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•• Grupo de Robótica y Visión Inteligentes de Grupo de Robótica y Visión Inteligentes de 
la URV constituido en 1999la URV constituido en 1999

•• ObjetivosObjetivos
•• Desarrollo de algoritmos de Visión por Desarrollo de algoritmos de Visión por 

Computador 2D y 3DComputador 2D y 3D

•• Aplicaciones a Robótica MóvilAplicaciones a Robótica Móvil

• Reconocimiento oficial como “Grupo de 
Investigación Emergente” (Generalitat de Catalunya, 2005)

•• Reconocimiento oficial como “Reconocimiento oficial como “Grupo de Grupo de 
Investigación EmergenteInvestigación Emergente” ” ((GeneralitatGeneralitat de de CatalunyaCatalunya, 2005), 2005)
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• 4 profesores a tiempo completo de la URV 
(3 doctores)
• 3 (Dept. Ingeniería Informática y Matemáticas)
• 1 (Dept. Ingeniería Electrónica, Eléctrica y 

Automática)

• 2 becarios predoctorales (FPI, URV)
• Estudiantes colaboradores y PFCs
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•• 3 (3 (DeptDept. Ingeniería Informática y Matemáticas). Ingeniería Informática y Matemáticas)

•• 1 (1 (DeptDept. Ingeniería Electrónica, Eléctrica y . Ingeniería Electrónica, Eléctrica y 
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• Robot Pioneer P2-AT
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•• Robot Robot Pioneer Pioneer P2P2--ATAT
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• Robot Pioneer P2-AT
• Tracción total
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•• Robot Robot Pioneer Pioneer P2P2--ATAT
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•• Sensores distancia por ultrasonidos Sensores distancia por ultrasonidos (x8)(x8)
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• Cámara trinocular “Color Digiclops”
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•• Robot Robot Pioneer Pioneer P2P2--ATAT
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•• Sensores distancia por ultrasonidos Sensores distancia por ultrasonidos (x8)(x8)
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• Robots Yujin Robotics YSR-A (x5)
• Teleoperados por radio

• Fútbol robótico: FIRA MiroSot
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•• Fútbol Fútbol robóticorobótico: FIRA : FIRA MiroSotMiroSot
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• “Exploración coordinada de entornos extensos con 
múltiples robots mediante SLAM 3D basado en 
visión” (DPI2004-07993-C03-03). MEC. 12/2004 a 
12/2007. 86.260,00 . Coordinado con URJC y 
UMurcia.

• “Exploración coordinada de entornos extensos con 
múltiples robots mediante SLAM 3D basado en 
visión” (DPI2004-07993-C03-03). MEC. 12/2004 a 
12/2007. 86.260,00 . Coordinado con URJC y 
UMurcia.

• “Sistema multiagente de observadores avanzados 
para análisis y reconocimiento de escenas en 
entornos adversos” (DPI2001-2094-C03-02). 
MCYT. 12/2001 a 12/2004. 79.724,25 . 
Coordinado con UdG y UPV.

• “Sistema multiagente de observadores avanzados 
para análisis y reconocimiento de escenas en 
entornos adversos” (DPI2001-2094-C03-02). 
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Algoritmo propuestoAlgoritmo propuesto

BurgardBurgard, , FoxFox, , MoorsMoors, , SimmonsSimmons, , ThrunThrun; IEEE ICRA 2000, IEEE TR 2005; IEEE ICRA 2000, IEEE TR 2005
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• Exploración coordinada de entornos 
desconocidos con múltiples robots:

A. Solanas, M.A. García, “Coordinated Multi-
Robot Exploration Through Unsupervised 
Clustering of Unknown Space”, IEEE/RSJ Int. 
Conf. on Intelligent Robots and Systems
(IROS 2004), Sendai, Japón, Septiembre-
Octubre 2004.

