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Personal

6 tiempos completos funcionarios
 Fernando Torres Medina. Catedrático Universidad. Dr. Ingeniero Industrial.
 Fco. Andrés Candelas Herías. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informático.
 Santiago T. Puente Méndez. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informático.
 Jorge Pomares Baeza. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informático.
 Pablo Gil Vázquez. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informático.

2 tiempos completos contratados
 Gabriel J. García Gómez.  Ayudante de Universidad. Dr. Ingeniero Informático.
 Carlos A. Jara Bravo. Ayudante de Universidad. Dr. Ingeniero Industrial.

1 tiempo parcial contratado
 Miguel Ángel Baquero Crespo. Profesor Asociado. Ingeniero Informático.

Sus miembros forman parte del Instituto Universitario de Investigación Informática de la Universidad 
de Alicante (www.iuii.ua.es)
Sociedades internacionales relacionadas con áreas tecnológicas y científicas como IEEE (Instituto de 
Ingenieros Eléctricos y Electrónicos) e IFAC (Federación Internacional de Control y Automatización)
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Investigación

Visión por Computador
 Procesamiento de imagen y Morfología Matemática en Color
 Visión 3-D
 Aplicaciones Industriales: Detección, reconocimiento, Inspección y control 

calidad, etc.
Fabricación Avanzada y Robótica
 Desensamblado automático
 Percepción sensorial: Control visual y Control fuerza
 Manipulación inteligente
 Teleoperación
 Aplicaciones Industriales: Posicionamiento, guiado de robots, manipulación, 

robots cooperativos, etc.
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Investigación

Colaboraciones con centros nacionales:
 Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales. Universidad Politécnica de Madrid.
 Escuela de Ingeniería de Elche. Universidad Miguel Hernández.

Colaboraciones con centros extranjeros:
 Centro de Morfología Matemática de París (Francia)
 INRIA-Rennes (Francia)
 Grupo de Cibernética e Ingeniería Electrónica. Universidad de Reading (UK)
 Instituto de Robótica. Universidad Tecnológica de Viena. (Austria).
 Grupo de Control, Automatización y Robótica. Universidad Federal de Rio Grande (Brasil)
 Laboratorio de Visión Computacional Geométrica, Robótica y Redes Neuronales. Instituto 

Politécnico Nacional de Mejico.
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Investigación

Colaboraciones como expertos en diversas instituciones y 
entidades de I+D:

 ANEP (Agencia Nacional de Evaluación y Prospectiva) 
 Dependiente de Dirección General de Investigación Científica y Técnica

 ENAC (Entidad Nacional de Acreditación) a través de otras empresas como SGS, Global 
Certification y EQA

 Destinada a la certificación de proyectos y actividad de I+D+i en empresas

Redes de cooperación y divulgación científica:
 EURON, Red de Excelencia Europea de Robótica.
 REVIRO, Red Valenciana de Robótica.
 Red de Robótica de CEA (CEA: Comité Español de Automática).
 Red de Visión de CEA.
 Red de Educación de CEA.
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Proyectos Públicos

Manipulación diestra de objetos rígidos y elásticos con guiado mediante control visual-tactil-fuerza (2013-2015)
Análisis de escenas empleando mapas de profundidad obtenidos con sensores ToF (2011-2013)
Estrategias de guiado de robots manipuladores con percepción multisensorial basada en imágenes de rango ToF
(2011-2013)
Manipulación de objetos en entornos no estructurados mediante técnicas de control visual y cooperación robótica.    
(2011-2012)
Manipulación inteligente mediante percepción háptica y control visual empleando una estructura articular ubicada en 
el robot manipulador.    (2009-2011)
Diseño, implementación y experimentación de escenarios de manipulación inteligentes para aplicaciones de 
ensamblado y desensamblado automático. (2005-2008)
Diseño y experimentación de estrategias de control visual-fuerza para sistemas flexibles de manipulación. (2005-
2006)
DESAURO: Desensamblado Automático Selectivo para Reciclado mediante Robots Cooperativos y Sistema 
Multisensorial (2002-2005)
Sistema robotizado de desensamblado automático basado en modelos y visión artificial. (1999-2002)
Driver para tarjeta de adquisición y procesamiento de imágenes, y desarrollo de una interface de usuario. (1996-
1998)
Desensamblado automático cooperativo para el reciclado de productos
Célula flexible de fabricación automatizada.
Telemanipulación de robots a través de internet mediante entornos virtuales y realimentación multisensorial .
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Otros Proyectos

Ingeniería de máquina de inspección de planchas de aluminio en línea. (ALCOA S.A., 2003-2004 )
Detección y procesamiento de imágenes por morfología matemática en color (2001-2003)
Digitalizador 3-D de objetos (2002)
Ingeniería de máquina prototipo de control de calidad por visión artificial de etiquetas en toallitas flow-pack”, (Pecoso 
S.L. 2004-2005)
Detección Automática de Defectos en Vidrio Plano. Estudio de Viabilidad. (Cristalería Soler Hermanos, S.L, 2002-
2003)
Célula avanzada de producción para corte, encolado y colocación automática de espumas de poliuretano en 
muebles,  (CETEM, Probot Automation S.L., Tapizados Acomodel, S.L. 2012-2014)
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Proyectos/Aplicaciones

