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Personal

4 6 tiempos completos funcionarios
« Fernando Torres Medina. Catedratico Universidad. Dr. Ingeniero Industrial.

o Fco. Andrés Candelas Herias. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informatico.
« Santiago T. Puente Méndez. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informatico.
« Jorge Pomares Baeza. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informatico.

« Pablo Gil Vazquez. Titular de Universidad. Dr. Ingeniero Informatico.

4 2 tiempos completos contratados
o Gabriel J. Garcia Gomez. Ayudante de Universidad. Dr. Ingeniero Informatico.

« Carlos A. Jara Bravo. Ayudante de Universidad. Dr. Ingeniero Industrial.

4 1 tiempo parcial contratado
« Miguel Angel Baquero Crespo. Profesor Asociado. Ingeniero Informatico.

4 Sus miembros forman parte del Instituto Universitario de Investigacion Informatica de la Universidad
de Alicante (www.iuii.ua.es)

4 Sociedades internacionales relacionadas con areas tecnoldgicas y cientificas como IEEE (Instituto de
Ingenieros Eléctricos y Electronicos) e IFAC (Federacion Internacional de Control y Automatizacion)
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#) Investigacion

==,

f\('

——— 4 Vision por Computador
o Procesamiento de imagen y Morfologia Matematica en Color
e Vision 3-D
o Aplicaciones Industriales: Deteccion, reconocimiento, Inspeccion y control
calidad, etc.

4 Fabricacion Avanzada y Robotica
o Desensamblado automatico

 Percepcion sensorial: Control visual y Control fuerza
« Manipulacion inteligente
o Teleoperacion

« Aplicaciones Industriales: Posicionamiento, guiado de robots, manipulacion,
robots cooperativos, etc.

A Universitat d’Alacant
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é)) Investigacion
=

4 Colaboraciones con centros nacionales:

Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales. Universidad Politécnica de Madrid.
Escuela de Ingenieria de Elche. Universidad Miguel Hernandez.

4 Colaboraciones con centros extranjeros:

Universitat d’Alacant

Centro de Morfologia Matematica de Paris (Francia)

INRIA-Rennes (Francia)

Grupo de Cibernética e Ingenieria Electronica. Universidad de Reading (UK)

Instituto de Robdtica. Universidad Tecnoldgica de Viena. (Austria).

Grupo de Control, Automatizacion y Robdtica. Universidad Federal de Rio Grande (Brasil)

Laboratorio de Vision Computacional Geométrica, Robotica y Redes Neuronales. Instituto
Politécnico Nacional de Mejico.

/) Universidad de Alicante Encuentro Transferencia e Innovacion. 1bi, 19 de Abril 2013



é)) Investigacion
=

4 Colaboraciones como expertos en diversas instituciones y

entidades de I+D:
« ANEP (Agencia Nacional de Evaluacion y Prospectiva)

= Dependiente de Direccion General de Investigacion Cientifica y Técnica

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

= Destinada a la certificacion de proyectos y actividad de I1+D+i en empresas

4 Redes de cooperacion y divulgacion cientifica:
o EURON, Red de Excelencia Europea de Robotica.

o REVIRO, Red Valenciana de Robotica.

o Redde Robdtica de CEA (CEA: Comité Espafiol de Automatica).
« Red de Vision de CEA.

« Red de Educacion de CEA.
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Z© Proyectos Pdblicos

A
A

Universitat d’Alacant

Manipulacién diestra de objetos rigidos y elasticos con guiado mediante control visual-tactil-fuerza (2013-2015)
Analisis de escenas empleando mapas de profundidad obtenidos con sensores ToF (2011-2013)

Estrategias de guiado de robots manipuladores con percepcion multisensorial basada en imagenes de rango ToF
(2011-2013)

Manipulacion de objetos en entornos no estructurados mediante técnicas de control visual y cooperacion robdtica.
(2011-2012)

