicamente estan
disponibles en sus ‘'sitios' en
Internet.

La evaluacién de un programa
tipicamente incluye la recopilacién
previa de informacién, una
autoevaluacién y una visita de
evaluadores designados por el
organismo de acreditacién. Los
resultados preliminares son puestos
en conocimiento de la institucion
educativa, que puede hacer llegar sus
comentarios, informacién adicional y
planes de mejora antes del dictamen
final y su difusion publica.

Si bien los criterios y procedimientos
de acreditacion en diversos paises
tienen similitudes, alin no existe una
Acreditacion Internacional formal.
Algunos organismos nacionales de

Y EL IEEE

acreditacion, como ABET, ofrecen
evaluar un programa extranjero y
otorgar un dictamen de 'equivalencia
substancial’ (substantial equivalence)
con los de su propio pais. Esto puede
ser de interés para aquellos paises
donde aun no hay acreditacién local.

El 1IEEE y la Acreditacion

El IEEE no acredita por si mismo, pero
si participa activamente en actividades
relacionadas con la acreditacion. En
particular, a través del Educational
Activities Board (EAB) y como una de
las instituciones integrantes del ABET
en los Estados Unidos.

Las Secciones pueden aprovechar la
experiencia acumulada en el IEEE
sobre el tema. Para ello se vienen
realizando en todo el mundo 'Talleres
de Acreditacion’, para informar y
estimular el desarrollo local de la
Acreditacion. En 1997 se realizé en
Buenos Aires el primer Taller en la R9.
El afio pasado hubo uno en Helsinski
(R8) y el proximo se realizara en
Bangkok (R10) en noviembre. También
es posible convocar a expertos en el
tema, cuya ayuda fue significativa para
establecer los organismos de
acreditacion en la India, México y Peru.
Es éste un excelente ejemplo del
'networking' factible de realizar
aprovechando el caracter mundial del
IEEE.

El comité CGAA del EAB
El EAB establecié el CGAA-Committee
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for Global Accreditation Activities-
uno de cuyos objetivos es estimular,
a través de las Secciones IEEE, el
desarrollo de las actividades de
Acreditacion en sus respectivos paises.

En el CGAA hay actualmente dos
miembros de la Regidn 9. Quien esto
escribe es 'miembro pleno' (member
at large) por la Region 9 y el Director
Pasado, Dr. Hugh Rudnick es
'miembro correspondiente’
(corresponding member).

Actividad CGAA para 2005 en la
Region 9

El CGAA planea realizar en 2005 un
Taller sobre Acreditacién en la
Region 9. Para ello, este afo se esta
realizando una Encuesta, solicitando
a las Secciones informacién sobre el

estado de la Acreditacion en sus
respectivos paises y su posible interés
en el Workshop. A la fecha han
respondido 10 de los 17 paises que
cuentan con al menos una Seccién
IEEE.

Tal como ocurre con otros temas de
interés profesional, en cada Seccidn
también podria organizarse un Grupo
de Trabajo en Acreditacién, para
canalizar la actividad de sus miembros
en el tema. Una iniciativa de este tipo
ya se esta organizando en Colombia
*

Agradeceré a los lectores me hagan
llegar sus comentarios via e-mail. Asi
contribuiran al mejor desarrollo de mis
tareas en CGAA vy, en definitiva, a
obtener mejores resultados para la

Regién 9.

Referencias
IEEE EAB,

http://www.ieee.org/organizations/e
ab/index.htm

IEEE EAB AccreditationOverview,
http://www.ieee.org/organizations/e
ab/apc/overview.htm

ABET/CSAB USA, http://www.abet.org
CACEI MEXICO, http://www.cacei.org/
CONEAU ARGENTINA,
http://www.coneau.gov.ar

FEANI EUROPA, http://www.feani.org/

[*] Los interesados en Colombia
pueden comunicarse con Zdosimo
Arévalo Velosa,
abarevalo@hotmail.com

Noticias de la Region

Durante los dias 10 al 13 de agosto
del 2004 se realiz6 el “Il Congreso
Internacional de la Region Andina”-
ANDESCON 2004 en Bogota,
organizado por la Seccién Colombia.
Andescon es el evento técnico del
Consejo Andino, constituido por las
Secciones de Bolivia, Colombia,
Ecuador, Peru y Venezuela.

Con una asistencia de 300
profesionales, 119 ponentes, 22
conferencistas magistrales y varias
empresas expositoras, el dltimo dia
se dictaron nueve tutoriales con la
participacion directa en su organizacion
de 12 Ramas Estudiantiles de igual
numero de universidades bogotanas
y mas de 1000 inscritos.

El Congreso contd con la presencia de
varias personalidades procedentes de
diez paises, como el Dr. Vijay K.
Bhargava destacado Voluntario del
IEEE; el Dr. Fernando Infantosi,
Presidente de la Sociedad de Ingenieria
Biomédica del Brasil y miembro del
IEEE EMB Society; Dr. German Cavelier,
Senior Research Scientist de la
Columbia University Genomic
Information System Laboratory; Dr.
Alberto Mayer Sasson, IEEE Fellow
Member, de la empresa Consolidated
Edison Co. de Nueva York; Dr. Rodolfo
Zich del Instituto Superiore Mario
Boella, Italia, y Conferencista
Distinguido del IEEE CAS Society;
Marcelo Lopez Arjona, Secretario de

CON PLENO EXITO SE REALIZO EL Il CONGRESO
INTERNACIONAL DE LA REGION ANDINA-ANDESCON 2004

la Asociacién de Empresas de
Telecomunicaciones de la Comunidad
Andina, con sede en Quito, Ecuador;
y del Dr. Javier G. Gutiérrez, Gerente
General de Interconexion Eléctrica
S.A., la principal empresa del Sector
Eléctrico Colombiano, entre otros.

Estuvieron presentes Francisco
Martinez, Director de la R9, el
Presidente del Consejo Andino, Renato
Céspedes, los Presidentes de las
Secciones de Bolivia, Sandra Hidalgo,
Colombia, Ciro Vivas, Venezuela, Pedro
Paiva, y el Vice-presidente de Ecuador,
Raul Ruiz; del Coordinador Regional
de Capitulos de la Sociedad de
Computaciéon, Antonio Doria y Juan
Carlos Gémez, Presidente del Capitulo
PES de Argentina.

En la programacion de las actividades
institucionales del IEEE se destaco la
Reunién del Consejo Andino, cuya
principal decision fue designar a la
Seccion Ecuador como la organizadora
del Andescon 2006; la presentacion
de los Capitulos en formacion de la
Engineering in Medicine and Biology
Society-EMB y del Circuits and Systems
Society-CAS; una reunién sobre
acreditacion de los Programas de
Electrotecnologia, Informética y
Bioingenieria; y una reunion abierta
del Capitulo de Computacién.

Como es costumbre, en el acto de
clausura se entregaron varios

reconocimientos a los organizadores
del Andescon 2004, por parte del Ing.
Francisco Martinez, Director de la R9,
del Consejo Andino y de la Seccion
Colombia.

El Comité Organizador fue presidido
por el Dr. Antonio Garcia (SM) y los
Comités Académicos por Aldo Forero,
Presidente del Capitulo de
Comunicaciones; Fernando Gomez,
Capitulo de Potencia; Carlos Rueda
Artunduaga, Capitulo de Computacion;
Abdel Karim Hay, del Capitulo en
formacioén de CAS, y Martha Zequera,
del Capitulo en formacion de la EMB.
En Coordinacion de Mercadeo estuvo
la Ing. Tatiana Carrillo y en
Comunicaciones Electronicas, el Ing.
Rodrigo Hernandez.

CHILE, SEDE DE LA
RRR2005

Segun ha informado Francisco
Martinez, Director de la R9, la
Seccion Chile ha sido seleccionada
para realizar la Reunién Regional
2005. En esta RRR2005 se daran
cita todo el Comité Directivo de la
Region Latinoamericana y el
Caribe, los Presidentes de Consejos

de Seccién y todos los
Voluntarios con responsabilidades
regionales.


http://www.ieee.org/organizations/e
http://www.ieee.org/organizations/e
http://www.abet.org
http://www.cacei.org/
http://www.coneau.gov.ar
http://www.feani.org/
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En la reunién del 7 de agosto pasado
del A&A Review Panel, celebrado en
Detroit, fueron elegidos 249 Miembros
Seniors, de los cuales 24
correspondieron a la América Latina.
La Seccion Chile obtuvo siete
promociones y la de Uruguay cinco,
siendo las dos Secciones con mayor
numero de Miembros promovidos a
esta categoria.

Seccion Argentina: Carlos J. Gigena
Seeber e Hilda A. Larrondo.

Seccion Bahia: Valdemar C. da Rocha,
Jr.

Francisco Martinez, Director de la R9,
ha invitado a las Secciones de la Region
Latinoamérica del IEEE, a la tercera
edicion del Concurso de Proyectos
Técnicos 2004 “Fortaleciendo el
crecimiento social y profesional en
América Latina”.

El concurso, que pretende distribuir
un total de US$8 000, busca identificar
iniciativas innovadoras, cuya finalidad
sea crear y desarrollar nuevos y
mejores productos técnicos para los
miembros IEEE en la Regidn.

El plazo maximo de presentacion de
proyectos es el 30 de noviembre
préximo y deben ser enviados al Dr.
Hugh Rudnick, quien presidira el
Comité Evaluador.

Martinez expreso a los Presidentes de
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ELEGIDOS NUEVOS MIEMBROS SENIORS EN LA R9

Seccidn Brasil Sur: Regina B. Araujo
y Nelson Kagan.

Seccioén Chile: Gonzalo Acufa, Pablo
A. Estévez, Marcelo Guarini, Claudio
A. Pérez, Miguel Rios, Francisco J.
Rivera y Pablo Zegers.

Seccién Morelos: Olivia Graciela
Fragoso-Diaz.

Seccion Puerto Rico Oeste: Anaida
Classen, Isidoro Couvertier e lvan
Otero.

Seccion Puebla: Gordana Jovanovic-
Dolecek.

Seccién Rio de Janeiro: Antonio Carlos
Ferreira y Glauco N. Taranto.

Seccidon que «Esperamos compartan
esta iniciativa entre su membresia
local y surjan una gran cantidad de
proyectos a evaluar.»

Los Proyectos deberan cumplir los
objetivos del concurso y tener una
viabilidad técnica y econdmica. Los
siguientes conceptos se tendran en
cuenta: contenido técnico, beneficio
para Miembros (que signifique algo
distinto para el Miembro que para el
no-miembro o publico en general),
innovacion, calidad del estudio de
factibilidad, factibilidad de realizaciéon
y continuidad futura, universalidad de
la idea (que se pueda replicar en otras
Secciones de la Regién 9), cantidad
de Miembros que se benefician,
contrapartida local (financiamiento
compartido), calidad de la presentacion
del proyecto y desarrollo y

Seccion Uruguay: Fernando Brum,
Juan J. Martony, Alvaro C. Portillo, Luis
G. Repetto y Franco Simini.

Y en la reunién de septiembre se
promovieron otros ocho miembros:
Seccidén Centro Occidente (Consejo
México): José L. Guardado.

Seccion Guadalajara: Oscar Bagarin-
Haro y Yuriy V. Shkvarko.

Seccion Uruguay: Michel A. Artenstein,
Gustavo A. Giannasttasio y Horacio F.
Lasala.

CONVOCADO EL TERCER CONCURSO LATINOAMERICANO DE

PROYECTOS TECNICOS 2004

comercializacion.