Visión por Computador
 Procesamiento de imagen y Morfología Matemática en Color
 Visión 3-D
 Aplicaciones Industriales: Detección, reconocimiento, Inspección y control 

calidad, etc.
Fabricación Avanzada y Robótica
 Desensamblado automático
 Percepción sensorial: Control visual y Control fuerza
 Manipulación inteligente
 Teleoperación
 Aplicaciones Industriales: Posicionamiento, guiado de robots, manipulación, 

robots cooperativos, etc.
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Proyectos: Visión I

“Sistema de detección de defectos provocados por vibraciones en 
planchas de aluminio mediante visión artificial”.
INESPAL y ALCOA S.A.

 Objetivos:
 Control de calidad de los defectos producidos en el proceso de 

laminación.
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Proyectos: Visión I

“Sistema de detección de defectos provocados por vibraciones en 
planchas de aluminio mediante visión artificial”.
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Proyectos Visión I

“Sistema de detección de defectos provocados por vibraciones en 
planchas de aluminio mediante visión artificial”.
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Proyectos

“Sistema de detección de defectos provocados por vibraciones en 
planchas de aluminio mediante visión artificial”.
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Proyectos: Visión II

“Detección y procesamiento de imágenes por morfología 
matemática en color”. Colaboración con:

 Centre de Morphologie Mathématique . Ecole de Mines de Paris. Francia.
 Dep. Biotecnología. Universidad de Alicante. 

 Objetivos:
 Investigación y extensión de las técnicas de morfología matemática a 

imágenes en color.
 Segmentación de imágenes para aplicarlo a la detección de color o regiones en 

imágenes médicas, eliminación de brillos, etc.
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Proyectos: Visión II

“Morfología matemática en color”.
Imágenes biomédicas.
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Proyectos Visión II

“Morfología matemática en color”.
Eliminación de brillos.
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Proyectos: Visión II

“Morfología matemática en color”.
Eliminación de brillos.
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Proyectos: Visión III

“Digitalizador 3-D”.
 Objetivos:

 Implementación de un digitalizador 3-D basado en un láser y una cámara 
para el estudio e inspección de superficies, y análisis volumétrico
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Proyectos: Visión IV

“Ingeniería de máquina prototipo de control de calidad por visión artificial de etiquetas en 
toallitas flow-pack”, Pecoso S.L. 2004-2005.

• Objetivos: Sistema de reconocimiento y detección de etiquetas en una línea 
continua de empaquetado de productos. Identificación de su posición y orientación

Iluminación

Cinta transportadora
Film

Cámara
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Proyectos: Visión V

“Detección automática de defectos en vidrio plano” Cristalería Hermanos Soler S.L. 2002-
2003.

Objetivos: Detección por visión artificial de defectos en el tintado de vidrios

BACKLIGHT
CRISTAL

Defectos Puntuales

Defectos Difusos

Defectos de Rayado
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Proyectos

Visión por Computador
 Procesamiento de imagen y Morfología Matemática en Color
 Visión 3-D
 Aplicaciones Industriales: Detección, reconocimiento, Inspección y control 

calidad, etc.
Fabricación Avanzada y Robótica
 Desensamblado automático
 Percepción sensorial: Control visual y Control fuerza
 Manipulación inteligente
 Teleoperación
 Aplicaciones Industriales: Posicionamiento, guiado de robots, manipulación, 

robots cooperativos, etc.
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Proyectos Robótica I

“Sistema robotizado de desensamblado automático basado en 
modelos y visión artificial”. (1999-2002)
“Desensamblado Automático Selectivo para Reciclado mediante 
Robots Cooperativos y Sistemas Multisensorial” (2002-2005).
 Objetivos:

 Investigación y desarrollo de estrategias de planificación y de movimientos de 
desensamblado empleando técnicas no destructivas (hasta 2002) y 
destructivas a partir de 2002.

 Aplicación de técnicas de procesamiento de imágenes y visión 3-D en el 
reconocimiento y localización de piezas para su integración en un sistema 
robotizado.

 Control de fuerza en el manipulado de piezas, agarres, etc.
 Implementación de un sistema robotizado de desensamblado automático en 

montaje y desmontaje de piezas.
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Ejemplo de aplicación: Desensamblado la tapa y los tornillos de un juguete utilizando 
sistemas de visión para localizar.

Proyectos Robótica I
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Proyectos Robótica II

“Diseño, implementación y experimentación de escenarios de 
manipulación inteligentes para aplicaciones de desensamblado y 
desensamblado automático”. (2005-2008)

• Objetivos: Diseño de un escenario inteligente aplicado a tareas de manipulación 
automática o semiautomática.