Manipulacidn inteligente mediante percepcion haptica y control visual empleando una estructura articular ubicada en
el robot manipulador.  (2009-2011)

Disefio, implementacion y experimentacion de escenarios de manipulacion inteligentes para aplicaciones de
ensamblado y desensamblado automatico. (2005-2008)

Disefio y experimentacion de estrategias de control visual-fuerza para sistemas flexibles de manipulacion. (2005-
2006)

DESAURO: Desensamblado Automatico Selectivo para Reciclado mediante Robots Cooperativos y Sistema
Multisensorial (2002-2005)

Sistema robotizado de desensamblado automatico basado en modelos y vision artificial. (1999-2002)

Driver para tarjeta de adquisicion y procesamiento de imégenes, y desarrollo de una interface de usuario. (1996-
1998)

Desensamblado automaético cooperativo para el reciclado de productos
Célula flexible de fabricacién automatizada.
Telemanipulacion de robots a través de internet mediante entornos virtuales y realimentacion multisensorial .
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@@ Otros Proyectos

Ingenieria de maquina de inspeccion de planchas de aluminio en linea. (ALCOA S.A., 2003-2004 )
Deteccion y procesamiento de iméagenes por morfologia matemaética en color (2001-2003)
Digitalizador 3-D de objetos (2002)

Ingenieria de maquina prototipo de control de calidad por vision artificial de etiquetas en toallitas flow-pack”, (Pecoso
S.L. 2004-2005)

Deteccion Automatica de Defectos en Vidrio Plano. Estudio de Viabilidad. (Cristaleria Soler Hermanos, S.L, 2002-
2003)

4 Célula avanzada de produccion para corte, encolado y colocacion automatica de espumas de poliuretano en
muebles, (CETEM, Probot Automation S.L., Tapizados Acomodel, S.L. 2012-2014)

A A MM
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@@ Proyectos/Aplicaciones

4 \ision por Computador

o Procesamiento de imagen y Morfologia Matematica en Color
e Vision 3-D
o Aplicaciones Industriales: Deteccion, reconocimiento, Inspeccion y control

calidad, etc.

4 Fabricacion Avanzada y Robotica

A Universitat d’Alacant
=X Universidad de Alicante

Desensamblado automatico
Percepcion sensorial: Control visual y Control fuerza
Manipulacion inteligente

Teleoperacion

Aplicaciones Industriales: Posicionamiento, guiado de robots, manipulacion,
robots cooperativos, etc.

Encuentro Transferencia e Innovacion. 1bi, 19 de Abril 2013 11



2 Proyectos: Vision |

%q

4 "Sistema de deteccion de defectos provocados por vibraciones en

planchas de aluminio mediante vision artificial”.
INESPAL y ALCOA S.A.
= Objetivos:

- Control de calidad de los defectos producidos en el proceso de
laminacion.

Universitat d’Alacant
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Z& Proyectos: Vision |

4 "Sistema de deteccion de defectos provocados por vibraciones en
planchas de aluminio mediante vision artificial”.

Pantalla

Ll

-
-

-
Plancha aluminio
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Z& Proyectos Vision |

4 "Sistema de deteccion de defectos provocados por vibraciones en
planchas de aluminio mediante vision artificial”.
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,_,* Sistema de deteccién de defectos en planchas de aluminio - INESPAL LAMINACION S_A. - Imagel
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/& Proyectos: Vision |l

4 "Deteccion y procesamiento de imagenes por morfologia

matematica en color”. Colaboracién con:
= Centre de Morphologie Mathématique . Ecole de Mines de Paris. Francia.
= Dep. Biotecnologia. Universidad de Alicante.

o Objetivos:
. Investigacion y extension de las técnicas de morfologia matematica a
imagenes en color,

. Segmentacion de imagenes para aplicarlo a la deteccion de color o regiones en
imagenes médicas, eliminacion de brillos, etc.

A Universitat d’Alacant
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@g@ Proyectos: Vision |l

4 “Morfologia matematica en color”.
Imagenes biomedicas.