Los proyectos deben ser terminados
y desarrollados antes de julio del 2005,
sin perjuicio de lo cual, segun la indole
del proyecto, la fecha de finalizacién
podria llegar a extenderse mas alla.

El Comité Evaluador entregara su
veredicto el 20 de diciembre del 2004.
Segun el veredicto se distribuira, entre
los mejores proyectos, una cantidad
comprendida entre un minimo de US$
4 000 y un maximo de US$ 8 000.
Puede suceder que el concurso se
declare total o parcialmente desierto.

El Primer Concurso fue ganado por el
Dr. Daniel Slomovitz, de la Seccién
Uruguay, con el trabajo multimedia
“Mediciones eléctricas” y el segundo
fue declarado desierto.

Noticias De Las Sociedades En La Region 9

Estimados Colegas y Estudiantes:
El “Tour Latinoamericano de la
Sociedad de Circuitos y Sistemas del
IEEE”-2004 IEEE CAS Tour, se llevara
a cabo en la ciudad de Boca del Rio,
Veracruz, del 16 al 19 de noviembre
de este afio. Ademas, este afio el CAS
Tour se realizara conjuntamente con
la "International Conference on Electronic
Design" (ICED2004), que consistira en
la exposicion de trabajos originales de
investigacion asi como conferencias
plenarias por expertos en los distintos
campos de la electréonica, mesas
redondas y cursos tutoriales sobre

Robdtica, Comunicaciones,
Procesamiento de Imagenes y
Aplicaciones de LabView.

Los ponentes magistrales para el CAS
Tour seran: Prof. Salvatore Baglio, de
la Universidad de Catania, Italia, quien
dard su conferencia sobre “Las
Aplicaciones Biolégicas de MEMS”;
Prof. Eduardo Barros da Silva, de la
Universidad Federal de Rio de Janeiro,
Brasil, platicando sobre “Técnicas de
Compresion de Iméagenes y Video”; y
Prof. Eduardo Trigo Frigerio, Gerente
General de la Camara de

EL TOUR LATINOAMERICANO DE LA SOCIEDAD DE CIRCUITOS

Y SISTEMAS

Telecomunicaciones de Bolivia
(CATELBO), hablando sobre “La
Evolucion del Sistema GSM en América
Latina”.

Los participantes en el CAS Tour
también tendran derecho a todas las
sesiones del ICED, que contara con
ponentes magistrales de la talla del
Dr. Edgar Sanchez Sinencio, de la
Universidad A&M de Texas; el Dr. Mario
Magafia, de la Universidad Estatal de
Oregon; el Dr. Giorgio Giannakis de la
Universidad de Minnesota; el Dr.
Alfonso Carlosena de la Universidad
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Pablica de Navarra; el Dr. Josep
Pallarés, de la Universidad Rovira i
Virgili, Espafia, quien impartira la
Conferencia Magistral de Inauguracion.

Las cuotas de recuperacion para estas
conferencias, en pesos mexicanos,
son:

Estudiantes: $500.00

Estudiantes IEEE: $400.00
Profesionistas: $1,800.00
Profesionistas IEEE: $1,500.00

La Sociedad de Computacion del IEEE,
después de haber suspendido la
promocién anunciada en agosto,
introdujo cambios y anuncia una
promocion especial de membresia para
los estudiantes de Latinoamérica.

27 de septiembre de 2004. La Sociedad
de Computacion del IEEE, anuncio hoy
el relanzamiento de una promocion
especial de membresia para todos los
estudiantes de Latinoamérica, con
amplia cobertura.

El objetivo de esta promocidon es
facilitar el acceso a los beneficios de
la Sociedad de Computacién, a un
mayor numero de estudiantes
Latinoamericanos.

"La promocion anterior que fue
suspendida, apenas era accesible a
quien nunca habia sido miembro del
IEEE y de la Sociedad de
Computacion”, dijo Antonio Doéria.
"Este cambio ahora introducido,
permite que todos los estudiantes de
Latinoamérica, independientemente
de su status de membresia, tengan
acceso a la promocion”.

Las condiciones para acceder a esta
promocién son las siguientes:

1. PARA ESTUDIANTES QUE SON
MIEMBROS DEL IEEE Y DE LA
SOCIEDAD DE COMPUTACION

Todos los estudiantes que hagan la
renovacion de su membresia en el
IEEE y en la Sociedad de Computacion,
tienen acceso gratis al Digital Library de
la Sociedad.

El costo es US$47, que corresponde
a US$25 por la renovacion de la
membresia al IEEE y US$22 por la
renovacion de la membresia a la
Sociedad de Computacion.

Para aplicar, basta que hagan su
renovacion en el sitio web del IEEE.

2. PARA ESTUDIANTES QUE SON
MIEMBROS DEL IEEE Y QUE NO SON
MIEMBROS DE LA SOCIEDAD DE
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Ponentes: $1,500.00

Mé&s informaciéon sobre estas
conferencias se puede obtener en:
http://www-elec.inaoep.mx/iced04/

A los interesados en participar, les pido
se pongan en contacto con un servidor
en rmurphy@ieee.org.

Les agradezco su fina atencion,
esperando verlos en Boca del Rio para

el CAS Tour 2004/ ICED 2004.

Atentamente,

Dr. Roberto S. Murphy

Coordinador Docente/Chairman of
Graduate Studies

Coordinador General del CAS Tour
2004

INAOE, (52) (222) 247 27 42
rmurphy@ieee.org

LA COMPUTER SOCIETY OFRECE PROMOCION ESPECIAL
PARA ESTUDIANTES DE LATINOAMERICA

COMPUTACION, PERO QUE
PRETENDEN AFILIARSE A LA
SOCIEDAD

Todos los estudiantes que hagan la
renovacion de su membresia en el
IEEE y que ademas se afilien en la
Sociedad de Computacion, tienen
acceso gratis al Digital Library de la
Sociedad. El costo es US$47, que
corresponde a US$25 por la renovacion
de la membresia al IEEE y US$22 por
la afiliaciobn a la Sociedad de
Computacion.

Para aplicar, basta que hagan su
renovacion en el sitio web del IEEE y
ademas afiadan a la forma electronica
su afiliacion a la Sociedad de
Computacion.

3. PARA LOS ESTUDIANTES QUE
NUNCA HAN SIDO MIEMBROS DEL
IEEE Y NUNCA HAN SIDO MIEMBROS
DE LA SOCIEDAD DE COMPUTACION

Todos los estudiantes que se afilien a
la Sociedad de Computacion en el
ambito de esta promocién, tienen
acceso a todos los beneficios de la
membresia estudiantil del IEEE, mas
los beneficios de la membresia
estudiantil de la Sociedad de
Computacion, y ademas tienen acceso
gratis al Digital Library de la Sociedad.

El costo es US$20, que corresponde
a la afiliacion al IEEE y a la afiliacion
a la Sociedad de Computaciéon. Para
aplicar, tienen que bajarse la forma
de aplicacién desde la direccién:
http://www.computer.org/chapter/L
atinAmericanform.doc

Llenarla en ordenador, imprimirla y
enviarla para el fax +1 714-821-4641
(si pagan con tarjeta de crédito), o
entonces enviarla por correo
juntamente con un cheque de US$20
valido en los EEUU, para la direccion:
IEEE Computer Society

Attn: Customer Service

10662 Los Vaqueros Circle

PO Box 3014

Los Alamitos, CA 90720

USA

Informacion adicional:

Esta promocioén es valida para quienes
apliguen hasta 15 de agosto de 2005.
La membresia resultante de esta
aplicacion queda vigente hasta 31 de
diciembre de 2005.

La inclusion gratuita del Digital Library
es vigente solo durante el primer afio,
y no esta incluida en futuras
renovaciones.

Para acceder al Digital Library y a los
demas beneficios de la membresia de
la Sociedad de Computaciéon, ES
NECESARIO CREAR UN WEB ACCOUNT.
A los estudiantes que ya realizaron la
renovacion de su membresia al IEEE
y a la Sociedad de Computacion, y
que tienen una Web Account sera
activado el acceso al Digital Library de
la Sociedad. Los que no tienen una
Web Account, tendran que crearla para
tener acceso automatico al Digital
Library.

Los estudiantes que ya realizaron la
renovacion de su membresia al IEEE
y pretendan afiliarse a la Sociedad de
Computacion, deberan hacerlo en el
sitio web del IEEE, afiadiendo la
afiliacion a la Sociedad. Una vez
completado este proceso, y si poseen
una Web Account tienen acceso de
inmediato a la Digital Library, caso
contrario tendran que crear una Web
Account.

Los beneficios de la membresia
estudiantil del IEEE estan detallados
en la direccién:
http://www.ieee.org/portal/index.js
p?pagelD=corp_levell&path=memb
ership/students&file=sc_benefits.xm
I&xsl=generic.xsl

Los beneficios de la membresia
estudiantil de la Sociedad de
Computacion estan detallados en la
direccion:

http://www.computer.org/member/
Las actividades estudiantiles de la
Sociedad de Computacién estan

detalladas en la direccion:
http://www.computer.org/students/

Las instrucciones de como abrir una


http://www-elec.inaoep.mx/iced04/
http://www.computer.org/chapter/L
http://www.ieee.org/portal/index.js
http://www.computer.org/member/
http://www.computer.org/students/
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Web Account estan detalladas en la
direccion:
http://www.computer.org/WebAccou
nts/index.htm

La lista de publicaciones que hacen
parte del Digital Library de la Sociedad

de Computacioén esta detallada en la
direccion:
http://www.computer.org/publicatio
ns/dlib/

Anténio Déria
IEEE R9 Computer Society Coordinator

PRIMERA ESCUELA DE VERANO IEEE EN INTELIGENCIA

COMPUTACIONAL

La “Primera Escuela de Verano IEEE
en Inteligencia Computacional” se
realizara en la Universidad de Chile,
Santiago, Chile del 13 al 15 de
diciembre del 2004. En esta escuela
se dictaran cursos tutoriales de redes
neuronales, légica difusa y
computacion evolutiva orientados a
estudiantes y profesionales interesados
en estos topicos. Entre otros vendran
destacados conferencistas del IEEE

Yezid Donoso y Jeimy Cano, Seccion
Colombia, Melvin Pérez, Republica
Dominicana, y Alessandro Koerich,
Brasil, han sido seleccionados para
integrar el Programa de Conferencistas
Distinguidos-Distinguished Visitor Program
(DVP) de la Computer Society.

Alessandro L. Koerich

Koerich é engenheiro eletricista
graduado pela Universidade Federal
de Santa Catarina (UFSC),
Florianopolis, SC, Brasil, 1995, M.Sc.
em Engenharia Elétrica pela
Universidade Estadual de Campinas
(UNICAMP), Campinas, SP, Brasil, 1997
e Ph.D. em Engenharia de Produgéo
Automética pela Ecole de Technologie
Supérieure (ETS), Université du
Québec, Montreal, QC, Canada, 2002.
Em 1997 foi pesquisador no
Departamento de Engenharia Elétrica
da Universidade Federal de Santa
Catarina (UFSC). De 1997 a 1998 foi
professor visitante no Centro Federal
de Educacdo Tecnoldgica do Parana
(CEFETPR). De 1998 a 2002 foi
pesquisador visitante do Centre for
Pattern Recognition and Machine
Intelligence (CENPARMI), Montreal,
Canada e do Laboratoire de Vision,
Imagerie et Intelligence Artificielle
(LIVIA) da Ecole de Technologie
Supérieure, Montreal, Canada. Desde
2003 é professor adjunto do Programa
de P6s-Graduacdo em Informatica
Aplicada (PPGIA) da Pontificia
Universidade Catolica do Parana
(PUCPR). E co-fundador da INVISYS,

(ww.ieee.org), Dr. Bernard Widrow,
Dr. Russell Eberhart, Dr. Jacek Zurada
y Dr. Theodore Cohn.