•• Exploración coordinada de entornos Exploración coordinada de entornos 
desconocidos con múltiples robots:desconocidos con múltiples robots:

A. Solanas, M.A. GarcA. Solanas, M.A. Garcíía,a, ““Coordinated MultiCoordinated Multi--
Robot Robot Exploration Through Unsupervised Exploration Through Unsupervised 
Clustering of Unknown SpaceClustering of Unknown Space””, , IEEE/RSJ Int. IEEE/RSJ Int. 
Conf. Conf. on Intelligenton Intelligent Robots Robots and Systemsand Systems
(IROS 2004),(IROS 2004), SendaiSendai, Jap, Japóón, Septiembren, Septiembre--
Octubre 2004.Octubre 2004.
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M.A. García, A. Solanas, “3D Simultaneous 
Localization and Modeling from Stereo Vision”, 
IEEE Int. Conf. on Robotics and Automation
(ICRA 2004), Nueva Orleans, USA, Abril-Mayo 
2004.
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IEEE Int. Conf. IEEE Int. Conf. on Robotics and Automationon Robotics and Automation
(ICRA 2004)(ICRA 2004), Nueva , Nueva OrleansOrleans, USA, Abril, USA, Abril--Mayo Mayo 
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Extraction Methods for Texture Pattern Classification”, LNCS 3523, 
Springer, Jun.2005, 215-222.

M.A. García, D. Puig, “Robust Aggregation of Expert Opinions Based on 
Conflict Analysis and Resolution”, LNCS/LNAI 3040, Springer, Mar.2004, 
488-497.

M.A. García, D. Puig, “Pixel Classification by Divergence-Based Integration of 
Multiple Texture Methods and its Application to Fabric Defect Detection”, 
LNCS 2781, Springer, Sep.2003, 132-139.

D. Puig, M.A. García, “Pixel-Based Texture Classification by Integration of 
Multiple Texture Feature Evaluation Windows”, LNCS 2652, Springer, 
Jun.2003, 793-801.

D. Puig, “Pixel-Based Image Classification Through Integration of Multiple 
Texture Feature Extraction Methods”, Tesis doctoral, Oct.2004, IOC/UPC.

D. Puig, M.A. García, “Automatic Selection of Multiple Texture Feature 
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Springer, Jun.2005, 215-222.
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Conflict Analysis and Resolution”, LNCS/LNAI 3040, Springer, Mar.2004, 
488-497.

M.A. GarcM.A. Garcíía, D. Puig,a, D. Puig, ““Pixel ClassificationPixel Classification byby DivergenceDivergence--Based Integration of Based Integration of 
Multiple Texture Methods and its Application to Fabric Defect DeMultiple Texture Methods and its Application to Fabric Defect Detectiontection””, , 
LNCS 2781, LNCS 2781, SpringerSpringer, Sep.2003, 132, Sep.2003, 132--139.139.

D. Puig, M.A. GarcD. Puig, M.A. Garcíía,a, ““PixelPixel--Based Texture ClassificationBased Texture Classification byby Integration of Integration of 
Multiple Texture Feature EvaluationMultiple Texture Feature Evaluation WindowsWindows””, , LLNCS 2652,NCS 2652, SpringerSpringer, , 
Jun.2003, 793Jun.2003, 793--801.801.
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D. Puig, M.A. García, “Pixel Classification Through Divergence-Based 
Integration of Texture Methods with Conflict Resolution”, IEEE ICIP, 
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D. Puig, M.A. García, “Recognizing Specific Texture Patterns by Integration of 
Multiple Texture Methods”, IEEE ICIP, Rochester, USA, Sep.2002, 125-128.

M.A. García, D. Puig, “Improving Texture Pattern Recognition by Integration of 
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D. Puig, M.A. García, “Determining Optimal Window Size for Texture Feature 
Extraction Methods”, XI Spanish Symposium on Pattern Recognition and 
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D. Puig, M.A. García, “Pixel Classification Through Divergence-Based 
Integration of Texture Methods with Conflict Resolution”, IEEE ICIP, 
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