A Universitat d’Alacant
=X Universidad de Alicante
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@5@ Proyectos Vision |l

4 “Morfologia matematica en color”.

Eliminacion de brillos.

Universitat d’Alacant

== Universidad de Alicante
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@5@ Proyectos: Vision Il

4 “Morfologia matematica en color’.
Eliminacion de brillos.

o,
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2 Proyectos: Vision Il

4 "Digitalizador 3-D".
o Objetivos:

- Implementacion de un digitalizador 3-D basado en un laser y una camara
para el estudio e inspeccion de superficies, y analisis volumétrico

i Visualization Toolkit - Win320penGL ... [H[=] E3 ||l = Visualization Toolkit - Win320penGL ... [H[=] E3

Universitat d’Alacant
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& Proyectos: Vision IV

4 “Ingenieria de maquina prototipo de control de calidad por vision artificial de etiquetas en
toallitas flow-pack”, Pecoso S.L. 2004-2005.

- Objetivos: Sistema de reconocimiento y deteccion de etiquetas en una linea
continua de empaquetado de productos. Identificacion de su posicion y orientacion

7] CONFIGURACION DE ENVASES |

- | m] %|x|m @] | JI%JJA

Envase cargadd correctamente. CMuroveCongrolT ransFILM bep ]_’_ [_,_

ENVASES DISPONIELES

Céamara

lluminacion —— |

Cinta transportadora
v

Universitat d’Alacant
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/@ Proyectos: Vision V

4 “Deteccion automatica de defectos en vidrio plano” Cristaleria Hermanos Soler S.L. 2002-
2003.

4 Objetivos: Deteccion por vision artificial de defectos en el tintado de vidrios

Defectos Puntuales | Defectos de Rayado

Universitat d’Alacant

Universidad de Alicante Encuentro Transferencia e Innovacion. 1bi, 19 de Abril 2013

Defectos Difusos




<& Proyectos

4 Vision por Computador

o Procesamiento de imagen y Morfologia Matematica en Color
e Vision 3-D
o Aplicaciones Industriales: Deteccion, reconocimiento, Inspeccion y control

calidad, etc.

4 Fabricacion Avanzada y Robotica

Universitat d’Alacant

Desensamblado automatico

Percepcion sensorial: Control visual y Control fuerza
Manipulacion inteligente

Teleoperacion

Aplicaciones Industriales: Posicionamiento, guiado de robots, manipulacion,
robots cooperativos, etc.

[N Universidad de Alicante Encuentro Transferencia e Innovacion. 1bi, 19 de Abril 2013 23
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2 Proyectos Robadtica |

?gﬁ

4 “Sistema robotizado de desensamblado automatico basado en
modelos y vision artificial”. (1999-2002)

4 “Desensamblado Automatico Selectivo para Reciclado mediante
Robots Cooperativos y Sistemas Multisensorial” (2002-2005).

o Objetivos:

= Investigacion y desarrollo de estrategias de planificacion y de movimientos de
desensamblado empleando técnicas no destructivas (hasta 2002) y
destructivas a partir de 2002.

= Aplicacion de técnicas de procesamiento de imagenes y vision 3-D en el
reconocimiento y localizacion de piezas para su integracion en un sistema
robotizado.

= Control de fuerza en el manipulado de piezas, agarres, etc.

= Implementacion de un sistema robotizado de desensamblado automatico en
montaje y desmontaje de piezas.

Universitat d’Alacant
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2 Proyectos Robotica |

4« Ejemplo de aplicacion: Desensamblado la tapa y los tornillos de un juguete utilizando
sistemas de vision para localizar.

Universitat d’Alacant
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2 Proyectos Robadtica |

%ﬁ

4 “Disefo, implementacion y experimentacion de escenarios de
manipulacion inteligentes para aplicaciones de desensamblado y
desensamblado automatico”. (2005-2008)

- Objetivos: Disefio de un escenario inteligente aplicado a tareas de manipulacion
automatica o semiautomatica.