La Sociedad de Inteligencia
Computacional del IEEE (ex Sociedad
de Redes Neuronales) esta ofreciendo
becas de viajes para estudiantes
residentes fuera de Chile (y también
para estudiantes que residen en Chile
fuera de la region metropolitana). Se

uma empresa de PD&l em viséo
computacional. E membro da
Sociedade Brasileira de Computacgao
(SBC), da International Association
for Pattern Recognition (IAPR), do The
Institute of Electrical and Electronics
Engineers Inc. (IEEE) e da Association
for Computing Machinery (ACM). Tem
atuado como revisor dos periodicos
IEEE MultiMedia, IEEE Transactions on
Pattern Analysis and Machine
Intelligence, Revista IEEE América
Latina, Pattern Recognition Letters e
International Journal on Pattern
Recognition and Artificial Intelligence
e de diversas conferéncias promovidas
pelo IEEE e IAPR. Publicou mais de 40
artigos em periddicos internacionais
e nacionais e conferéncias
internacionais e nacionais. Possui uma
patente concedida pelo INPI na area
de processamento de imagens. Seus
interesses atuais incluem visao
computacional, biometria,
aprendizagem de maquina, multimidia
e reconhecimento de padrdes. E-mail:
alekoe@computer.org, URL:
http://www.alekoe.org

Conferencias disponibles con DVP
Sistemas Biométricos

Este tutorial apresenta uma viséo geral
sobre sistemas biométricos e suas
aplicagbes. Inicialmente sé&o
apresentados alguns conceitos
fundamentais de biometria e os
componentes basicos de sistemas
biométricos. Em seguida séo
apresentados aspectos particulares de
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http://www.ieeecommunities.org/lat
inoamerica

desarrollard una interesante
competencia de posters de estudiantes.
La fecha limite para postular a las
becas de viajes y al concurso de
posters es el 12 de octubre del 2004.

Los detalles de estas actividades se
pueden encontrar en la pagina web
(la informacién sobre becas esta en
la secciéon Travel Grants)
http://www.cec.uchile.cl/—evic/.

NUEVOS CONFERENCISTAS DISTINGUIDOS DE LA COMPUTER
SOCIETY DE LATINOAMERICA

sistemas biométricos baseados em iris
e impressfes digitais incluindo
sensores, captura e pré-processamento
de imagens, extracdo de caracteristicas
e comparacdo. Outras formas de
biometria como face, assinatura e voz
sdo também apresentadas. A
apresentacédo é concluida com um
comparativo entre a performance de
diferentes biometrias, alguns
problemas abertos e desafios em
biometria, perspectivas para aplicacdes
praticas e analise do mercado.

Visdo Computacional

Este tutorial apresenta os ultimos
avancos em visdo computacional
enfatizando os fundamentos de viséo
computacional e as aplica¢gdes na
industria. Inicialmente sé&o
apresentados os elementos basicos de
projeto de sistemas de viséao
computacional incluindo os
fundamentos para aquisicdo de
imagens, formatos de imagens,
iluminacéo e 6tica. Em seguida, sdo
abordados diferentes algoritmos de
processamento de imagem e
reconhecimento de padrdes
empregados em visdo computacional.
Diversos estudos de caso e exemplos
de aplicagbes praticas de visao
computacional na indudstria sao
apresentadas. A palestra é concluida
com uma discussédo sobre alguns
desafios ainda remanescentes e as
perspectivas para sistemas de visdo
computacional na América Latina.


http://www.computer.org/WebAccou
http://www.computer.org/publicatio
http://www.ieeecommunities.org/lat
http://www.cec.uchile.cl/~evic/
http://www.alekoe.org
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Melvin Pérez

Melvin Pérez es VP y Chief Software
Engineer de CAM Informatica, S. A.,
una empresa dominicana lider en
desarrollo de software desde 1993. Es
creador y pasado presidente (2001-
2003) del primer Capitulo del IEEE en
Republica Dominicana. Es ademas
profesor a medio tiempo de Ingenieria
de Software y Tecnologia de Objetos
de los programas de grado y postgrado
del INTEC (Instituto Tecnoldgico de
Santo Domingo). Obtuvo un titulo de
Ingeniero en Sistemas & Computacion
en la PUCMM (Pontificia Universidad
Catdlica Madre & Maestra) in 1993 y
una Maestria en Ingenieria de Software
en Carnegie Mellon University en el
2003. Es co-fundador de CAM
Informatica, S. A. donde ha
encabezado proyectos de desarrollo
de software e iniciativas de
mejoramiento de procesos hacia el
nivel de madurez 3 del SW-CMM. Ha
sido responsable del establecimiento
y adopcion de procesos, métodos y
tecnologias que conforman la
infraestructura de desarrollo de CAM.
Trabajé como arquitecto lider en las
principales soluciones comerciales
desarrolladas por CAM, y ofreci6
servicios de consultoria en Data
Warehousing y gestion de bases de
datos para los principales clientes. El
Ing. Pérez es el primer IEEE Certified
Software Development Professional del
Caribe y uno de los seis existentes en
toda Latinoamérica hasta el 2004.
Ademas posee certificaciones
comerciales de IBM® y Microsoft®.

rightRegularmente desarrolla e imparte
cursos Yy talleres sobre Ingenieria de
Software, Gestién de Configuracion de
Software, Construcciéon de Software,
Andlisis & Disefio Orientado a Objetos,
UML, Disefio, Gestién y Administracion
de Bases de Datos Relacionales, y
otros toépicos relacionados con la
Ingenieria de Software.

Sus principales areas de interés y
experticia son Ingenieria de Software,
UML, Tecnologia de Objetos, Desarrollo
Basado en Componentes,
Profesionalismo en Ingenieria de
Software, Procesos y Métodos de
Software y Bases de Datos
Relacionales.

El Ing. Pérez es miembro del
IEEE/Computer Society y la
ACM/SIGSOFT.

Conferencias disponibles con DVP
Ingenieria de Software: Una Vision
General.

La Ingenieria de Software ha surgido
como una profesién propia. Se ha
establecido una base de conocimiento
y se esta ofreciendo una certificacion
basada en esa base de conocimiento.
Este seminario es una introduccion
global a las principales areas de
conocimiento de la Ingenieria de
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Software, haciendo énfasis en las
mejores practicas y estandares
existentes en cada area. Este seminario
es ofrecido en espafiol y esta basado,
junto a la experiencia del orador, en
Software Engineering: A Practitioner’s
Approach de Roger Pressman y el IEEE
CSDP Resource Guide.

Construccion de Software:
Refactorizada y Pragmaéatica.
¢COmo puede hacerse un mejor
programador? Codificando mas rapido
y mejorando la calidad de su cédigo.
Este taller intensivo discute las mejores
practicas aplicables a cualquier
lenguaje de programacion para escribir
y mejorar coédigo de software. La
construccion de software es una de
las areas de conocimiento de la
Ingenieria de Software menos
documentada. Este taller esta basado
en las tres mejores fuentes sobre el
tépico: Code Complete 2nd Edition (Steve
McConnell), The Pragmatic Programmer
(Hunt & Thomas) y Refactoring (Martin
Fowler). Los estandares existentes y
experiencias précticas se discuten a
lo largo del taller.

Fundamentos de UML

¢De qué se trata esto de UML? ;Cuales
son los diagramas esenciales que
necesito dominar? Este taller provee
una introducciéon al Unified Moldeling
Language, haciendo énfasis en los
diagramas utilizados mayormente en
el desarrollo de software convencional.
No esta basado en ningln método en
particular, esta basado en cémo y
cuando crear diagramas de UML
estandares. Adicionalmente se provee
una correlacion entre UML y el lenguaje
Java.

Analisis & Disefio Orientado a Objetos
con UML

Este taller sigue un proceso similar al
RUP para analizar y disefar software
en el paradigma orientado a objeto
utilizando UML. Los participantes
estaran en capacidad de producir un
disefio modesto en UML siguiendo un
método paso a paso, partiendo de un
enunciado de problema. Las mejores
practicas y los estandares existentes
se discuten durante el taller.

Fundamentos de OOP

Este corto curso cubre los conceptos
y principios basicos de tecnologia de
objetos desde el punto de vista del
programador. Se provee una
correlaciéon de los conceptos y
principios de OO tanto en UML como
en Java.

Jeimy Cano

Es miembro Senior de la IEEE
Computer Society, especialista en
informatica forense e (in)seguridad
informéatica y profesor de catedra de
la Universidad de los Andes, Colombia.

Actualmente tiene las siguientes

certificaciones y grados académicos:
Ingeniero de Sistemas y Computacion,
Universidad de los Andes, Colombia,
1996; Magister en Ingenieria de
Systemas y Computacioén, Universidad
de los Andes, Colombia, 1997; Doctor
of Philosophy (Ph.D.) in Business
Administration, Newport University,
California, Estados Unidos.

El Ingeniero Cano actualmente es el
Vicepresidente del Capitulo del IEEE
Computer Society de la Seccién
Colombia. Posee una amplia
experiencia como conferencista y autor
de diversos articulos y editor de libros
a nivel nacional e internacional. Asi
mismo actla como revisor de articulos
para publicaciones internacionales y
nacionales como son: IEEE
Latinoamerican Transactions, Journal of
Information Systems Security, Journal of
IT Education, Revista Sistemas de la
Asociacién Colombiana de Ingenieros
de Sistemas, Revista Colombiana de
Computacion, entre otras.

Conferencias disponibles con DVP
Introduccién a la correlacion de
logs. Conceptos y estrategias.
En el mundo interconectado la
evidencia digital es un componente
critico para el seguimiento de los
crimenes en linea. En este sentido los
registros de auditoria o logs
constituyen la evidencia foral de la
acciones realizada dentro de los
sistemas de informacion. Aprender a
correlacionar y analizar estos archivos
sugiere el desarrollo de una habilidad
para los profesionales en ciencias de
la computacion. Por esta razén, esta
conferencia ofrece una base conceptual
para la correlacion de logs como una
manera de entender la complejidad
del crimen en Internet y estrategias
para avanzar en el disefio de

infraestructura de logs y la
computacioén forense.
La mente de un Hacker.

Consideraciones técnicas y
psicolégicas.

La seguridad e inseguridad informatica
es una norma en todo los sistemas
interconectados y no interconectados.
Por esta razén comprender las
vulnerabilidades y fallas de los sistemas
implica comprender la mente de los
hackers en su campo. En este sentido,
la presentacion ofrece un clasificacion
empirica de estos individuos basados
en la historia de los hackers en el
contexto internacional donde se revisa
el comportamiento operacional y
psicologico de los mismos. Asi mismo,
utilizando estos resultados se presenta
una aproximacion complementaria
para comprender la administracion de
la seguridad informatica.

Evidencia Digital: Consideraciones
legales, administrativas y técnicas.
La evidencia digital es un tépico
especial en el crimen informatico.
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Muchas consideraciones y estrategias
acerca de como recolectarla y
descubrirla es parte de las discusiones
internacionales para establecer
acciones y procedimientos formales.
En este sentido, esta presentacion
ofrece una revision de los aspecto
criticos de la evidencia digital
agrupadas por los componentes
legales, administrativos y técnicos con
el fin de sugerir preguntas de
investigacién para avanzar en un
entendimiento sistémico y sistematico
de la evidencia digital y la computacion
forense.

