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INNOVACION Y TECNOLOGIA EN NUESTRO ADN

e I TAN _"1":".-:5.

QUIENES SOMOS

ITAINNOVA es un centro tecnolégico dependiente del Gobierno de Aragén y
adscrito al Departamento de Ciencia, Universidad y Sociedad del Conocimiento

Desde 1984, guiamos y ayudamos a las empresas a ser mas competitivas y
excelentes de la mano de la innovacién y el desarrollo tecnolégico.
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INNOVACION Y TECNOLOGIA EN NUESTRO ADN

NUESTRA MISION

Contribuir al desarrollo tecnoldgico de las empresas y al aumento de su
competitividad
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UN EQUIPO MULTIDISCIPLINAR TRABAJANDO PARA TI

240 PERSONAS:

18% son Doctores.
« 66% con titulacion Superior.

PEEEE _ _ o
SRR 88 * Ingenieros Industriales Mecanicos.

— rrrIe « Ingenieros Industriales Electrénicos.
i"H"i}E"H" « Ingenieros Informéticos o en

L IIITIIEINIE Telecomunicaciones.

rrrriiiniiitittiiit * Licenciados en Matematicas, Fisica o

TRIRIERRRRRRIRINTT Quimica

Frettiiiiitiiiiiid '

FRERFEERRRRRERTRET .
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TRABAJO BUSQUEDA DE ORIENTADO A SOLUCIONES VOCACION DE SERVICIO

EN EQUIPO LA EXCELENCIA RESULTADOS INNOVADORAS A LA SOCIEDAD
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RESUMEN DE ACTIVIDAD (2020)

PRESUPUESTO DE EXPLOTACION: 13 M€

20%
Financiacion
no competitiva

Tipos de contratos privados:

YA

S | ,
28% e *«69% en proyectos de I+i y consultorfa.
e biea «31% en asistencia técnica.

competitiva
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A QUE SECTORES NOS DIRIGIMOS

Basicamente, a todos

> T R O X @ W @

¢ Por qué? Porque desarrollamos soluciones tecnoldgicas adaptadas a las
necesidades especificas de cada sector.
Dichas soluciones estan basadas en tecnologias transversales y sus beneficios
pueden ser aplicados a cualquier sector, una vez analizadas sus particularidades.
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A QUE SECTORES NOS DIRIGIMOS

(10%)

Automaocion

* Foco en empresas industriales.

» Trabajamos aproximadamente con 1000
clientes al afo.

» Tenemos un profundo conocimiento

TIC L. .
tecnoldgico y sectorial.

(5%)

Ferrocarril

Equipo Electronico

(11%)

Ascensor

[504)

|

(6%) (8%)

Maquinaria

(6%) (7%)
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NUESTRAS AREAS DE CONOCIMIENTO

SISTEMAS ELECTRICOS
DE POTENCIA

MATERIALES Y TECNOLOGIAS SISTEMAS
COMPONENTES DIGITALES MECATRONICOS

o
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ITAINNOVA's SMARTLABS

Al &
- loT &
%« Cognitive .
. Systems Blockchain

Smart
@} Structures
& Systems

I cin0v Smart Labe | AIGCS I 7t Srrart Labs | loT&B B (74iNNOVA Smart Labs | S5&S
A
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. PORQUE TANTO
INTERES?

(EN LA ROBOTICA MOVIL Y AUTONOMA)
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ABB adquiere ASTI Mobile
Robotics Group para liderar la
proxima generacion de
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LOGISTICA

Zebra Technologies se hace con
Fetch Robotics

’ By ANDREA CABEZUDO ©® 15

Zebra Technologies Corporation, er 2sa dedic:

mejorar el rendimiento de los negocios, anuncia su intencion de adquirir
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ULUDAL CUIHHIWVIN

Companies Korean Investors Deals Markets Culture & Trends Perspectives Hidden Champions Future Unicorns

Future mobility

Hyundai Motor invests in Clearpath Robotics in push for future mobility

By SunALee Mar 17,2021 (Gmt+09:00) ENG 1T < B B

000
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Los robots estan llegando

Global Retail Robotics Unit Growth

2020-2030: 46% CAGR

458K
UNITS

&00
; 230K
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o 10K I
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e == B
200 FalFy Mz mI3 078 s 2L 0T 028 029 030

Sowrce: Commercial & Industrial Robatics 2019, ABI Research
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N
Estadisticas de la industria robodtica

» En el afio 2020 habia 12 millones de robots en todo el mundo.
» Solo el gasto global en robotica militar moévil sera de 16.5 mil millones de € en 2025.

» Laindustria de la robotica emplea actualmente a unas 200.000 personas en todo el mundo
en trabajos de ingenieria y montaje, sin contar R&D.