« Vision por computador: Deteccion y Reconocimiento de piezas de un
producto y objetos, guiado del robot manipulador.

. Sistemas de manipulacion inteligentes: Determinar puntos de agarre de
objetos con manos de tres dedos y controlar por sensores de fuerzay
tactiles, el proceso de manipulacion adaptandolo a los cambios que se
produzcan en el proceso.

. Sistemas multisensoriales para determinar el area de trabajo del robot y
del humano: gypsy-giro (electromagnéticos), UWD (radiofrecuencia de
localizacion), etc

Universitat d’Alacant

==X Universidad de Alicante Encuentro Transferencia e Innovacion. 1bi, 19 de Abril 2013
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@g@ Proyectos Robdtica I

4« Ejemplo de aplicacion: Sustitucién de bombilla utilizando sistemas de vision para

reconocer las piezas de una lampara, asi como un sensores fuerza y tactil para el
proceso de agarre y manipulado de las piezas que la componen: pantalla, bombilla, pie,
etc.

A Universitat d’Alacant
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@5@ Proyectos Robdtica |l

4 Ejemplo de aplicacion: Interaccion y cooperacion hombre-robot.

e Vew Wea teb

A Universitat d’Alacant
=X Universidad de Alicante

Encuentro Transferencia e Innovacion.
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@ Proyectos Robotica Il

« “Manipulacion inteligente mediante percepcion haptica y control
visual empleando una estructura articular ubicada en el robot
manipulador” (2009-2011)

e  Objetivos: Disefio e implementacion de una estructura articular robotizada para
llevar a cabo tareas simultaneas de sensorizado y manipulacion desde un mismo
robot industrial

- Planificacion inteligente de trayectorias de agarre de acuerdo a la naturalezay
tipologia de los objetos .

« Supervision adaptativa del proceso de manipulado. El sistema de vision se emplea
para corregir y adaptar trayectorias cartesianas.

« Control del agarre y manipulado mediante sistemas multisensoriales basados en
fuerza, vision y en sensores tactiles

Universitat d’Alacant
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/~@ Proyectos Robotica Il

4« Ejemplo de aplicacion: Posicionamiento y manipulacion guiada por control visual
utilizando un sistemas de vision y una estructura articular robética construida por el
grupo de investigacion.

Robot
manipulador

COOPER

n, Céamara

Universitat d’Alacant
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2 Proyectos Robaotica IV

?gﬁ

4 “Laboratorio virtual remoto para la realizacion de practicas sobre
sistemas fisicos reales a traves de www”

4 “Teleoperacion de robots a través de internet mediante entornos
virtuales y realimentacion multisensorial” (2002-actualidad)
Objetivos:
« Simular comportamientos cinematicos 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

Universitat d’Alacant
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@g@ Proyectos Robética IV

Usuario

Entorno
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~ Proyectos Robotica IV

qgﬂ

4 Caracteristicas

o Poder modelar y tele-operar
diferentes brazos robots o robots
iIndustriales

o Poder afadir modelos de robots
nuevos al sistema existente con los
minimos cambios

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

« Dos opciones de realimentacion:

= Actualizacion de la simulacion grafica
desde el servidor de tele-operacion

H

KEEREREFRIS

2882882

= Flujo de video al usuario desde el servidor
de video

Universitat d’Alacant
Universidad de Alicante Encuentro Transferencia e Innovacion. 1bi, 19 de Abril 2013 33



@5@ Proyectos Robdtica IV

4

Ejemplo de aplicacion: Teloperacion de un robot para manipular de manera

automatica un conjunto de objetos reconocidos por color.
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2 Proyectos Robodtica IV

4 Ejemplo de aplicacion: Interfaz humano para operar una mano robotica

Type: XYOrbit ~ 7ero

Save Current Load Delete

Universitat d’Alacant
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