Yezid Donozo

Dr. Yezid Donoso, profesor del
Departamento de Ingenieria de
Sistemas y Computacién de la
Universidad del Norte en Barranquilla,
Colombia. Recibié su grado de
Ingeniero en la Universidad del Norte
en 1996; Magister en Ingenieria de
Sistemas y Computaciéon en la
Universidad de los Andes en Bogota,
Colombia en 1998; titulo de D.E.A.
(Diploma de Estudios Avanzados) en
Tecnologia de la Informacion de la
Universidad de Girona, Espafa, en
2002. Actualmente tiene su tesis de
Ph.D. aceptada y es candidato a grado
de Ph.D. en la Universidad de Girona.
En el afio de 1998 ingres6 a la
Universidad del Norte, en donde ha
estado desarrollando proyectos de
investigacion y consultorias en temas
de Redes de Computadores y de
Optimizaciéon Multi-Objetivo.

Obtuvo el Premio Nacional de
Investigacion de Operaciones dado por
la Sociedad Colombiana de
Investigacion de Operaciones en el
afo 2004; y el reconocimiento como
Mejor Trabajo de Investigacion en el
Congreso IEEE ICN (International
Conference on Networking) celebrado en
Guadalupe, Antillas Francesas. Tiene
mas de 20 publicaciones
internacionales.

El Ing. Donozo es miembro de la IEEE
Computer Society-CS y de la IEEE
Communications Society y es Secretario
del Capitulo de la CS en la Seccién
Colombia.

Conferencias disponibles con DVP
Computer Network Technologies
and QosS.

El rapido crecimiento de la tecnologia
de redes ha creado cuestionamientos
y confusiones acerca del concepto de
Calidad de Servicio (QoS) y como se
integra y beneficia a las redes. Los

usuarios de redes de comunicacion
estan ejecutando aplicaciones criticas
dentro de la infraestructura red, las
cuales les permiten realizar eficiente
y competitivamente su trabajo. Tiempo
de respuesta grande y caidas en la
red son inaceptables y pueden llegar
a impactar negativamente el
competitivo mundo de los negocios.
La causa de estas variaciones en el
rendimiento de las redes, es el servicio
del tipo Mejor Esfuerzo ofrecido por las
redes IP actuales. A pesar de los
problemas que se presentan con el
modelo del mejor esfuerzo este ha
sido ampliamente reconocido. La
necesidad real de mejorar las
arquitecturas de servicio apareci6 a
principios de la década de los 90s
después de observar los resultados de
un experimento de video conferencia
en Internet. Las aplicaciones de tiempo
real como las video conferencias son
altamente sensibles a los retardos y
por esto no trabajan bien en Internet,
al ser el retardo practicamente
impredecible. Para cumplir con los
requerimientos de estas aplicaciones
es necesario un nuevo tipo de servicio
que pueda proveer de algun nivel de
aseguramiento de recursos a las
aplicaciones. La Calidad de Servicio,
en su forma mas sencilla se define
como el mecanismo que satisface los
requerimientos de las aplicaciones en
una red, es decir, la habilidad que
tiene(n) un(os) elemento(s) de la red
para garantizar en cierto nivel la
satisfaccion de las necesidades de
trafico, y en el que entran en juego
todas las capas de la red. QoS trabaja
asignando prioridades segun las
necesidades del trafico en la red,
administrando de esta manera el ancho
de banda de la red. Este curso cubre
lo siguientes topicos: Disefio de redes
Lan/Man/Wan de baja y alta velocidad,
arquitecturas actuales de redes, QoS
en redes heterogéneas, wireless
networks, ATM, MPLS, DiffServ,
IntServ, Sonet/SDH, MPLS, MPéS.

Network Design with TCP/IP.
Siendo consciente del gran crecimiento
de la necesidad de intercambiar
informacion de una forma agil y segura,
las redes de computadores entran
como una tecnologia eficaz y segura
para soportar y proporcionar ayuda al
mercado que requiere de los datos en
forma vital. Ademas, teniendo en
cuenta la necesidad de poseer un
conocimiento claro y practico acerca
del protocolo de red TCP/IP, el cual es
el protocolo de conexién en Internet
y en muchas de las redes
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empresariales; por esta razén se
organiza un curso de Interconexion
de Redes con TCP/IP con el objetivo
de brindar el conocimiento y la practica
acerca del potencial de este protocolo
para el analisis, disefio e
implementaciéon de soluciones
telematicas tanto a nivel LAN (redes
de area local) como WAN (redes de
area extensa). La tematica a tratar es
la siguiente: Interconexiéon de redes
Lan, Man y Wan. Disefio de redes y
subredes mediante direccionamiento
IP, manejo de Vlans con IP, ARP, DNS,
TCP/UDP, entre otros.

Multi-objective Optimization and MOEA
(multi-objective evolutionary
algorithms).

Gran parte de los problemas del mundo
real implican la optimizacion
simultanea de varios objetivos que
generalmente presentan conflictos
entre ellos; es decir, la mejora en uno
conduce a un deterioro en el otro. La
presencia de tales tipos de problemas
es tan significativa, que consume gran
parte de nuestro tiempo cotidiano de
decisiéon. Se trata, por ejemplo, de
escoger el medio ideal para llegar al
trabajo, establecer el orden de nuestras
tareas, elegir el restaurante para el
almuerzo, hacer las compras en el
supermercado, preparar la cena y la
distribucion de actividades en el tiempo
de ocio restante. También es el mismo
tipo de problemas que enfrentan los
ingenieros y técnicos a la hora de
disefiar e implementar sistemas de
todo tipo: existen multiples objetivos
a cumplir y se espera lograrlos todos
en la medida de lo posible.

Aunque la mayoria de los problemas
de decision involucran este tipo de
situaciones, las propuestas
computacionales de automatizaciéon
que se han presentado para resolverlos
habitualmente se limitan a convertir
el problema de objetivos multiples en
uno en que existe un solo objetivo.

En los problemas de optimizacién de
un solo objetivo (SOPs, del inglés Single
Objective Problem) el resultado 6ptimo
deseado esta claramente definido.
Partiendo del ejemplo anterior el
objetivo seria minimizar precio del
automovil, y el resultado seria el
automovil con menor precio. Sin
embargo, esta condicién no se cumple
para los problemas de optimizacion
multiobjetivo (MOPs, por sus siglas en
inglés: Multiobjective Optimization Problem)
donde, en vez de un Unico 6ptimo,
contamos con todo un conjunto de
soluciones de compromiso.
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Articulos Técnicos

“QUEEN BEE” GENETIC OPTIMIZATION OF AN HEURISTIC BASED FUZZY
CONTROL SCHEME FOR A MOBILE ROBOT"

Por: Rodrigo A. Carrasco Schmidt
Pontificia Universidad Catoélica de Chile

Abstract—This work presents both a novel control scheme
for a mobile robot and an optimization method for
improving its performance. The analyzed control problem
will be to move a two wheeled robot from an initial posture
to a final destination using the minimum amount of time and
arriving at a low speed to be able to stop. First the control
strategy, based on a fuzzy logic controller for the robot
kinematics and a PID controller for the robot dynamics, is
presented. The fuzzy controller is then optimized using a
new type of genetic algorithm that replies the reproduction
method of bees. The optimized fuzzy controller presents an
important improvement on its performance. Finally, several
optimal controllers are combined together to create an
adaptive controller that can handle general cases in an
efficient way.

Index Terms—Fuzzy control, Genetic algorithms, Mobile
robots, Optimization methods.

I. INTRODUCTION

The use of robotics and mobile automation
systems is increasing every year, and with it,
the necessity of more robust and flexible
products that solve problems efficiently. One
of the most difficult robotic systems to create
is autonomous vehicles, due to the fact that
they have to deal with dynamic and changing
environments which make the task very
challenging [1].

With the aid of robotic competitions like
RoboCup [1], and the acceptance, by the
consumers, of new robotic products such as
vacuum cleaners or robotic pets, the interest
in mobile robotics has increased. This has
led to a great number of research studies
aiming to improve autonomous Vehicles,
making them capable of dealing with the
surrounding environment. Several solutions
have emerged from these studies, from
robust guidance mechanisms, to simple

! This work was presented at the IEEE First Latin American
Conference on Robotics and Automation (November
2003)

robots in colonies, able to help each other to
complete a certain task.

One of the most important components of a
mobile robot is the control loop, which enables
the robot to follow a certain trajectory
determined by higher level decision system.
This work presents a novel control scheme,
consisting of two layers of control systems that
are able to work efficiently with the
nonlinearities inherent to the mobile robot, but
without adding too much extra computational
cost. A simple fuzzy logic controller, based on
heuristic rules, is presented as a way of dealing
with the nonlinear elements of the system,
which are optimized afterwards using new
genetic techniques.

Evolutionary computational systems are one of
the tools that have shown excellent results when
used to optimize complex systems [2]-[4]. In
this work, a new genetic algorithm that emulates
the evolution principles of bee colonies is used
as a way of optimizing the position of each
membership function, improving through this
method, the overall performance of the robot
controller [2]. The results of the optimization are
analyzed and tested, simulating the system in a
Simulink model and showing that the
performance of the resulting controller is better
than the one of the original fuzzy controller. The

optimization is done several times using
different destination points to check if the
solutions are equivalent. Based on these

optimized solutions for specific cases, a new
adaptive fuzzy controller is then designed, which
generates the best solution for all general cases,
but based on the optimized controllers obtained
for specific destination points.

Il. MoBILE ROBOT MODEL

Figure 1 shows the mobile robot model with
the basic parameters used in the system. The
body of the robot is considered to be circular
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disc of radius b and mass M, with two wheels
of radius r and mass m each. The right wheel
rotates at an angular speed of « =¢,, and the

left at o, =6,. Each wheel is connected to an

independent DC motor using a gear system of
ratio G:1.

m/\
“ﬂu
WV P
Fig. 1. Robot model showing the main dynamic
parameters

A. Robot Kinematics

The kinematics equations for the robot
relate the state or posture of the robot, with
the angular velocities of each wheel. The
posture of the robot is defined as the vector
X=[x y ¢]", where x and y are the coordinates
of the center of mass of the robot on a
reference plane, whereas ¢ is the angle of the
direction of motion of the robot, with respect
to the X axis.

Equations 1 and 2 show the relation
between the angular speed of each wheel,
and the rotational and tangential speed of the
robot, as obtained from [5]:

_r(6.-¢,)
A &)
v :’(31; ‘) @

The posture elements x and y are obtained
projecting the velocity of the robot on the X
and Y axes. Equations 3, 4, and 5 give the
position of the center of mass and the angle
of direction of the robot due to the speed of
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the wheels:

¢(t):¢(0)+j%dt (5)

These equations also make the system non-
linear, due to the trigonometric equations
needed for the projection of the velocity over
each axis.

B. Robot Dynamics

The dynamic equations of the robot relate the
torque applied to the wheels, with the angular
acceleration they acquire, considering the mass
inertia of the different elements in the model.
These equations can be deduced using the
Lagrangian formulation, which is based on the
calculation of the energy of the system [6]. The
total energy of the robot can be calculated as
the sum of the kinetic energy of the body and
the kinetic energy of each wheel, shown on
equation 6, whereas the potential energy is not
used, as the robot is considered to move on a
single level plane.

