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Sra Marina

Sra. Anna Bosch
Sr. Andrés El-Fakdi
Sr. Xavier Lladó
Sr. Carles Matabosch
Sr. Tudor Nicosevici
Sr. Arnau Oliver 
Sr. David Raba
Sr. David Ribas
Sr. Miquel Villanueva

Professor i investigadors Estudiants de Doctorat



2

3

On Som?

• El Laboratori de Robòtica Submarina es troba 
ubicat en el Parc Científic de la UdG.
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Introducció.

Importància dels oceans

• 361 milions km2

• 71 % de la superficie terrestre
• 37 % de la població viu a menys de   
100 Km de les costes

• Font de recursos naturals
• Font d’aliments
• Repercusió en el Clima i en la vida del 
planeta
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Introducció.

L’home sempre s’ha fascinat per l’exploració
dels oceans. 

• A.C: Egipcis, Polinesis, fenicis, Grecs

• 982 DC: Els vikings travessen l’Atlàntic
• 1492 DC: Colon descobreix amèrica

• 1943 DC: Cousteau I Gagnan desenvolupen el SCUBA

• 1958 DC: 1er “ROV” US Navy. Al 66 busca la bomba
d’hidrògen a Palomares I al 68 va a la 
recerca del Thresher.

• 1960 DC: Un batiscaf descen a la fosa de les Marianes
• 1963 DC: SPURV1 primer robot submarí autónom.
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Introducció: Tecnologia (I)

155 m

308 m

600 m

6000 m

10,911 m

• La profunditat fixa la tecnologia a 
utilizar per a l’exploració
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Introducció: Tecnologia (II)

RRemotely

OOperated
VVehicles

AAutonomous
UUnderwater
VVehicles

MannedManned
SubmersiblesSubmersibles

UmmannedUmmanned
SubmersiblesSubmersibles

UnderwaterUnderwater
VehiclesVehicles
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Aplicacions

Introduction: applications

Fishery
supervision

Pollution
monitoring

Archaeology
surveying

Inspection

Geology & Biology
maps obtention
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Robòtica Submarina a Espanya
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Robòtica Submarina a Espanya
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Robòtica Submarina a la UdG
1995

GARBI: Robot Teleoperat amb
Cable per a l’Exploració
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Robòtica Submarina a la UdG
1995 2001

URIS: Robot Autònom
Alimentat per Cable
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Robòtica Submarina a la UdG
1995 2001 2005

GARBIAUV: Robot Autònom
Sense Cable
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Robòtica Submarina a la UdG
1995 2001 2005 2006

ICTINEUAUV: Robot Autònom
Sense Cable Guanyador del 
SAUC-E 2006
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Recerca: Sistema Anticolisions

• Estudi de sistemes que 
permetin detectar obstacles i 
modificar la trajectoria
automàticament
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Recerca: Control Intel·ligent

• Exemple: El robot apren a localitzar i seguir un objectiu.
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Recerca: Localització amb Sonar
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Recerca: Fotomosaics
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Recerca: Seguiment de Cables 

Detecció de Cable Robot URIS
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Projectes
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: Inspecció de Preses
Aplicació: Inspecció del paramento, reixes i galeríes

Fig. 1  Rejas de protección de la entrada a la galería (Pasteral - Girona)

• Inspecció de reixes i estat del parament:
• Mosaics
• Georeferenciació
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: Inspecció de Preses
Aplicación: Inspecció de parament, reixes i galeríes

Sonar 
panorámico

DVL
Camara pan & tilt

Chimenea 
de equilibrio

• Estudi de l’origen de petits desprendiments
• Descens per la ximeneia d’equilibrio
• Inspecció de la galeria de presió
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: Inspecció de Preses
Antecedents: Tartina – Cluj (Rumania 2002)

• Colaboración UdG – IPA 
CIFAT

• Noviembre 2002

• Inspección de la presa
Tartina Situada en Cluj
(Rumania)

• Estudio de viabilidad
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Projectes: FOTOGEO
• Zona: Dorsal Atlàntica.  
Àrea: 1km2.  + 20.000 imatges. 
~ 1700 m.  3 dies de ROV
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Projectes
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VENUS. Virtual Exploration of Underwater Sites
(EU Strep Project)
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