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Grupo de Robdtica y Percepcion
de la Universidad de Zaragoza

 Miembros: total 50 (27 doctores, 23 contratados/doctorandos)

* Experiencia: Planificacion y navegacion autonoma de robots,
autolocalizacion y construccion de mapas

e Capacidades Universidad de Zaragoza (Grupos de robdtica y de
Peliculas y particulas nanoporosas) ofrecida en contexto de seguridad:
e Vehiculos autonomos o semi-autéonomos (entornos confinados y exteriores)
e Despliegue y Coordinacion de equipos de robots (heterogéneos)
e Desarrollo de nuevos nanosensores para deteccion de sustancias quimicas
e Utilizacidon de sensores biologicos
* Integracion de nuevos nanosensores en robots para primera respuesta

SEIDROB
REDROM Robética y sistemas no tripulados para aplicaciones de seguridad SOCIEDAD ESPANOLA PARA O N

, , . . LA INVESTIACION Y
RED DE ROBGTICA Y MECATRONICA Madnd’ 2 de Diciembre de 2016 DESARROLLO EN ROBOTICA




Localizacion precisa de robots en interior
con vision, escaner laser, o RGB-D

[TTFollow Camera

[5rom Kayf reoes
[Fanow drapn

CAIEEEECOE IS i o

, / . . LA INVESTIACION Y >
RED DE ROBOTICA Y MECATRONICA Madrid, 2 de Diciembre de 2016 DESARROLLO EN ROBOTICA !l

e Reconstruccion de escenas
e Autolocalizacion
 Navegacion autonoma
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Robots autbnomos en escenarios confinados

 Problemas para navegacion autbnoma y segura: sin balizas, poco texturados, grandes recorridos,
entorno hostil o peligroso, terreno irregular o desconocido, monitorizacion continua o frecuente,
ambiente cambiante, dinamico, cuestiones legales, ...

 Localizacion: No funciona GPS, localizacién con otros sensores
« sensores de vision y/o rango (escaner laser)

e poco estructurado, poca textura para sensores de vision, poca iluminacion o
cambiante - problemas con los sensores de vision

e puede no existir mapa previo > exploracion
* Navegacion:
» poco estructurado (dificil planificar)
 terreno irregular: agujeros, baches, obstaculos (maniobras)
« Comunicacion con otros robots y estacion base
* no hay infraestructura de comunicaciones en muchas ocasiones
 calidad de la seial recibida en la base de operacion debe garantizarse
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Localizacion absoluta en interior mediante sefial de comunicacion

En entornos tipo tunel, galeria, tuberia:
e guia de ondas para comunicaciones
« forma especial de propagacion: fadings (desvanecimiento)
e se puede modelar y se pueden seleccionar y combinar los modos para mayor cobertura
e permite localizacion absoluta donde fallan otros sensores
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Inspeccion y telemanipulacion remota en tuneles y galerias
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Despliegue de robots manteniendo calidad de sefal

* nodos moviles de comunicaciones
= planificacion del despliegue basado en la sefial
» |ocalizacion basada en senal y escaner laser
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Nuevos Nanosensores (quimicos)
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& "?35353?' Integracién robots-nanosensores en operativo
Categorizacion de agentes de primera respueSta
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Proyectos relacionados

Navegacion y despliegue de robots en entornos desafiantes (ROBOCHALLENGE). DP12016-76676-R. 2017-2019.

Robotic Testbed in an ARt and Technology center (RT-ART), H2020- 645220-RAWFIE, 2016-2018.

Robots sharing a knowledge base for world modelling and learning of actions (ROBOEARTH), CE-FP7 ICT- 248942 , 2009-
2013.

Ubiquitous Networking Robotics in Urban Settings (URUS), CE-FP6-IST-1-045062, 2006-2009.

Robotics Advancement through Web-publishing of Sensorial and Elaborated Extensive Data Sets (RAWSEEDS). FP6-IST-
045144., 2006-2009.

Multirobot teams for logistics, maintenance and environmental monitoring (TELOMAN), Spanish project, DP12012-
32100, 2013-2015.

Nanostructured electrolyte membranes based on polymer/ ionic liquids / zeolite composites for HT PEMFCs. FP7. UE.
2008-2010.

Adsorcidn selectiva de compuestos nitroderivados en sélidos nanoporosos. Aplicacion en la deteccidn temprana de
explosivos - NanoSIVES” MICINN. CTQ2010-19276. 2011-2013.

Desarrollo y puesta en mercado de biosensores inmuno-magnéticos con cuantificacién mono y multiple analito”
MINECO. IPT-010000-2010-2. 2010-2013.

Farolas Inteligentes con Nanosensores para Control de la Calidad del Aire. INNPACTO 2012: MINECO. 2012-2015.
Microsistemas basados en nanoestructuras con propiedades especificas de adsorcion y plasmdn superficial, para
deteccion de explosivos ocultos y agentes de guerra quimica - NanoTRAPTOR”. MICINN. CTQ2013- 49068-C2-1-R. 2014-
2016.
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