L :KB+KW1+K\,vz (6)

Each of these terms will consist on a term due
to the linear movement and one due to the
rotation:

Kg :%MV2+%IB¢2 )
Ky, :%mvi2+%|w9i21i =12 C)

In equation 7, lg represents the moment of
inertia of the robot whereas in equation 8, I,
represents the moment of inertia of each wheel.
As both body and wheels are considered solid
discs:

Mb? and |, =1imr? 9)

N[

g

Replacing these values for the inertia, and
using equations 1 and 2 on equation 6, the
Lagrangian expression is obtained:
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2 2
L :{3;6(M +4m)}(912 +922) {M{;’}q@ (10)

The relation between the angular
acceleration of each wheel and the torques
applied is obtained from equation 10, using
the following relation:

podfo,) 0,
dtlag | 08

In  equation 12 g

11

represents the

acceleration of wheel i, and 1; the applied
torque.
3r? Mr? )
51 | =—(M +4m —
T |
) 2 2 T 12
’ = %(M ram)| L7 (12)

C. DC Motor Model

To complete the model of the robot, the DC
motors attached to each wheel must be also
added. These motors will apply the needed
torque to achieve the desired acceleration.
The simplified equations that relate the
voltage applied to each motor, V;, with the
applied torque are as follows:

di; - ) ;=
LEJF Ri, =V, -K,,G6;,i =1,2 (13)

r; =GK,i;,i =1,2 (14

L represents the electric inductance of the
motor, R the electric resistance, K, is the
motor constant and K, is the armature
constant. G represents the mechanical gear
reduction that connects each wheel to its

motor.

Ill. CONTROL STRATEGY

A. Control Problem

The objective of the control strategy is to
generate the necessary voltages on each DC
motor, to move the robot from a starting
posture Xo=[Xo Yo o], to a final goal (x:, Vi),
without constrains on the final angle ¢s.
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Fuzzy Controller

@ m Robot (O3 Robot |
v Dynamics Kinematics

Fig. 2. Cascade control scheme

The main difficulty of this control strategy is
that the kinematic equations of the robot are
non-linear and there is no unique operating
point, which could help the design by using a
linearization [12]. Another problem is that the
posture equations (3 and 4) are coupled, as they
both depend on w; and w,, or 1; and 1, which are
the actual manipulated variables. On the other
hand, the dynamic and DC motor equations are
linear, and although they are also coupled, the
use of a classical controller, such as a PID
controller, to control the velocity of each wheel
could return good results. However, the use of a
PID controller for solving the whole control
problem is very inefficient, especially because
there are no general methods to tune the gain
parameters in the case of non-linear plants such
as this one.

A strategy that has shown to be very efficient
to control non-linear plants is fuzzy logic [7],[8].
The problem with this method is that the
amount of input variables needed in this case is
high, due to the fact that the manipulated
variables are acceleration related, whereas the
control is done over position related variables.
This means that the controller needs not only
the distance and relative angle to the final
destination, but also the approaching velocity
and angular speed of the robot. As a way to
reduce the amount of input variables on the
fuzzy controller and simplify the computational
requirements, a cascade control scheme is used.
First, a tuned PID controller is implemented to
control the velocity of each wheel by modifying
the voltage applied to the motors. On top of this
controller, a fuzzy logic controller is used to
generate the needed angular velocities so the
robot moves to the desired reference. Figure 2
shows the proposed control scheme.

B. PID Controller Design

Although the dynamic equations of the robot
are coupled, the implemented PID stage is based
on two independent controllers, one for each
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wheel. As figure 2 shows, each PID controller
senses  the angular  speed of the
corresponding wheel and uses the detected
error to increase or reduce the voltage
applied to the motor. The reference for this
loop is given by the fuzzy logic controller. As
in real life robots have a limited voltage range
to apply to the motors and the motors have a
maximum input voltage, the PID output is
limited to =5 [V]. This also ensures that the
torques applied by the motors to the robot
wheels stay in a limited range.

The gains for each PID controller are tuned,
having as a goal a quick settling time and no
more than 1% overshoot [9].

Loagub Epnmdhiedne:]

Tires 1]

Fig. 3. Angular speed control

As the simulation on figure 3 shows, the
PID controller is able to meet the
requirements using the following gains:
Ko,=450, Ki=1, and Ky=20.

The PID control stage was tested in several
conditions, showing in all the tests that the
design constrains were respected, even in the
worst scenario: when one wheel is set to
move in one direction while the other is set to
another. The simulations also showed that
changes in one of the references made no
significant disturbances on the velocity of the
other wheel.

C. Fuzzy Controller

The objective of this controller is to create
the necessary references for the angular
velocities of each wheel, in order to move the
robot from its starting posture to the final
destination.

Considering the problem from a qualitative
point of view, it is possible to create a set of
rules that takes into account the distance to
the objective (named D) and the relative
angle, between the direction of the robot and
the final destination (named A¢), to

determine the velocity of each wheel, which will
be the manipulated variable. The rules will be of
the form:

If Dis LD and 4¢ is LA¢ then w is Lax .
. (15
and w is Lay

In equation 15, LD is one of the distance
related membership functions, LA¢ is related to
the relative angle, and Lwy and Luw, are the
membership functions for the speed of each
wheel. Figures 4, 5, and 6 show the membership
functions used for the fuzzy controller.

The distance between the center of mass of
the robot and the objective is used as a way of
controlling the arrival speed. This is done later,
in the creation of the rule base, by relating
membership functions (MFs) associated with
smaller distances to MFs associated with slower
speeds for each wheel. Three MFs were created
for the distance: Close (C), Far (F), and Very Far
(VF), as shown in figure 4.

The other input of the fuzzy controller is the
relative angle A¢, which was divided into five
MFs, covering from —mt to . The used MFs relate
the position of the objective with respect to the
angle of the robot: Back Right (BR), Front Right
(FR), Center (C), Front Left (FL), and Back Left
(BL).

P w u vow w G u u ux
Fig. 4. Distance membership functions.

L FE L Kl L1

I-h-hlur"u*||d|
Fig. 5. Relative angle membership functions.
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B [ [ Z
FS
FF
-
F
BF
z
M et el iit] L . : FS
Fig. 6. Membership functions for the angular velocity of the FS
wheels. FF
Figure 5 shows the different MFs created for VE
the relative angle. This variable is used to BF
control the rotation speed of the robot, FS
making it turn quickly when the relative angle EE
is high, whereas it moves in a straight line FF
when the relative angle is close to zero. The
width of the center membership function, C,
is responsible of deciding when the robot is
going to start to move forward. If C is too ES
narrow, the robot starts moving towards its c
goal only when it is in front, loosing time and FL
energy in a rotation without advancing. On BL

the other hand, if C is too wide, the robot

starts moving before it is facing the objective,

doing long and curved trajectories that are

not efficient. 26
Finally, five MFs are implemented for the

speed of each wheel: Back Fast (BF), Back

Slow (BS), Zero (Z), Front Slow (FS), and

Front Fast (FF). These are presented on figure TABLEII

6. RULE BASE FOR (W)
The rule base for the fuzzy logic controller 2

is shown on tables 1 and 2, one for each FE

wheel. These rules associate the state of the FS

robot with respect to the objective (distance st

and relative angle), with the needed velocity

- . BF
for each wheel. The rule base is designed to
make the robot turn quickly when it is far
away from the goal, and then continue on a F
straight line. In this way the trajectory FF
followed by the robot is minimal and no Eg
energy is wasted in log turns. The rule base z
must also make the robot move fast when it BF
is far away, and slow down at the time of
arrival.
VF
FF
FF
TABLE | FF
RULE BASE FOR 0y FS
D BF
C
BF

BS
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BR
FR

FL
BL

Ad

The rules of the fuzzy controller are inspired
on heuristic knowledge of the behavior the
robot must have in order to accomplish the
task. The behavior is similar to what humans
do in order to go from one point to another.
For example, if the objective is at the back
and to the left, then the right wheel must go
forward, while the left one must go
backwards, making the robot turn till the
objective is almost in front. Then the robot
must start moving forward towards the goal,
correcting slightly the direction of movement
if the relative angle increases while moving.
Depending on how far is the objective, the
velocity of the wheels will increase to move
faster (or turn quicker), and when the goal is
near the speed is reduced so the robot can
stop on arrival. In a more general way, the
robot will turn until it faces the goal and then
move on an almost straight line. The accuracy
to face the objective will be given by how
narrow is the C membership function of the
relative angle variable.

D. System Simulation

To test the performance of the controller,
the whole system was simulated using
Simulink. The goal of the robot was to move
from and initial position (0,0) and a variable
initial angle, to a final position (-2,1) on the
XY plane. Figure 7 shows the simulation
results.

Four different initial angles were used: -1, -
w4, /4, and 31/4, to consider the behavior
of controller in different cases. As figure 7
shows, the robot moves using small turns by
rotating first from its initial position and then
moving in an almost straight line towards the
destination point.
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Fig. 7. Robot trajectory for different initial angles: -m, -4,
W4, and 31/4.

IV. GENETIC OPTIMIZATION OF THE FUzZY CONTROLLER

A. Method Description

The simulations show that the performance of
the controller is very sensitive to the position of
each MF on the fuzzy controller, indicating that it
could be optimized to improve the performance.
An interesting way to do this is by using
evolutionary computation algorithms, to
determine a better position for each MF based
on a performance parameter also known as
“fitness” [3],[4]-

Genetic optimization algorithms work in a
similar way to what evolution theories describe.
The algorithm starts with an initial population of
possible solutions. Each one is tested and a
fitness value is assigned to them depending on
the performance of the solution, which helps to
determine the better solutions within the
population. Using one of the several methods
[4], a group of solutions (generally the ones
with a higher fitness) are selected to be
combined, with some probability, with the other
solutions of the population, hoping that the
mixture between them could create a better
solution. The cycle is repeated several times and
it is stopped after a certain number of
generations. There is a large number of ways to
implement a genetic algorithm [10], depending
on the goals of the optimization. Most of them
use “elitism”, which means that the best
solutions are always copied directly into the next
generation, ensuring that the “genes” of these
solutions remain in the population. The use of
elitism gives an advantage over other
implementations, because the process can be
stopped at any time and it will always have a
better or at least equal solution to the best
solution in the initial set. On the other hand,
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when using genetic algorithms there is no
demonstration that the achieved solution is
the global optimum.

Another evolutionary element added is the
use of mutation within the genetic algorithm.
This means that with a certain probability the
genes from some individuals change
randomly, adding new elements to the
population and eliminating or at Ileast
diminishing the possibilities that the whole
population is kept within a local optimum.

Several researchers have applied genetic
optimization on fuzzy logic systems, achieving
a better performance on their systems
compared to benchmark solutions. This
optimization approaches include parameter
tuning on the MFs and rule optimizations as in
[11].

In this work, a recently applied method for
selecting the better solutions of the
population is used [2]. This algorithm is
based on the evolution scheme used by bees,
in which only one single member of the
colony, the queen, is able to combine with the
rest of the population to create a new
generation. This makes easier choosing the
parent solutions and helps to keep the best
solutions within the population.

The optimization will only modify the MFs of
the distance and relative angle variables,
leaving the MFs of the speed of each wheel
without change. As the MFs are triangular,
they can be expressed as a three element
vector containing the start, peak, and stop
coordinates of each of them. Each controller
contains 3 distance MFs and 5 relative angle
ones, making it possible to describe the whole
controller by a 8x3 matrix, called C;. Each
matrix describes one element in the
population. On every generation, all solutions
are tested and the one with the highest
fithness is combined with all the other
solutions using a certain probability. The
combination is done by averaging both
individuals:

- Cbest + Ci

new, 2

c (16)

Elitism and mutation is used within the
optimization to ensure that the best solution
is kept and to minimize the chance that the

population converges to a local optimum. The
two conditions of the control problem are that
the robot achieves the goal as fast as possible,
and that the end velocity is low enough so the
robot is able to stop. As a way of including these
two restrictions, the fitness function used is a
linear combination of both, as described in
equation 17, where T is the time used to reach
the objective and « is the final speed of each
wheel:

F=T+ar(w +w) Qa7

The optimization seeks to get the lowest
possible fitness, which means that the robot
must reach the goal fast, and with low final
speed. The a factor is used to give a relative
weight between the time and speed constrains,
having units of [sec?’/mt] to leave the fitness in
[sec]. A higher value of a will imply that the
optimum will have a slower end speed than the
one with a low a value.