 El nimero de unidades robdticas vendidas en 2020 se elevo a 465.000.
« Entre 2020 y 2022, habrd un aumento entre el 12%-18% en la venta de robots.

» Los robots colaborativos (cobots) constituiran el 34% de todas las ventas de robots para
2025.

 EI 88% de las empresas en todo el mundo planean adoptar la automatizacion robotica en su
infraestructura.
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ROBOTICA MOVIL?
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DESCRIPCION FORMAL

Un robot movil es una maquina controlada por software que utiliza sensores y otras
tecnologias para identificar su entorno y moverse por él. Los robots moviles funcionan mediante
una combinacion de elementos fisicos, como ruedas, orugas y patas. Se utilizan para ayudar
con los procesos de trabajo e incluso realizar tareas que son imposibles o peligrosas para los
trabajadores humanos.
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DIFERENTES TECNOLOGIAS ROBOTICAS

MANIPULADORES INDUSTRIALES AUTOMATED GUIDED VEHICLES (AGVS) AUTONOMOUS MOBILE ROBOTS (AMRS)
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DE AUTOMATICO A AUTONOMO

¢En qué difiere un robot movil autonomo de otras tecnologias robodticas?

AUTOMATED GUIDED VEHICLES (AGVS) AUTONOMOUS MOBILE ROBOTS (AMRS)
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AUTOMATED GUIDED VEHICLES (AGVS)

Céamaras 2D

En algunos casos para la lectura de codigos

Sensores magnéticos o visuales de
sequimiento

Seguir la linea marcada

Sensores LIDAR

Normalmente pensados como elementos se
seguridad con una funcién de parada o reduccién
de velocidad
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AUTONOMOUS MOBILE ROBOTS (AMRS)

Camaras 2D vy 3D “El cerebro” (I1A)

Permite al sistema percibir el entorno y detectar
posibles amenazas. Ademas se pueden emplear
junto con otros sensores para resolver problemas
de localizacién

Plataforma central que procesa la informacion y
toma las decisiones méas adecuadas. Sistemas
expertos basados en técnicas de Inteligencia
artificial que hacen a los sistemas mas
“inteligentes”

Herramienta para realizar la accion

Sensores LIDAR

Sistemas que nos permiten hacer la tarea

LiDAR(Light Detection and Ranging) permiten encomendada.

escanear el area alrededor del sistema para
deteccién de obstaculos, localizacion y navegar
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AUTONOMOUS MOBILE ROBOTS (AMRS)

Cémaras 2Dy 3D “El cerebro” (I1A)

Permite al sistema percibir el entorno y detectar
posibles amenazas. Ademas se pueden emplear
junto con otros sensores para resolver problemas
de localizacién

Plataforma central que procesa la informacion y
toma las decisiones méas adecuadas. Sistemas
expertos basados en técnicas de Inteligencia
artificial que hacen a los sistemas mas
“inteligentes”

a8
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Herramienta para realizar la accion

Sensores LIDAR

Sistemas que nos permiten hacer la tarea

LiDAR(Light Detection and Ranging) permiten encomendada.

escanear el area alrededor del sistema para
deteccién de obstaculos, localizacion y navegar
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AGV vs ARM, ¢EN QUE SE DIFERENCIAN?

A. A.

Automaticas Auténomas

Maquinas controladas por computadora que
pueden realizar un conjunto de tareas
definidas siguiendo instrucciones
especificas con un minimo o ningdn
Intervencion humana.

Maquinas que tienen la inteligencia para
tomar decisiones cuando se enfrentan a
nuevos o situaciones inesperadas. Estas
maquinas pueden tienen la capacidad de
H aprender a medida que se encuentran
nuevas situaciones
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AGV vs ARM, ¢EN QUE SE DIFERENCIAN?

A. C. A, C.

Automaticas Auténomas

o
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1

Flexibilidad

ARM UNA EVOLUCION DEL AGV

2 3 4 5
Escalado Despliegue Inteligencia Usabilidad
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Algunas marcas de AMR (logistica)
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ACKAL UGV
NMANNED GROUND VEHICLE

WARTHOG UGV HUSKY UGV
UNMANNED GROUND VEHICLE UNMANNED GROUND VEHICLE

o

SPOT INDOOR MOBILE ROBOT

ROS PACKAGE

OTTO 1500

HEAVY LOAD MATERIAL TRANSPORTER

[

BOXER
INDOOR MOBILE ROBOT

OTTO 100
LIGHT LOAD MATERIAL TRANSPORTER

RIDGEBACK
OMNIDIRECTIONAL PLATFORM

ITAINNOVA ,,8°
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AREAS TECNOLOGICAS A RESOLVER

Las grandes areas tecnoldgicas que cualquier sistema autbnomo tiene que resolver,

desde un AMR para la industria, un vehiculo autonomo de reparto de ultima milla o
un coche autbnomo

