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¢, Qué es COMMANDIA?

COMMANDIA es un proyecto
cofinanciado por el Programa
Interreg Sudoe y por el Fondo

Europeo de Desarrollo Regional
(FEDER).

Contexto

Existen muchas industrias estratégicas que manejan
productos deformables: alimentos, ropa, juguetes o
articulos de cuero.
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La automatizacion de |la manipulacion y el
procesamiento de productos deformables es un desafio
tecnoldgico.

Debido a la variabilidad de estos productos, estas
tareas son dificiles de automatizar hoy en dia, ya que no
se ofrece ninguna solucion robdtica robusta a la industria.

Modulos del sistema robotico

PERCIBIR
Desarrollo de técnicas de seguimiento
visual de la deformacion de la superficie

basadas en sistemas de vision activa. deformables.
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Eleccidon de puntos de agarre
y analisis de su estabilidad.

Estrategias de percepcion multi-
robot de objetos deformables.

MANIPULAR
Combinacion de estrategias de control del
manipulador robodtico para manipular objetos
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Objetivos de COMMANDIA

1. Identificacion de tareas industriales donde la
Integracion de robots colaborativos para manipular
productos deformables puede mejorar la productividad y
las condiciones de trabajo.

2. Desarrollo de un conjunto de nuevas téecnicas y
tecnologias en percepcion, control y planificacidon
robdotica para manejar dindmicamente objetos
deformables con un grupo de manipuladores moviles
colaborativos.

3. Aplicacion de las nuevas funcionalidades en varias
tareas industriales identificadas como prioritarias por los
socios industriales.

El proyecto se debe realizar a lo largo de 3 afios.
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Desde abril de 2018 hasta marzo de 2021

COLABORAR
Planificacion de colaboracion multi-robot
en tareas complejas que requieran el uso
de mas de un robot.

Current

= Desired
o8 B

A —;..A ® Matches

Current
2 Desired
N
R ® Matches
|-1‘

Analisis de forma Control de forma

6 ENTIDADES

INESCOP i Universidad

INSTITUTO TECNOLOGICO Za ragoza
DEL CALZADO Y CONEXAS F—

3 PAISES sigma

CLERMONT ”’

e I I Universitat d’Alacant g <
/— UniverSidad de Alicante UNIVERSIDADE DE JIMBRA yiande PETf oooooooo

El proyecto COMMANDIA (SOE2/P1/F0638) esta cofinanciado por el Programa Interreg Sudoe y el Fondo Europeo de Desarrollo Regional (FEDER).



https://www.interreg-sudoe.eu/gbr/projects/the-approved-projects/188-robotic-treatment-of-deformable-objects-for-industrial-application
https://www.interreg-sudoe.eu/