 Visión por computador: Detección y Reconocimiento de piezas de un 
producto y objetos, guiado del robot manipulador.

 Sistemas de manipulación inteligentes: Determinar puntos de agarre de 
objetos con manos de tres dedos y controlar por sensores de fuerza y 
táctiles, el proceso de manipulación adaptándolo a los cambios que se 
produzcan en el proceso.

 Sistemas multisensoriales para determinar el área de trabajo del robot y 
del humano: gypsy-giro (electromagnéticos), UWD (radiofrecuencia de 
localización), etc
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Ejemplo de aplicación: Sustitución de bombilla utilizando sistemas de visión para 
reconocer las piezas de una lámpara, así como un sensores fuerza y táctil para el 
proceso de agarre y manipulado de las piezas que la componen: pantalla, bombilla, pie, 
etc.

Proyectos Robótica II
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Ejemplo de aplicación: Interacción y cooperación hombre-robot.

Proyectos Robótica II
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Proyectos Robótica III

“Manipulación inteligente mediante percepción háptica y control 
visual empleando una estructura articular ubicada en el robot 
manipulador” (2009-2011)

• Objetivos: Diseño e implementación de una estructura articular robotizada para 
llevar a cabo tareas simultaneas de sensorizado y manipulación desde un mismo 
robot industrial

 Planificación inteligente de trayectorias de agarre de acuerdo a la naturaleza y 
tipología de los objetos .

 Supervisión adaptativa del proceso de manipulado. El sistema de visión se emplea 
para corregir y adaptar trayectorias cartesianas.

 Control del agarre y manipulado mediante sistemas multisensoriales basados en 
fuerza, visión y en sensores táctiles
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Ejemplo de aplicación: Posicionamiento y manipulación guiada por control visual
utilizando un sistemas de visión y una estructura articular robótica construida por el 
grupo de investigación.

Proyectos Robótica III
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Proyectos Robótica IV

“Laboratorio virtual remoto para la realización de prácticas sobre 
sistemas físicos reales a través de www” 
“Teleoperación de robots a través de internet mediante entornos 
virtuales y realimentación multisensorial” (2002-actualidad)

Objetivos: 
 Simular comportamientos cinemáticos de robot antes de ejecutar ordenes.
 Manejo de robots a distancia una vez supervisadas las ordenes.
 Docencia a través de internet de recursos industriales limitados y costosos
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Objeto

Audio

Par 
estereoscópico

Estación 
Sillicon

Entorno 
virtual 3D

Reconocimiento 
3D

Corres-
pondencia

Fuerza

Base de datos

Internet

Vídeo

Servidor Web LAN
Usuario

Control del 
robot

Modelos 3D

Estado del 
manipulador

Proyectos Robótica IV
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Proyectos Robótica IV

Características
 Poder modelar y tele-operar 

diferentes brazos robots o robots 
industriales

 Poder añadir modelos de robots 
nuevos al sistema existente con los 
mínimos cambios

 Interfaz de usuario compacta y 
ejecutable en diferentes plataformas 
basado en EJS

 Dos opciones de realimentación:
 Actualización de la simulación gráfica 

desde el servidor de tele-operación
 Flujo de video al usuario desde el servidor 

de video
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Ejemplo de aplicación: Teloperación de un robot para manipular de manera 
automática un conjunto de objetos reconocidos por color.

Proyectos Robótica IV
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Ejemplo de aplicación: Interfaz humano para operar una mano robótica

Proyectos Robótica IV
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Todas las imágenes han sido escogidas de publicaciones científicas fruto del resultado 
de los proyectos de investigación desarrollados por el grupo AUROVA.
 EJS+EjsRL: an interactive tool for Robotics simulation, Computer Vision processing and remote 

operation. Application to virtual and remote laboratories. Robotics and Autonomous Systems, vol. 59(6), 
389-401, 2010 ( doi:10.1016/j.robot.2011.02.002 )

 Recursos y herrramientas didácicas para el aprendizaje de la robótica. TESI- Monográfico Especial 
Robótica Educativa, vol 13(2), 18-47, 2012.

 RGBD Human-Hand recognition for the Interaction with Robot-Hand. IEEE/RSJ International Conference 
on Intelligent Robots and Systems (IROS 2012)

 Flexible applications of robotic manipulators based on visual-force control and cooperation with humans.  
Robotics: State of the Art and Future Trends, 9, 239-260, 2011. ISBN: 978-1-62100-478-3

 Flexible multi-sensorial system for automatic disassembly using cooperative robots. International Journal 
of Computer Integrated Manufacturing, vol 20(8), 757-772, 2007.

 A cooperative robotic system based on multiple sensors to construct metallic structures. International 
Journal of Advanced Manufacturing Technology, vol. 45(5-6), 616-630, 2008.

 Direct Visual Servoing to Track Trajectories in Human-Robot Cooperation. International Journal of 
Advanced Robotic Systems. Vol. 8 (4). Pp. 129-138. 2011.
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