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacion y control Deteccidn objetos Coordinacion
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AREAS TECNOLOGICAS A RESOLVER

I Under the bonnet

How a self-driving car works

Signals from GPS (global positioning system) Lidar (light detection and ranging)
satellites are combined with readings from sensors bounce pulses of light off the
tachometers, altimeters surroundings. These are analysed to
and gyroscopes to provide identify lane markings and the

more accurate positioning
than is possible with

GPS alone ———————e

p e———— edges of roads

Video cameras detect traffic lights,
read road signs, keep track of the
Radar position of other vehicles and look
sensor out for pedestrians and obstacles

on the road

Ultrasonic sensors may
be used to measure the
position of objects very
close to the vehicle,
such as curbs and other
vehicles when parking manipulates the steering, <
accelerator and brakes. Its 3
software must understand Radar sensors monitor the position of other
the rules of the road, both vehicles nearby. Such sensors are already used
Source:The Economist formal and informal in adaptive cruise-control systems

Fuente
https://towardsdatascience.com/
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Retos técnicos/tecnoldgicos

) i 3 = ® L+

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacién y control Deteccidn objetos Coordinacion
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Retos técnicos/tecnoldgicos

i 3 = ® L+

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacién y control Deteccion objetos Coordinacion

=

! IIII

a 'l’gl 1C )
del cambio - - -
\
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Retos técnicos/tecnoldgicos

ol l:l = © 9

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacién y control Deteccion objetos Coordinacion
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Retos técnicos/tecnoldgicos

) i 3 = ® L+

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacién y control Deteccion objetos Coordinacion

" Control de bajo nivel
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Retos técnicos/tecnoldgicos

ol l:l = © 0

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacién y control Deteccion objetos Coordinacion
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Retos técnicos/tecnoldgicos

) i 3 = ® L+

Localizacion Comunicaciones Mapeado Navegacién y control Deteccidn objetos Coordinacion
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Nuestra forma de resolver el problema

Tecnologias de deteccian
Fusion de sensores

ROBOTICA
ITAINNOVA
]

Actuadores
Algoritmos de contral

Ingenieria de sistemas basada en
modelos

Reconocimiento de
ohjetos
Comprension de La
BSCENa
Aprendizaje y
adaptacion (IA fisica)

Planificacion de ruta
Ubicacion
Cartografia

SLAM

ITA' N NOVA IIE_ Robética movil y auténoma: la vision de ITAINNOVA | 04. TECNOLOGIA

IMSTITIIC TECHO DUIED OE ARAGOH m—

39



|
MDR — Metodologia ITAINNOVA en Diseiio Robusto de Sistemas

Relacion entre exigencias y caracteristicas

Relacion fuerte posiiva

Relacien moderada positiva.

Ninguna relacion

Requisito ciones
Edificio Peso de las Relacién moderada negativa
e . Relacion fuere negatva
= o Fachada especmcamones
Requisitos del Entorno
Cubierta olumn;
=
Robot
Requisitos Funcionales
Base L
|8
il
Requisitos / Media g3
Requisitos FEE]
Restricciones Empresas 203
Intervenir en fachadas exteriores gl s
Evitar dafiar el edificio 2|5 H
ERN
Intervenir sobre diferentes tipologias de superficies y materiales 6,15
ER e 64 |B sistema se despiazard por el edicio
* Disefio Mecatronico Disponer de infarmacion del estado de conservacion del edificio 5,69
. - — . 44| sistema deectard obstaculos dl edico
Disponer de informacién digital con las dimensiones y caracteristicas del edificio 5,49
= Evitar dafiar, molestar y conflictos con los viandantes 546 46 | sistema pocr farse al edfco
Intervenir en edificios con elementos estructurales (entrantes, salientes, balcones, 5,42 6,7 |Bsistema inspeccionard lesiones del edificio
= cormisas, .} : . e ervencones T,
Intervenir en fachadas interiores (patios) 5,38 " |dsponer sensares. )
56| robot faciara formacion a a base
del Entorno | Evitar dafiar, molestar y conflictos con los vecinos 5,21
Sitera poia acceder TR
Evitar dafiar |3 via urbana 5,14 35 |agma )
Minimizar las intervenciones en el edificio 4,68 56 |Labase facitara formacion a Bh
Intervenir en edificios con formas irregulares 4,50 o1 [t pord reaizar medciones i Sy en bempo feal (A taves Ge
1 |sensores dispuestos en el edicio)
Evitar contaminar el medio ambiente 4,26
31 |B sstema ealzara nformes de a inspeccién
Intervenir en edificios de gran altura 4,19
o Disponer de historial de intervenciones realizadas en el edificio 4,03
Intervenir en cubiertas exteriores 3,50
Intervenir en cubiertas interiores (bovedas) G || @ | e | &9
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Paso a paso (segun el caso) de larobotizacion

MODO DE OPERACION

-
OPERADO

Operacion tredicional desde la
cabine de la maguina.

