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Quiénes Somos 

Somos es un Centro de Innovación y Tecnología especializado en la 

investigación y prestación de servicios tecnológicos avanzados en el 

ámbito de los materiales y tecnologías de fabricación, unión y láser.  
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Nuestra VISIÓN es la de convertirnos en un aliado tecnológico 

y estratégico para cada uno de nuestros asociados y empresas 

clientes, contribuyendo a mejorar sus capacidades tecnológicas 

y competitivas.  
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Equipamiento 
Contamos con unas instalaciones punteras y 

singulares, dotadas de equipamiento de última 

generación para ofrecerles una oferta tecnológica 

con las máximas garantías. 

 
Å 2 sedes:  Centro de Materiales y Procesos y  

 Centro de  Aplicaciones Láser 
 

Å 11.000 m2 de infraestructuras científico-tecnológicas 
 

Å Equipamiento de última generación 

 

Centro de Aplicaciones Láser Centro de Materiales y Procesos 
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EQUIPAMIENTO 



I+D 

Å Investigación aplicada 

Å Extensa Red de Colaboradores Industriales  

Å Gestión de Programas de Financiación de la I+D+i 

 

Å Materiales avanzados 

Å Robótica y Control  

Å Procesos de fabricación avanzada 

Å Medio Ambiente 
 

ÁMBITOS DE ESPECIALIZACIÓN 
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I+D+i 
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Unidad de Robótica y Control 

ROBÓTICA Y CONTROL DE PROCESOS 

 
LÍNEAS DE INVESTIGACIÓN 

Ç Robótica móvil y cooperativa aplicada a la industria. 

Ç Celdas robotizadas flexibles y reconfigurables. Plug & Produce. 

Ç Control de procesos en tiempo real basado en procesamiento 

embebido 

Ç Sistemas de visión y de sensorización multimodal aplicado a guiado 

de robot e interacción hombre-máquina. 

Ç Salud y robótica de rehabilitación. 

Ç Sistemas de monitorización en Tiempo-Real con visión espectral.  
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Unidad de Robótica y Control 

LÍNEAS DE INVESTIGACIÓN 

Ç Diseño óptico. 

Ç Monitorización in-situ de calidad del agua mediante sensores ópticos 

integrados. 

Ç Monitorización estructural (SHM) en estructuras civiles e industriales. 

Ç Desarrollo de nuevos sensores de fibra óptica. 

Ç Sensorización de procesos de fabricación (Alta temperatura, 

ambientes electromagnéticos, ambientes corrosivos, etc.). 

MONITORIZACIÓN. DISEÑO ÓPTICO 
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Unidad de Robótica y Control 

LÍNEAS DE INVESTIGACIÓN 

Ç Desarrollo de sistemas de inspección: 

Å ULTRASONIDOS 

Å TERMOGRAFÍA ACTIVA 

Å VISION ARTIFICIAL 

Å RADIOGRAFÍA, TOMOGRAFÍA (RAYOS X) 

Å LASER ULTRASONICS (LUT)  

Å TÉCNICAS ELECTROMAGNÉTICAS 

Ç Desarrollo software de clasificación automática de defectos 

Ç Automatización de sistemas de Inspección No Destructivos 

ENSAYOS NO DESTRUCTIVOS 
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PROYECTO CARLoS 



ROBOT CARLoS: En un vistazo 

CARLoS: Manipulador móvil cooperativo enfocado en 

operaciones de soldadura de pernos y de marcado para 

habilitación naval. 

CARACTERÍSTICAS: 

V Alta movilidad dentro de los bloques del barco en 

construcción 

V Toma de decisiones semi-autónoma 

V Capacidad autónoma de proceso 

V De fácil manejo por un operario naval 

V Programación basada en habilidades 
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CONSORCIO 

http://www.aau.dk/
http://www.ateinnaval.com/atenasa/design
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OBJETIVOS 

OBJETIVOS TÉCNICOS: 

 

1. Soldadura pernos y marcado realizados de forma autónoma 

2. Integración de un robot móvil autónomo adaptado a superestructuras de 

un barco. 

3. Desarrollo algoritmos de localización robusta, navegación y planificación 

de trayectoria basado en CAD. 

4. Robot cooperativo: Facilidad de uso y fiabilidad a través de comandos 

para solventar situaciones inciertas 

5. Técnicas de programación basado en habilidades en vez de programas 

y rutinas 
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OBJETIVOS 

CARLoS plantea el desarrollo de un ROBOT CO-WORKER  

      Ą HABILITACIÓN NAVAL 

Á Componentes comerciales 

Á Software control basado en ROS 

Á Concepto modular 

Demostración de capacidades en un escenario real 

Á En la actualidad no hay una solución automatizada para estas 

tareas 
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OBJETIVOS 

Fortalecimiento de la tecnología y posición de mercado de: 

Á PYMES Europeas que desarrollan, suministran e integran 

tecnologías sensorización, electrónica, mecatrónica aplicado a 

aplicaciones industriales. 

Á PYMES Europeas que proporcionan servicios de habilitación a 

astilleros  



WP1 

Robot hardware integration  

and manufacturing 

WP2 

 

WP3 

 

WP4 

 

WP5 

 

WP6 
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PLAN DE TRABAJO 



WP1 
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CAD based SLAM,  

navigation, and planning 
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WP6 
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PLAN DE TRABAJO 