B. Optimization

The optimization is done using an initial
population of 20 different fuzzy controllers. Each
of these is created using the original robot fuzzy
control as a base, but with all its genes modified
randomly. The combination probability is set to
95% and a mutation probability to 5%, with a
simulation time of 50 generations. Each
individual is tested using [0 O 0]" as the initial
posture, and setting the goal at (-1,1). The a
factor in the fitness function is set to 1600
[sec’/m], to make the time taken to reach the
goal and the final speed comparables. Using
these parameters the fitness value for the
original control system is 67,81 [sec].

The optimization cycle is repeated 3 times to
check if the achieved solutions have things in
common. In all three cases the fitness of the
best solution is in average 26 [sec], needing
25,88 [sec] to achieve the objective and arriving
at a speed of 7,47x10° [m/sec]. The MFs
obtained after the optimization are shown on
figures 8 and 9. In all three cases the best
solutions share an element in common: the Far
(F) membership function is moved away from
the operating range, which was from 0 to 1,4
[m]. This means that this MF is not needed in
the system and only introduces delays, making
the controller less efficient.
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Fig. 8. Optimized set of MFs for the distance variable.
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Fig. 9. Optimized set of MFs for the relative angle variable.

For the relative angle MFs, a similar effect
occurred. All the optimal solutions eliminated
the Front Left (FL) membership function from
the operating range, either by making it so
narrow that it never becomes activated (as
shown on figure 9) or by moving it away from
the operating rage in the simulation, which
was from 0 to 31/4. This also implies that this
MF is not needed in the control system. As
the MFs associated to the right side of the
robot are never active, no important changes
are observed on them, whereas the Center
(C) MF is deformed sideways in all 3
solutions.

To check if the optimum position for the
relative angle MFs is symmetrical, the
optimization is done again with the goal set
on (-1,-1). The optimization shows that the
optimal solution for the distance variable is
the same, whereas the solution for the
relative angle variable is almost symmetrical
to the ones obtained before.

As all solutions indicate that some MFs are
not needed, these are eliminated from the
fuzzy controller, and the optimization is done
again to check if some improvement is
possible. With the goal set on (-1,1) the
optimization algorithm is able to reduce the
fitness function of the optimal controller to
25,12 [sec]. The MFs obtained after the
second optimization are shown on figures 10
and 11. Notice the non symmetrical shape of
C on the relative angle MFs.

Pagina 19

El dad al L) ki r b [ 1

u-.l.-‘-L|-||
Fig. 10. Optimized set of MFs for the distance variable, after
eliminating the Far (F) MF from the original set.
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Fig. 11. Optimized set of MFs for the relative angle variable,
after eliminating both Front Right (FR) and Front Left (FL)
MFs from the original set.

V. DESIGN OF AN ADAPTIVE FUzzy CONTROLLER

The different solutions show that the optimal
positions for the MFs depend on the position of
the goal. The optimum solution for going from
the origin to the coordinate (-1,1) is not as good
if the goal is set on (-1,-1). To create a general
adaptive control system, the optimal solutions
for both cases are combined depending on the
final destination, creating a controller that is
able to go efficiently from one point to another,
with an overall performance better than the
optimized controllers by themselves,
outperforming the original fuzzy controller, and
without the need of optimization cycles for every
new destination goal.

The adaptive controller is created by a linear
combination of the two solutions obtained in the
optimization stage. This is done by combining
the matrices that describe the controller as
equation 18 shows:

C(A)=Ac, +(1-2)cC, (18

Where C, is the control matrix that describes
the fuzzy controller optimized to go to the point
(-1,1), whereas C, describes the controller
optimized to go to (-1,-1). The value of A, the
adaptation parameter, is selected depending on
the angle of the goal with respect to the angle of
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the robot.

This type of adaptive controller can be used
for trajectories based on checkpoints, where
the control system can recalculate the fuzzy
MFs parameters every time a checkpoint is
reached, adapting the controller to have an
improved performance depending on the
position of the next checkpoint. In this way,
the control strategy is optimized based on the
actions the robot must take on the future.

To compare the adaptive controller with the
previous control systems, the robot is set to
move from the origin to (1,1) and then to
(2,0). Three controllers are used in the
simulation: the original fuzzy controller, one
of the optimized controllers from section 1V,
and the adaptive controller. For all three
cases the different trajectories are compared,
as well as the angular speed of the wheels
over time.
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Fig. 13. Trajectory comparison between the original fuzzy

controller (1), one of the optimized controllers (2) and the

general controller (3).
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Fig. 14. Angular speed for the original fuzzy controller (1),
one of the optimized controllers (2) and the general controller
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As figure 13 shows, the general controller
makes the robot move almost in straight lines
towards the checkpoints, using less time and
wasting less energy than the other
controllers. Figure 14 shows that the general
controller also allows the robot to move

faster, arriving in less time and with a lower end
speed than the other controllers. The fitness
value for the different controllers in this test is:
132,14 [sec] for the original controller, 48,89
[sec] for the optimized one, and 47,52 [sec] for
the adaptive controller.

VI. CONCLUSION

Through this work it is showed that the new
described control scheme results in an excellent
control system for a 2 wheel mobile robot. It is
also demonstrated, that the “Queen Bee” based
genetic optimization algorithm is a very good
tool to optimize the performance of fuzzy logic
controllers, and that by modifying the
parameters that create each membership
function the efficiency can be improved.

Finally, this work presents an adaptive fuzzy
controller that can modify its membership
functions based on the goals ahead, without the
need of an optimization cycle every time the
goal is changed.
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Noticias De Las Secciones y Ramas Estudiantiles !

LISTA DE LOS TRABAJOS PRESENTADOS AL "CONCURSO DE
TRABAJOS TECNICOS ESTUDIANTILES 2004" PARA LA REGION
DE AMERICA LATINA'Y EL CARIBE

Para esta competencia se
recibieron los siguientes nueve
trabajos de diversas areas de
aplicacion y de diferentes Secciones
y universidades:

"Queen Bee: genetic optimization of
an heuristic based fuzzy control scheme
for a mobil robot”, por Rodrigo
Carrasco Schmidt, de la Pontificia
Universidad Catdlica de Chile.
Trabajo ganador, que se publica
en la presente edicion del
NoticlEEEro.

“Utilizacdo de um Controlador Vetorial
Complexo”, Alfeu Sguarezi,
Salvador, Bahia, Brasil. Segundo
puesto.

“Determinaciéon de la Orientacion
de Vehiculos con Sefales de GPS”,
Javier Gonzalo Garcia y Pablo
Ignacio Mercader, Universidad

Nacional de La Plata, Argentina.
Tercer puesto.

“Sulla: Una robot moévil”, Rafael
Grompone, Pablo Rolando y
Agustin Quagliotti, Instituto de
Ingenieria Eléctrica, Uruguay

“Wi-P.0.S., Dispositivo Electrénico
para la simulacion de transacciones
Bancarias a través de la Red
Inalambrica iDEN”, Daniel Felipe
Pinilla, Nelson Julian Villarreal y
Manuel Felipe Rodriguez, Pontificia
Universidad Javeriana de Bogota,
Colombia

“Sistema automético de
procesamiento de imagenes del
satélite NOAA en la obtenciéon de
la temperatura superficial del mar
del Perd“, Dick Carrillo Melgarejo,
Universidad Nacional Mayor de San
Marcos, Lima, Peru

EL PERIODICO ESTUDIANTIL DE LA COMPUTER SOCIETY
"LOOKING FORWARD" REALIZADO POR EL CAPITULO
ESTUDIANTIL DE LA UNIVERSIDAD DISTRITAL

El Capitulo Estudiantil de
Computadores de la Rama IEEE de
la Universidad Distrital Francisco
José de Caldas-UD, Bogota, realizd
el pasado septiembre el “Looking
Forward”, periédico técnico de
caracter estudiantil de la Computer
Society, en donde se dan a conocer
aportes de los capitulos
estudiantiles de computadores del
mundo.

Dicha publicacion trata temas de
interés, dando un énfasis a lo
relacionado con el movimiento
OpenSource (sistemas operativos
BSD, php), existencia de virus

benévolos, esteganografia y
algunos temas mas.

Arlés Ernesto Rodriguez Portela,
Secretario de dicho Capitulo
Estudiantil expres6 que «este tipo
de actividades son pequefas
contribuciones para lograr una
proyeccion internacional de nuestro
Capitulo, y para Colombia y
Latinoamérica es la primera vez
que un capitulo estudiantil
latinoamericano escribe este
periddico que sera enviado
gratuitamente a todos los miembros
de Computer Society a nivel
mundial.»

“Optimizacion del Perfil de Tensioén
Utilizando la Regulacién terciaria
de Tension”, Max Alberto Ruiz y
Natalia Lopez Podesta, Universidad
de Costa Rica

“Prediccion en el tiempo de
respuesta de paginas web”, Martha
Azucena Fernandez Saucedo y
Rogelio Ferreira Escutia, Instituto
Tecnolégico de Morelia, México

“Estudio sobre el colapso de tension
en la region noreste de los Estados
Unidos”, Max Alberto Ruiz,
Universidad de Costa Rica

CARLOS RUEDA INVITADO
AL CONGRESO DE RAMAS
ESTUDIANTILES DE LA
REGION 8

El Ingeniero Carlos Rueda
Artunduaga, ex-Representante
Estudiantil del WIE Committee
(2002-2003), asisti6 en calidad
de conferencista al Student
Branches Congress Region 8-SBC
(evento similar a la Reunidén
Regional de Ramas de la Region
9), en el cual hablé sobre las
Actividades Estudiantiles WIE,
ademas de participar como
invitado en la Reunién GOLD
de esa misma Region.

También asistié por Latino
América, el sefior lgor
Marchesini, actual
Representante Estudiantil
Regional (RSR), para presentar
ante los asistentes de Europa,
Africa y el Medio Oriente, las
labores estudiantiles realizadas
en nuestra Region.

