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GOBIERNO MINISTERIO

W E== Sistema de observacion y prospectiva tecnologica

. ‘ MINISTERIO DE DEFENSA ‘

Organo asesor de la Direccién General de Armamento y Material, ;
para contribuir a la elaboracion de la politica de 1+D del e

(EMAD) ]

SECRETARIA DE ESTADO DE DEFENSA |
SEDEF ‘ H l

HP H d f : DIRECCION GENERAL DE . b
. : INSTITUTO NACIONAL
Ministerio de Defensa. — ' | amwaveNro v e |
| ;
ﬂ — SUBDIRECCION GENERAL DE
6 * | PLANIFICACION, TECNOLOGIA E
: INNOVACION
(SDG PLATIN)

Sus misiones son:

1. Asesorar en la planificacion estratégica de las actividades de |+D a
corto, medio y largo plazo.

© SOPT

SISTEMA DE OBSERVAQION Y
PROSPECTIVA TECNOLOGICA

2. Asesorar en el proceso de obtencion de sistemas con alto contenido
tecnoldgico.

3. Actuar como depositario del conocimiento tecnholdgico corporativo.
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GOBIERNO MINISTERIO

s = =2 Red de Observatorios tecnologicos

INTA (ITM, CEHIPAR)

_ — ) o Fuerzas Armadas Interaccion
. S!stemas Terrestres € OOtros Ministerios con una red de
* Sistemas Navales *o . . expertos 'y
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* Sistemas Espaciales g Industria externos a nivel
: EIZii:ZiiTaBQ O PYME nacional en el
. TIC =+ Universidades dmbito de I+D

* Energiay Propulsién

* Armas, Municiones, Balistica y
Proteccién

* Materiales

« Optica, Optrénica y Nanotecnologia
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Participacion
en grupos de trabajo internacionales
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ETID 2015

Estrategia de Tecnologia e
Innovacién para la Defensa

ETID - 2015
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DIRECCION GENERAL DE ARMAMENTO Y MATERIAL

Subdireccion General de Planificacién, Tecnologia e

REDROM

RED DE ROBOTICA Y MECATRONICA

Estrategia de Tecnologia e Innovacion para la

Defensa (ETID-2015)

|+D+i de Defensa

.

12 Ventaja tecnoldgica

22 Contribuir al desarrollo BTID

Contribuir a Apoyar la Contribuir a conformar
satisfacer las evolucion de las la base tecnologica e
necesidades de capacidades industrial del sector de

las FAS militares defensa

o _ & 73

Desarrollo de prototipos (D)

Desarrollo de tecnologia aplicada a través de
demostradores (I+T)
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e &= \nformacion sobre el [+D+i en Defensa
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s =8 =8 Ambito terrestre

MT 3.3.5

ETID 2015 > cCapacidades

avanzadas en UGV

Orientadas al desarrollo o empleo de plataformas robéticas en aplicaciones
de defensa y seguridad.

Deteccion de IED

Desactivacion de explosivos

Limpieza de rutas

Exploracion de ambientes con contaminacion NBQR

Vigilancia de areas y reconocimiento de perimetros
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=R #E8 Ambito terrestre. Situacion actual

ldentificacidon y desactivacion de explosivos

Robot TEODOR (TELEROB) Robot ligero PackBot (iRobot) Robot TALON (QinetiQ)

Brazo Robot CID sobre vehiculo
blindado RG-31 (PROTEYCSA)
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=8 =8 Ambito terrestre. Proyecto en marcha

REMOTE-DRIVE

Objetivo: Drive-by-wire para el teleguiado de vehiculos convencionales en mision de prospeccidn anticipada
del terreno y conduccion preprogramada a través de waypoints.

Entidades participantes: UPM (INSIA) — INTA

S\U__ o
' mE\
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w8 @8 Ambito naval

Mine Counter-Measures (MCM) Maritime Security

+ ISR
* Port Surveillance

* Special Operations Forces (SOF) Support
ETID 2015 * Ebectronic Warfare

l

| ? - -. o T r = -
MT 3.4.3 : :

Hemote Minz-hunting Medular UnmanmedSurface Craft
s o - " Sy=tem [RMS) Littoral (MUSCL) Use Operational Evaluation Sys
Vehiculos no tripulados . AN/WLD1 = : :
Saa Staller Sea Maverick *
de ambito naval N : : -

l

Diseino, desarrollo y empleo de sistemas
no tripulados marinos, aéreos (UAV), de
superficie (USV) y submarinos (UUV), asi
como la integracion légica entre ellos y
con la plataforma tanto de superficie
como submarina.

Fuente:Unmanned Systems Integrated Roadmap. DoD EEUU, 2013-2038
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s =R = A mbito naval. Situacidn actual

y.