@

o

|

CONTROL REMOTO

Bl cperador utiliza linea de vision y un
control remoto para controlar la
miéquing desde una distancia segura.

@

- ™
TELEOPERADO

Las camaras, semsores y sistemas de
control permiten |a utilizacion de la
miéquina cesde una localizacion

remota. @

"

J

I

ROBOT AUTONOMO

Bl cperaric dirige y supervise la
actividad de una o varias maguinas a
33 QUE 3ZIgNE tarsas.

©

”
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Colaboraciéon Maquina - Maquina

N MODO DE OPERACION

CONTROL REMOTO

El cperader utiliza linea de vision ¥ un
control remote para contn

nequina GEs0e una aisia

— N

TELEOPERADO

e,

. _“"‘ *——_ Lenta s s IR e
A e g . .

. B TR " ROBOT AUTONOMO
- - - El cperario dirige y supervise la
actividad de una o varias maguinas a

33 Que 3signs tares
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L
Drones

L
MODO DE OPERACION

-
OPERADO

Cperacion tradicional desde la
cabing de la maguina.

@

|

CONTROL REMOTO

El operador wtiliza linea de vision y un
comtrol remoto para controlar la
misquina desde una distancia segura.

.1

@

I

TELEOPERADO

Las camaras, sensores y sistemas de
control permiten la utlizacion de |a
miéquina cesde una localizacion
remota.

J

.‘

@

ROBOT AUTONOMO

El cperaric dirige y supervise la
actividad de una o varias maguinas a
33 QUe 33igna tareas.

-

.‘

©
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" Colaboracion Maquina — Maquina - Peﬁﬁ’% i

A\ 4 i T

A ...' 4 v ' i proyecto AUTOSAVE (W) Ret - RTC-20178219.4) s recendo

p ¥ fnarciacin 'on ol marco de 3 convecatorts Retos Colaboracd

R EERER S S MODO DE OPERACION
de Innavacian

-~

OPERADO

O on tredicional desde la
cabina de la maguina.

CONTROL REMOTO

8o

A‘gggpcw- AUTONOMO

- e

e la
s Maguinas a

INNOVA g8? | =
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SIDI - DRONE AUTONOMO INTERIORES
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RUBIM

GEOCISA 7"%9':%

BUILDING TWICE

irmatia

innovation

e
Q% Construccién

getinsa-ecuroestudios
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CONSTRUCCION

Exploramos, realizamos
prototipos y
desarrollamos soluciones
para los nuevos desafios
en construccion con la
aplicacion de tecnologias
de robotica y control para
la automatizacion de
procesos de construccion.

i = |
LOGISTICA

|
Sectores con casos de éxito

INDUSTRIA

Desarrollo de nuevos

conceptos de productos
basados en la aplicacion
disruptiva e innovadora
de la robotica mowvil, las

tecnologias de
manipulacion y
percepcion para el sector
industrial.

— TWR—— = |

AGROALIMENTACION

Soluciones para la mejora
de la eficiencia de
explotaciones y procesos
de transformacion
agricolas combinando
plataformas roboticas,
sistemas de percepcion y
robotizacion de maquinas
Yy Operaciones.

ITAINNOVA 587
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|
Caracteristicas Principales ITAMSR

*Mddulo principal master (captain) sélo o acompafiado de modulo(s)

auxiliare(s) (stoker)

*Indoor u outdoor

*Regulacioén de altura al suelo

*Tamafio médulo 400x800x350

«Carga util 250Kg

*VVelocidad méxima: hasta 3m/s

*Posibilidad de suspension activa

*Posibilidades de configuracion virtualmente ilimitadas en funcién de:
* Tipoy namero de stokers
« Utillajes acoplados

« Utillajes arrastrados
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Ejemplos de aplicacion ITAMSR

ITAINNOVA 58"
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RETOS
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HAY MUCHOS RETOS PENDIENTES

Retos tecnoldgicos a pesar de que cada vez estd mas maduro el desarrollo
Retos sociales y éticos

Retos sobre la seguridad

Retos legislativos

Retos econdmicos

a k> 0D PeE

ITAI N NOVA “E_ Roboética movil y auténoma: la vision de ITAINNOVA | 05.RETOS
IMSTITIIC TECHO DUIED OE ARAGOH m—

52



Construyendo Europa desde Aragon
Fondo Europeo de Desarrollo Regional (FEDER)

Union Europea

7NN -

INSTITUTO TECHMOLAGICO DE ARAGON  ammm

T: +34 976 010 000
Maria de Luna 7-8, Campus Rio Ebro
50018 Zaragoza (Espafia)

=0

OBIERNO
E ARAGON