El SBC 2004 se realiz6 en la
Universidad de Passau, del 2
al 7 de septiembre del presente
ano. Mayor informacién:
h tt / /i e e e -
passau.org/sbc.html
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CALENDARIO DE EVENTOS Y CONCURSOS 2004- 2005-2006

CALENDARIO DE EVENTOS Y
CONCURSOS 2004

NOVIEMBRE

PLAN ANUAL DE ACTIVIDADES DE LA RAMA
Fecha limite para la presentacién del Plan de
Actividades 2005: 1 de noviembre de 2004
Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_est
udiantiles/index.htm

rsacr9@ieee.org ; rsr9@ieee.org

XVI CONGRESO DE LA ASOCIACION CHILENA
DE CONTROL AUTOMATICO-AUTOMATICA 2004
Fecha: 2 al 4 de noviembre de 2004

Lugar: Universidad de Las Américas, Santiago
de Chile

Organizadores: Asociacion Chilena de Control
Automatico-ACCA, Universidad de Las Américas
y el Capitulo de Control, Robética y Cibernética
del IEEE Seccion Chile

Informacion: Gaston Lefranc, glefranc@ieee.org

http://www.uamericas.net/ACCA2004

THIRD CONFERENCE ON MANAGEMENT AND
CONTROL OF PRODUCTION AND LOGISTICS-
MCPL 2004

Fecha: 3 al 5 de noviembre del 2004

Lugar: Universidad de Las Américas, Santiago
de Chile

Organizadores: International Federation of
Automatic Control-IFAC, Asociacion Chilena de
Control Automatico-ACCA, Universidad de Las
Américas, IEEE Seccion Chile y el Capitulo de
Control, Robética y Cibernética del IEEE Seccion
Chile

Informacion: Gaston Lefranc, glefranc@ieee.org

http://www.uamericas.net/MCPL2004

FIFTH IEEE INTERNATIONAL CARACAS
CONFERENCE ON DEVICES, CIRCUITS AND
SYSTEMS-ICCDCS 2004

Fecha: del 3 al 5 de noviembre de 2004
Lugar: Barceld Bavaro Beach Resort Convention
Center, Punta Cana, Republica Dominicana

Organizadores: |IEEE ELECTRON DEVICES
SOCIETY; IEEE CIRCUITS AND SYSTEMS
SOCIETY; vy con el apoyo de la Universidad
Simon Bolivar (Venezuela), University of Central
Florida (EUA), CINVESTAV-IPN (México), NAOE
(México) y Freescale (Motorola) Semiconductors
Informacion:
http://pancho.labc.usb.ve/ICCDCS2004
iccdcs@usb.ve

VII SIMPOSIO IBEROAMERICANO SOBRE
PROTECCION DE SISTEMAS ELECTRICOS DE
POTENCIA

Fecha: 7 al 12 de noviembre del 2004

Lugar: Monterrey, México.

Organizadores: Universidad Autonoma de Nuevo
Ledn, la Comision Federal de Electricidad de
México y el IEEE Seccién Monterrey

Informacion: Dr. Ernesto Vazquez Martinez,
Profesor  Electrical  Engineering  Graduate
Program, Universidad Auténoma de Nuevo Ledn
P.O. Box 89F, San Nicolas de los Garza 66450,
Nuevo Ledn, México

Phone: (52)(81) 1052-3317; Fax: (52)(81) 1052-
3550

evazquez@gama.fime.uanl.mx
http://yalma.fime.uanl.mx/~die/pages/sipseppag.ht
ml

SIMPOSIO LATINO AMERICANO EN
APLICACIONES DE LOGICA PROGRAMABLE Y
PROCESADORES DIGITALES DE SENALES EN
PROCESAMIENTO DE VIDEO, VISION POR
COMPUTADOR Y ROBOTICA-SLALP ‘04

Fecha: del 8 al 10 de noviembre de 2004

Lugar: Universidad de Sao Paulo-USP, Campus
de Sao Carlos, Séo Carlos, Brasil

Organizador: Departamento de Engenharia
Elétrica/EESC-USP. El evento cuenta con el
auspicio del CNPq - Programa de cooperacion del
Conesur.

Informacion: slalp@sel.eesc.usp.br
http://www.sel.eesc.usp.br/slalp/

TRANSMISSION AND DISTRIBUTION LATIN
AMERICA-IEEE/PES T&D LATIN AMERICA 2004

Fecha: 8 al 11 de noviembre de 2004
Lugar: Sao Paulo, Brasil


http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_est
http://www.uamericas.net/ACCA2004
http://www.uamericas.net/MCPL2004
http://pancho.labc.usb.ve/ICCDCS2004
http://yalma.fime.uanl.mx/~die/pages/sipseppag.ht
http://www.sel.eesc.usp.br/slalp/
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Organizador: Capitulo de Potencia de la Seccién
Brasil Sur

Informacion:

http://www.ieee.org.br/t-
dlamerica/2004/espanhol/espanol.htm

CONVENCION DE CENTROAMERICA Y PANAMA
DEL IEEE-CONCAPAN XXIV

Fecha: 10 al 13 de noviembre del 2004

Lugar: Hotel Tryp-Corobici, San José, Costa Rica
Organizador: IEEE Seccién Costa Rica

Informacion: Tel: (506) 286 1010; Fax: (506) 227
1010

concapanxxiv@ieee-cr.org
http://concapanxxiv.ieee-cr.org

SEXTO CONGRESO NACIONAL DE AUTOMACI()N
Y CONTROL. “INNOVACION TECNOLOGICA
PARA UNA COLOMBIA COMPETITIVA”

Fecha: 11 al 13 de noviembre de 2004

Lugar: Auditorio central, Coruniversitaria, Ibagué,
Colombia

Organizadores: Universidad de Ibagué-
Coruniversitaria, Asociacion Colombiana de
Automatica-ACA, IEEE Rama Estudiantil

Coruniversitaria
Informacion: www.cui.edu.co/congreso

20 CONGRESO INTERNACIONAL EN
INNOVACION Y DESARROLLO TECNOLOGICO-
CIINDET 04

Fecha: 15 al 19 de noviembre del 2004

Lugar: Cuernavaca, Morelos, México

Organizadores: IEEE Seccion Morelos y la Asociacion
Mexicana de Ingenieros Mecanicos y Electricistas,
A.C.-AMIME Sede Morelos

Informacion: Dr. V. Rodolfo Garcia Colon H.,
Presidente Seccion Morelos IEEE

gcolon@ieee.org ; http://ewh.ieee.org/r9/morelos/

PREMIO ESTUDIANTIL "AT&T LABS"

Fecha: 15 de noviembre de 2004

Informes:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
diantiles/index.htm

4to. CONGRESO INTERNACIONAL SOBRE
INVESTIGACION EN INGENIERIA ELECTRICA Y
ELECTRONICA-CIIIEE 2004

Fecha: 15 al 19 de noviembre del 2004

Lugar: Instituto Tecnoldgico de Aguascalientes,
Aguascalientes, México

Informacion: http://www.ciiiee.org o
ciiiee2004 @ciiiee.org

TOUR LATINOAMERICANO DE LA SOCIEDAD DE
CIRCUITOS Y SISTEMAS-2004 1IEEE CAS
TOUR/INTERNATIONAL CONFERENCE ON
ELECTRONIC DESIGN-ICED2004

Fecha: 16 al 19 de noviembre de 2004

Lugar: Boca del Rio, Veracruz, México

Organizador: IEEE Sociedad de Circuitos y Sistemas-
CAS

Coordinador General del CAS Tour 2004: Dr. Roberto
S. Murphy, murphy@ieee.org

Informacion: http://www-elec.inaoep.mx/iced04/

CONFER,ENCIA INTERNACIONAL EN DISENO
ELECTRONICO-ICED 04

Fecha: del 16 al 19 de noviembre de 2004

Lugar: Veracruz, México

Organizador:  Seccion Puebla del IEEE, en
colaboraciéon con el INAOE, el Instituto Politécnico
Nacional y el Capitulo de Circuitos y Sistemas del IEEE
Informacion: Dr. Victor Champac Vilela
champac@inaoep.mx

Teléfono/Fax: +52 (222) 2470517

COMPUTER SOCIETY INTERNATIONAL DESIGN
COMPETITION-CSIDC

Fecha: noviembre de 2004

Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

QUINTO ENCUENTRO NACIONAL DE RAMAS
ESTUDIANTILES DE LA SECCION VENEZUELA
Fecha: 17 al 19 de noviembre del 2004

Lugar: Valencia, Estado Carabobo

Organizador: Rama Estudiantil de la Universidad de
Carabobo-UC

Informacion: Presidenta de la Rama, Zhandra Agrifio,
zhaguin@yahoo.es

TERCER CONCURSO LATINOAMERICANO DE
PROYECTOS TECNICOS 2004

“Fortaleciendo el crecimiento social y profesional en
América Latina”

Fecha de presentacion de proyectos: 30 de noviembre
del 2004

Fecha de entrega del veredicto: 20 de diciembre del
2004

Informes: Hugh Rudnick, h.rudnick@ieee.org

DICIEMBRE

PRIMERA ESCUELA DE VERANO
INTELIGENCIA COMPUTACIONAL
Fecha: 13 al 15 de diciembre, 2004

Lugar: Universidad de Chile, Santiago

IEEE EN
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http://ewh.ieee.org/r9/morelos/
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
http://www.ciiiee.org
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Organizador: Capitulo Chileno de la IEEE
Sociedad de Inteligencia Computacional (ex
Sociedad de Redes Neuronales)

Informacion: Pablo A. Estevez, Ph.D.,
pestevez@cec.uchile.cl
http://www.cec.uchile.cl/~evic/

CALENDARIO DE EVENTOS Y CONCURSOS
2005

ENERO

Edicién No 50, 1 de noviembre de 2004

MARZO

PREMIO “ACTIVIDADES ESTUDIANTILES
REGIONALES LARRY K. WILSON"

Fecha limite de presentacion de candidatos: 31 de
enero de 2005

Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
diantiles/index.htm

rsacr9@ieee.org; rsr9@ieee.org

FEBRERO

6th IEEE LATIN-AMERICAN TEST WORKSHOP-
LATW 2005

Fecha: 30 de marzo al 1 de abril del 2005

Lugar: Salvador, Bahia, Brasil

Organizadores: IEEE Computer Society-CS, IEEE
Computer Society Test Technology Technical Council-
TTTC y el IEEE.

General Chairs: Marcelo Lubaszewski,
luba@eletro.ufrgs.br, luba@imse.cnm.es

Yervant Zorian,

zorian@viragelogic.com

Program Chairs: Ingrid Jansh-Porto,
ingrid@inf.ufrgs.br

José Vicente Calvano, calvano@olimpo.com.br

Fechas importantes: Submission deadline: November
12th, 2004;

Notification of acceptance: December 18th, 2004
Camera Ready: January 17th, 2005

Informacion: www.latw.net

ABRIL

PREMIO AL “PROFESOR CONSEJERO O
MENTOR SOBRESALIENTE"”

Fecha limite de presentacion de candidatos: 28 de
febrero de 2005

Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
diantiles/index.htm

rsacro@ieee.org; rsr9@ieee.org

15th INTERNATIONAL CONFERENCE ON
ELECTRONICS, COMMUNICATIONS, AND
COMPUTERS-CONIELECOMP 2005

Fecha: 28 de febrero al primero de marzo del 2005
Lugar: Puebla, Puebla, México

Organizadores: Departamento  de Ingenieria
Eléctrica, Universidad de las Américas, Puebla; IEEE
Seccidon Puebla; Center for Research in Information
and Automation Technologies-CENTIA; IEEE
Computer Society

General chair: Vicente Alarcon Aquino,
vialag@mail.udlap.mx

Informacion:
http://www.udlap.mx/electronics/conie/

PREMIO “RAMA EJEMPLAR REGION 9”
Fecha limite de presentacidon de candidatos: 31 de
abril de 2005
Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

rsacro9@ieee.org; rsro@ieee.org

MAYO

INFORME ANUAL DE ACTIVIDADES DE LA RAMA
Fecha limite para la presentacion del informe anual
de actividades 2004: 1 de mayo de 2005
Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

rsacro@ieee.org; rsro@ieee.org

REGIONAL STUDENT PAPERS CONTEST

Fecha limite: 31 de mayo de 2004

Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

rsacro@ieee.org; rsro@ieee.org

BECA DE LA SOCIEDAD DE COMPUTACION
“RICHARD E. MERWIN"”-RICHARD MERWIN
STUDENT SCHOLARSHIP

Fecha limite: 31 de mayo de 2005

Informacion:
http://www.computer.org/students/schlrshp.htm


http://www.cec.uchile.cl/~evic/
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
http://www.udlap.mx/electronics/conie/
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
http://www.computer.org/students/schlrshp.htm
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NOVIEMBRE