ROV Scorpio 03 ROV PLUTO PLUS
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s == ##& Ambito naval. Proyectos en marcha

SPOVENT (Sistema de Prediccidon de Operaciéon de VEhiculos No Tripulados) = = Slpnrt21

Objetivo: desarrollo de un sistema de prediccidon del movimiento relativo entre el UAV y el buque, en funcion de sus
caracteristicas y condiciones meteoroldgicas y maritimas en las que navega.
Entidades participantes: Siport XXI, S.L.

Plazo: Diciembre 2017. ; EUROPEAN
PROGRAMA UMS (Unmanned Maritime Systems) | EEE[:E%JB&[‘:(E

Se trata de un programa de Categoria A de la EDA, integrado por 14 profectos, en este caso de Categoria B.
Paises participantes: Alemania, Bélgica, Espaia, Finlandia, Francia, Holanda, Italia, Noruega, Polonia, Portugal y Suecia.
Plazo: Diciembre 2012 / 48 meses (prorrogado 12 meses hasta diciembre 2017).
Proyectos relevantes:
- NECSAVE (Network Enable Cooperation System of Autonomus VEhicles). Universidad Complutense de Madrid.
Finalizara en Mayo 2017.
- SIRAMIS (Slgnature Response Analysis on Multi-Influence mineS).SAES. A la espera de informe final. Esta propuesta una
continuacién del proyecto con SIRAMIS Il (prevision de inicio durante 2017).
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GOBIERNO MINISTERIO

R BRI Ambito aereo

ETID 2015

* MT 3.5.1 Plataformas aéreas de nueva generacion

- e MT 3.5.2 RPAS militares de clase l y Il
mﬁ' g s | M MT 3.5.3 Sistemas integrados y modulares de avidnica
m&é IE?}HM IIIHE * MT 3.5.4 Sistemas de propulsidon de plataformas aéreas

Insinvlumi,'gg“;&m e MT 3.5.5 Integracidn de RPAS en espacio aéreo no segregado

Estrategia de Tecnologia e
Innovacidn para la Defensa

ETID - 2015

i

PLANDIRECTORDERPAS
(RemotsiyPilotedAircraftSystems)

PLAN DIRECTOR

* Recoger las necesidades identificadas

* Permitir una adecuada planificacion temporal

* Previsidon de evolucion de la flota de sistemas

* Permitir una planificacién global del sostenimiento de la flota
e Coordinar las obtenciones
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Ks =8 == A\mbito aéreo. Situacion actual

EJERCITO DEL AIRE EJERCITO DE TIERRA ARMADA Centro de Ensenanza

WASP AE RQ-11 RAVEN HUGINN-X1 SIVA
—~— .If/
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RQ-11 RAVEN MK-11/11l SEARCHER SCAN-EAGLE ATLANTE
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=8 w8 Ambito aéreo

Evaluacién operativa, con financiacidon del Ministerio de Defensa, de Sistemas Aéreos Tripulados

Remotamente ( R PAS) Clase I, MTOW <150 Kg PROYECTO RAPAZ
\ ) EVALUACION EVALUACION > EVALUAGION >
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= B8 Ambito aeéreo. Proyectos en marcha

MIRO (MlcroUAV Rugerizado para Operaciones especiales)

Objetivo: micro UAV cuadricoptero de MTOW < 0,9kg para dar apoyo a
grupos de Operaciones Especiales y a unidades tacticas de Infanteria.
Entidades participantes: AEROTOOLS junto al CEHIPAR encargado de la
rugerizacion de la plataforma.

Plazo: 18 meses.

Upper Payload
INDOTAC (INDOror and TACtical purpose mini UAV) | .~ (Camera)
Engine Fuel Tank
Objetivo: Disponer de un prototipo VTOL (Vertical Take-Off and Landing) - fFan -
basado en un unico rotor carenado de MTOW < 1.5 kg para - >l
uso tactico en interiores (cuevas, edificaciones) y entorno urbano. Y LG R
Entidades participantes: : Universidad de Granada y Seven Solutions. Cortrol Vaﬁéf" X
Plazo: 18 meses. Actustors | ower Payload
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s == == Necesidades en el ambito de la Defensa

Proteccidn de la Fuerza

1. Identificacion y desactivacion de explosivos.

2. Vigilancia de areas, reconocimiento de perimetros.
3. Exploracion de ambientes contaminados NBQR

4. Trabajos en profundidades

5. Obtencion de informacidn (imagenes, seales radioeléctricas, etc.)
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,‘ =R 2 |\ nformacidn de contacto

Correo electronico SOPT
observatecno@oc.mde.es

Unidad de Prospectiva y Estrategia Tecnoldgica
Subdireccion General de Planificacion, Tecnologia e Innovacion

Direccion General de Armamento y Material
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