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ESTRATEGIA EUROPEA

prioriﬁsed ai)plication areas: Healthcar{; Infrastructure msl;éction and Maintenance, ;gri- 50M€
Food and Agile Production. Horizon20 - (2018-2020)

Horizon2020
Strategy l

Inspection

100M€? (2021-2027)
30 TOPIC GROUP | SPARC HorizonEuope

he Partnership for
obotics in Europe

Maintenance

and R Work
Infraestructuras Inspection Programme
europeas mu Aerial SuonunIgns | call
P y Robotics NIvioatian implementation
extensas Yy Field robotics

envejecidas Marine Robotics CPACE Robitic:
Teleoperations

AI and Cognition 2



ENTORNO NO-ESTRUCTURADO ﬁ

Infraestructuras de transporte
Infraestructura urbanas
Infraestructuras energéticas



TIPOS DE ROBOTS | NiE,

Crawling robot (pipes)

UAV (bridges) Sliding manipulator (power lines)



ROBOTICA PARA EL M&I (1) @

* Baja eficiencia

* Riesgo elevado

* Condiciones de trabajo deplorables
e Oscuridad, humedad, toxicidad,...

* Inexistencia de sistemas integrados automaticos para su realizacion
* Minima recogida de datos para aprendizaje y mejora de procesos




ROBOTICA PARA EL M&I (1)

Aumenta la calidad de |la produccidén

Mejor rendimiento del producto terminado

Elimina desperdicios de material

Reduce los accidentes

Mejora las condiciones de trabajo

Reduce el costo de mano de obra y mejora la rentabilidad

Permite la obtencion de datos para el aprendizaje y la mejora de la inspeccion

ROBOTICSLAB




ROBOTICA PARA EL M&I (11I)

Inspeccion peligrosa de lineas de
alta tension con robots escaladores

Acceso de gran complejidad en
tuberias y galerias urbanas

Gran alcance de inspeccion con
dones de subestaciones



TUNCONSTRUCT (1) ﬁ

’ TECHNOLOGY INNOVATION IN UNDERGROUND CONSTRUCTION

TUNCONSTRUCT

* SP- 4: servicios de Mantenimiento y Reparacién

DRAGADOS

* WP-4.3 ; WP-4.2 ; WP- 4.2: Servicios de Mantenimientc

- ! y Reparacidon en Tuneles
. : i l' !aé ucdm
* 41 Socios ion :

Universidad
Carloslli
de Madrid

* 1 1 Pa 1S€S Universidad Carlos III de Madrid

* 26 Millones € Cuatrienales 0 A .

* Innovacidén en Mantenimiento de Tuneles ¢ Bl ¥




* Disefio de Herramienta para Mantenimiento de Tuneles
* Vision por computador para la deteccion de grietas en hormigon

PC1

Platform
Crane

Operator
Screen and
Controls pc2

Truck

TUNCONSTRUCT (Il

Robot
Controller
Tool
(includes resin and =t
o { FRP tape, cutter, "
camera,
spring system and >0
microswitches)
[ =
- I Robot
. o | e
o | P
Compressor
Generator (optional,
may be towed)

ROBOTICSLAB



BOTICSLAB

TUNCONSTRUCT (1)

e Realizacion de Pruebas de Viabilidad de la Automatizacion

de Inyeccion de Resina y Adhesion de FRP

Resin Camera

fibre roll



ROBO-SPECT

ROBOTICSLAB

ROBOTIC SYSTEM WITH INTELLIGENT VISION AND CONTROL FOR TUNNEL
STRUCTURAL INSPECTION AND EVALUATION

(5 =]

@ AIRBUS

DEFENCE & SPACE

Uniersstad
Carks Il ke Miadeid

¥ EGNATIA ODOS

@IMM

TECNIC

a

ParisTech

*¢Robotnik

Institute of Communication and Computer Systems (ICCS)

AIRBUS DS

University Carlos Ill, Madrid Dpto. De Ingeniera de Sistemas y
Automatica Robotics Laboratory (UC3M)

VSH Hagerbach Test Gallery Ltd. (VSH)

Egnatia Motorway S.A. (EOAE)

Institute of Microelectronics and Microsystems, National Research
Council of Italy (CNR)

RISA Sicherheitsanalysen GmbH (RISA)

Techniche e Consulenze Nell’ Ingegneria Civile S.p.A - Consulting
Engineers S.p.A (TECNIC)

D. Bairaktaris & Associates Structural Design Office Ltd. (DBA)

Ecole des Ponts ParisTech (ENPC)
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ROBOTNIK (ROB)



‘ ROBO-SPECT (II) ﬁ

 Robot movil auténomo en tuneles largos (3 km)
 Manipulador inteligente sensorizado (camaras, laser, US)

Crack detection cameras | 3D laser profiler |
Vision
r i ~Th— \ 3 Sensors

1 . \
Vision sensors \},‘ Ultrasonic

Electronics ~ « _
. \ sensors
Ultrasonic sensor e )

Navigation Camera Electronics =~ = =

Communication Robot Laser
Power Supply

Light system

12

Navigation Lasers



‘ ROBO-SPECT (lll) ﬁ

a

ROBO-SPELCT

Mission Execution
Robotic Movement & Visual Inspection



BADGER () 0

ROBOT FOR AUTONOMOUS UNDERGROUND TRENCHLESS OPERATIONS, MAPPING
AND NAVIGATION

ucdm | Universidad Carlos lll de Madrid
El objetivo del proyecto es el desarrollo de un

— . - 4(’:_‘\"‘
University ~ 735.%) CERTH

2 of Glasgow & . sistema robodtico subterrdaneo autbnomo capaz de:
\ . s . . ’ ’
SingularLogic® DS £  Construccidn sin zanja de tlneles subterrdneos de
Nl . ooy -A TRACTO-TECHNIK

pequeio diametro y altamente curvados

*eRobotnik ., .. . .,
* Instalacion, mantenimiento e insoeccién de

tuberias de agua y gas, cables de
telecomunicaciones, etc.

* Recogida inteligente de datos recopilados para
mejorar su percepcion y capacidades de cognicion




BADGER (l1) ﬁ

ROBOT FOR AUTONOMOUS UNDERGROUND TRENCHLESS OPERATIONS, MAPPING
AND NAVIGATION

Robot Module Joint Module
*  Drilling Head Module 3DOF -
. *  Clamping Module + 1 prismatic
* Power Module « 2 rotational (pitch —yaw)

* 3D Printer Module
=

Ground Power & Data Cable

Ground Level Station




BADGER (Il
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