8°. CONGRESSO BRASILEIRO DE ELETRONICA
DE POTENCIA

14 a 17 de junho de 2005

Recife-Brasil

Organizadores: Sociedade Brasileira de Eletronica de
Poténcia em colaboracdo com a IEEE Power
Electronics Society

Informacdes: http://www.cobep2005.tmp.br
http://www.sobraep.org.br

VII REUNION NA(;IONAL DE

ESTUDIANTILES SECCION COLOMBIA

Fecha: Por definir

Lugar: Popayan, Departamento del Cauca

Organizador: Rama Estudiantil de la Universidad del

Cauca

Informacion: Tel: (+57)2 820 9800, ext. 2123
ramaieee@unicauca.edu.co
www.ieee.unicauca.edu.co

RAMAS

SEPTIEMBRE

X REUNION REGIONAL DE RAMAS-RRR2004
Fecha: septiembre de 2005

CONCURSO INTERNACIONAL DE PAPERS
ESTUDIANTILES DE LA SOCIEDAD DE
POTENCIA

Fecha limite: 15 de septiembre de 2005
Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estu
diantiles/index.htm

OCTUBRE

PREMIO “"LANCE STAFFORD LARSON” PARA EL
MEJOR PAPER ESTUDIANTIL DE LA SOCIEDAD
DE COMPUTACION-LANCE STAFFORD LARSON
STUDENT SCHOLARSHIP

Fecha limite: 31 de octubre DE 2005

Informacion:
http://www.computer.org/students/schlrshp.htm

UPSILON PI EPSILON STUDENT AWARD FOR
ACADEMIC EXCELLENCE

Deadline: October 31, 2005

Info:
http://www.computer.org/students/schlrshp.htm

PLAN ANUAL DE ACTIVIDADES DE LA RAMA
Fecha limite para la presentacion del Plan de
Actividades 2006: 1 de noviembre de 2005
Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

rsacro@ieee.org; rsro@ieee.org

7° CONCURSO INTERNACIONAL ANUAL DE
DISENO _DE LA SOCIEDAD DE
COMPUTACION/COMPUTER SOCIETY
INTERNATIONAL DESIGN COMPETITION-CSIDC
Fecha: 1 de noviembre de 2005

Informacion:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

PREMIO ESTUDIANTIL “"AT&T LABS”

Fecha: 15 de noviembre de 2005

Informes:
http://ewh.ieee.org/reg/9/comites/actividades_estudi
antiles/index.htm

CALENDARIO DE EVENTOS Y
CONCURSOS 2006

III CONGRESO INTERNACIONAL DE LA REGION
ANDINA-ANDESCON 2006

Fecha: por definir

Lugar: Quito, Ecuador

Organizador: IEEE Seccién Ecuador

EN NUESTRA PROXIMA EDICION DEL
15 DE DICIEMBRE DEL 2004

- Noticias Regionales

- Noticias de las Ramas Estudiantiles

- Noticias de las Sociedades en la R9

- Articulos Técnicos

- Calendario de Eventos y Concursos 2004-2005-
2006

CIERRE DE EDICION: el 15 de noviembre

Todas las ediciones de Electrolatina
Todas las ediciones del NoticIEEEro en formato de pel:ic')dico
Las ediciones No. 1, 2, y 15 del NoticIEEEro de la 22 Epoca.

lo determine el Comité Ejecutivo de la Region.

SE BUSCA .... AYUDENOS A ENCONTRARLOS

Si usted tiene, sabe o conoce que alguien posee algun ejemplar de estas ediciones, tome contacto con Luis Alberto Arenas,
larenas@ieee.org, o su Presidente de Seccion o de Rama para informarnos al respecto. Los ejemplares donados llevaran un autoadhesivo
con el nombre de la persona, la Seccién y la fecha de la entrega. La colecciéon pertenece a los archivos de la R9 y estara en custodia donde

iES NUESTRO PASADO!...

iNO PUEDE PERDERSE!
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LAS PUBLICACIONES DE LA SOCIEDAD DE COMPUTACION

Las publicaciones de la Computer Society-CS permiten la
actualizacion tecnoldgica permanente de los miembros, a
través de:

- Suscripcién al Computer Magazine, incluida en el costo de
la membresia;

- Acceso en linea a mas de 2 400 libros sobre los mas
diversos temas de tecnologia; 100 de estos libros son de
acceso gratuito y estan incluidos en el costo de la
membresia;

- Gran cantidad de publicaciones de libre suscripcion,
especializadas en diferentes areas de las ciencias de
computacion (publicacidén impresa y electrénica);

- Acceso a la “Libreria Digital” a bajo costo, que incluye
todas las revistas y Transactions publicadas por el CS,
ademas de los Proceedings de las conferencias organizadas
por la Sociedad;

- Cientos de libros, tutoriales y Proceedings publicados por
el CS, juntamente con la editorial John Wiley & Sons, con
descuentos especiales.

Las revistas estan organizadas segun los temas siguientes:
General
Computer

Inteligencia Artificial
1EEE Intelligent Systems
IEEE Transactions on Pattern Analysis &
Intelligence

Machine

Graficos y Multimedia
IEEE Computer Graphics & Applications
IEEE Multimedia IEEE Transactions on Visualization &
Computer Graphics
IEEE Transactions on Multimedia

Computaciéon Movil
IEEE Pervasive Computing
IEEE Transactions on Mobile Computing

Biotecnologia
IEEE/ACM Transactions on Computational Biology &
Bioinformatics
IEEE Transactions on Information Technology in
Biomedicine
IEEE Transactions on Nanobioscience

Historia
IEEE Annals of the History of Computing

Networking
IEEE Distributed Systems Online
IEEE/ACM Transactions on Networking
IEEE Transactions on Parallel & Distributed Systems

Computacion
Computing in Science & Engineering

Internet & Data Technologies
IEEE Internet Computing
IEEE Transactions on Knowledge & Data Engineering

Software

IEEE Software
IEEE Transactions on Software Engineering

Hardware
IEEE Micro
IEEE Design & Test of Computers
IEEE Transactions on Computers
IEEE Transactions on Very Large Scale Integration
(VLSI) Systems

IT & Security
IT Professional
IEEE Security & Privacy
IEEE Transactions on
Computing

Dependable & Secure

Los Transactions son revistas dedicadas a la investigacién
mientras que las demas son orientadas a la practica de la
profesion. Las revistas pueden ser accesadas via web. En el
caso que no se tenga suscripcidn, se podra comprar una
revista o un determinado articulo, y bajarlo en formato PDF.

Un conjunto de articulos de acceso gratuito esta disponible
en

http://www.computer.org/publications/Free.htm. Estos
articulos permiten evaluar la calidad y importancia de los
contenidos de las revistas publicadas por el CS.

Todas las publicaciones estéan disponibles desde la “Libreria
Digital”, donde pueden ser accesadas via HTML o PDF. La
“Libreria Digital” permite ademas, bisquedas mas o menos
complejas sobre el contenido de cada una de las revistas.
Para acceder a la “Libreria Digital” es necesario tener una
Web Account activada.

En los libros publicados por la CS encontramos algunos de
los best-sellers de la Computacién, como:

- The Software Project Manager's Handbook

- IEEE Software Engineering Standards Collection
- Software Engineering Body of Knowledge

- Computing Curricula

- Software Engineering Best Practices

A continuacién se indica las direcciones mas importantes del
CS relacionadas con su actividad editorial:

Publicaciones
http://www.computer.org/calendar/editorial.htm
http://www.computer.org/cspress/
http://www.computer.org/proceedings/

Libreria Digital
http://www.computer.org/publications/dlib/

Libros en Linea
http://www.computer.org/bookshelf/

Informacion para Autores
http://www.computer.org/author/

Para ingresar como nuevo miembro, por favor Vvisitar
http://computer.org/join


http://www.computer.org/publications/Free.htm
http://www.computer.org/calendar/editorial.htm
http://www.computer.org/cspress/
http://www.computer.org/proceedings/
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PREMIOS, CONCURSOS Y BECAS DE LA SOCIEDAD DE
COMPUTACION PARA SUS MIEMBROS ESTUDIANTILES

Contactos: Anténio Ddria, adoria@ieee.org
Coordinador de Capitulo de la Sociedad de
Computacion R9

Carlos Rueda Artunduaga, artunduaga@ieee.org
Coordinador de Capitulos Estudiantiles de la
Sociedad de Computaciéon R9

6° CQNCURSO INTERNACIONAL ANUAL DE
DISENO DE L,A SOCIEDAD DE
COMPUTACION

Se buscan equipos de estudiantes de Ingenieria de
Sistemas y afines, de todo el mundo, para competir
en el “6° Concurso Internacional Anual de Disefio de
la Sociedad de Computacion”-Computer Society
International Design Competition-CSIDC.

La competencia abarca todos los estudiantes del
mundo. Se debe trabajar con un equipo
multidisciplinario para disefiar una aplicacion que
solucione un problema y haga del mundo un local
mejor. Esta programada una visita Washington D.C.,
para los equipos seleccionados, para competir en las
excitantes finales mundiales.

Transforme la teoria en practica y desarrolle un
nuevo producto. Los equipos participantes deben
diseflar, construir, probar y documentar un sistema
que trabaje en un PC, portatii o PDA (Personal
Digital Assistant) y que solucione un problema del
mundo real. Los equipos participantes deben enviar
un reporte preliminar donde documenten el disefio y
implementacion de su prototipo.

El lema del 6° Concurso del 2005 es "Ir mas lejos
que los limites".

Fechas importantes

01 noviembre, 2004: Fecha limite de Candidatura

23 enero, 2005: Presentacion del Titulo del Proyecto
y Constitucidn del Equipo

20 febrero, 2005: Presentacion del
Preliminar

23 abril, 2005: Presentacion del Reporte Final

24 mayo, 2005: Seleccion de los diez Mejores
Equipos

27/29  junio,
Washington, D.C.

Reporte

2005: Finales Mundiales en

Premios monetarios
19 Premio: US$ 15 000
20 Premio: US$ 10 000
3% Premio: US$ 6 000
49 Premio: US$ 2 000

Premios adicionales
Microsoft Award for Software Engineering
Microsoft Multimedia Award

Informacion adicional en:
http://www.computer.org/csidc/

BECA DE LA SOCIEDAD DE COMPUTACION
“RICHARD E. MERWIN”-RICHARD MERWIN
STUDENT SCHOLARSHIP

For active Computer Society student chapter leaders.
The scholarship is US$3 000 paid in 3 installments.
Deadline: May 31, 2005

Info:

http://www.computer.org/students/schlrshp.htm

PREMIO “LANCE STAFFORD LARSON"” PARA
EL MEJOR PAPER ESTUI?IANTIL DE LA
SOCIEDAD DE COMPUTACION-LANCE
STAFFORD LARSON STUDENT
SCHOLARSHIP

Best Student Paper Contest. The aim of this award is
to encourage students to develop excellence in their
communication skills and to motivate students toward
achievement in the field of Computer Science. One
award of US$500 is given each year to the first place
winner. First, second, and third place winners also
receive a certificate of commendation and a writing
implement.

Deadline: October 31, 2005

Info:

http://www.computer.org/students/schirshp.htm

UPSILON PI EPSILON STUDENT AWARD
FOR ACADEMIC EXCELLENCE

The aim of this award is to raise the importance of
academic achievement in our future computer
professionals. Up to four awards of US$500 each are
given each year to competition winners. Winners also
receive a certificate of commendation, and the choice
of one Computer Society book or periodical
subscription for one year.

Deadline: October 31, 2005

Info: http://www.computer.org/students/schlrshp.htm
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