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Resumen 

 
Este artículo presenta una metodología para la 

detección y medida de la zona ciega de un sensor 

embarcado en aeronave del tipo SLAR. La zona 

ciega de un SLAR está formada por la región donde 

hay ausencia de medida o los datos están 

enmascarados con errores significativos. El objetivo 

que se busca es detectar esta región, delimitarla y 

etiquetarla, para reducir las regiones de búsqueda a 

ROIs específicos, y así, simplificar los 

procesamientos necesarios para detecciones de otros 

objetivos, como manchas de hidrocarburos o 

embarcaciones. 

  
Palabras Clave: SLAR, sensores activos, vigilancia 

marítima, detección. 

 

 

 

1 INTRODUCCIÓN 
 

La proliferación de embarcaciones debido al 

transporte de personas y mercancías, así como la 

constante expansión de plataformas petrolíferas 

obliga hoy más que nunca a realizar exhaustivos 

controles marítimos con un doble objetivo. Por un 

lado, con un objetivo disuasorio que permita proteger 

y evitar todo tipo de accidentes o malas prácticas 

marítimas como los vertidos de hidrocarburos o 

limpieza de tanques. Y por otro lado, disponer de los 

medios y mecanismos para detectar y monitorizar 

estos vertidos en caso de que se produzca. 

 

Actualmente la Unión Europea trabaja para llevar a 

cabo un sistema de vigilancia marítimo integrado [7], 

junto con todos sus estados miembros, para mejorar 

los sistemas de búsqueda y rescate, mejorar la 

seguridad de la Unión y reducir la contaminación 

marítima. Para realizar estas tareas se usa la 

información proveniente de sensores de distinta 

naturaleza y con distintas ubicaciones, tales como: 

sensores en tierra (radares de posición, radares de alta 

frecuencia para el control de mareas, etc.), 

embarcados (SLAR, FLIR, transpondedores, etc.) y 

sensores en satélites (SAR, meteorológicos, etc.). 

 

En la actualidad, una de las corrientes de 

investigación consiste en la búsqueda y detección 

automática de manchas de hidrocarburos (petróleo, 

fuel y algunos de sus derivados), ya sean éstos 

producidos por vertidos ilegales de embarcaciones o 

de forma accidental, por roturas o pérdidas en el 

casco de las embarcaciones o refinerías marítimas. 

Hasta la fecha, la gran mayoría de estudios y técnicas 

han estado basados en el análisis de señales 

procedentes de sensores SAR (Synthetic Aperture 

Radar). Estos sensores por su diseño, modo de 

funcionamiento y características están generalmente 

situados integrados en satélites a gran altura (773 Km 

en el caso del Envisat, actualmente fuera de servicio 

y 798 Km en el caso del RADARSAT2) [17]. 

 

El uso de sensores SAR aplicados a la detección de 

vertidos se ha extendido gracias  a las características 

que ofrecen de invariancia a gran cantidad de 

condiciones climáticas, ya sea de día o de noche e 

independientemente de si el área está o no cubierta 

por nubes. No obstante, los sensores SAR también 

tienen problemas de detección en ciertas condiciones, 

tales como: baja velocidad del viento que azota la 

superficie marina [4], presencia de capas de hielo 

flotante [3] o presencia de grandes acumulaciones de 

plancton marino [2] entre los más destacables. 

 

En los últimos años, y gracias a los avances 

científicos y tecnológicos, han aparecido nuevos 

sensores conocidos como SLAR (Side-Looking 

Airborne Radar) que se basan en SAR pero cuyas 

características de reducido volumen, peso y de 

adquisición de señal les ha permitido ser montados 

en aeronaves tripuladas. La principal ventaja de 

SLAR es la de estar embarcado y por lo tanto tiene la  

posibilidad de registrar datos en cualquier momento y 

lugar, como en el caso reciente del hundimiento del 

buque Oleg Naydenov 15 millas al sur de Punta 

Maspalomas (Gran Canaria) [10]. Mientras que en 

SAR de satélite es necesario que la señal esté 

barriendo el lugar en el momento en el que se 

produce el vertido, sin dejar pasar mucho tiempo para 

que se disperse o volatilice la mancha. Además por lo 

general los satélites con SAR montan gran cantidad 

de sensores adicionales [6]. 
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Tanto para llevar a cabo los protocolos de actuación 

desde un punto de vista de limpieza o para ejecutar 

sanciones es importante que transcurra el menor 

tiempo posible entre que se produce el vertido y éste 

es detectado y localizado. De ahí, la importancia de 

la tecnología SLAR. 

 

En la actualidad, la tecnología SLAR se usa bajo 

control y supervisión humana, para identificar y 

discriminar entre lo que es un área en la imagen que 

representa una mancha de hidrocarburo y lo que no lo 

es aunque se le parezca morfológicamente. A veces, 

es posible que se produzcan, falsos positivos (o 

‘look-a-like’ en la terminología especializada) es 

decir falsas identificaciones como manchas en 

imagen provocadas por bancos de poseiodoneas, 

algas, etc. Esta tarea de supervisión, se lleva a cabo 

por los operadores especializados de vuelo que se 

encargan de procesar manualmente la información de 

la señal SLAR con herramientas informáticas de 

análisis específicas. En la última década, son varios 

los estudios que han estado orientados a buscar 

mecanismos de automatización de los procesos de 

detección que simplifiquen la tarea de los operadores 

y les ayuden a la toma de decisiones, reduciendo el 

número de datos a analizar en los procesos de 

detección. 

 

También, recientemente, se están implementando 

métodos para la predicción y seguimiento de las 

trayectorias de estos vertidos; bien para identificar las 

mareas y reducir la contaminación en las costas, o 

para a partir de análisis ‘big data’ determinar si la 

trayectoria de barcos y del movimiento de la marea 

negra coinciden en algún punto del lecho marítimo 

en el tiempo. En este campo se encuentran muchos 

estudios que son devenidos a partir del hundimiento 

de la embarcación Prestige en las costas gallegas [13, 

14] y de prácticas ilegales de limpieza de depósitos 

en alta mar. 

 

El emplazamiento geográfico del estado español,  así 

como sus aproximadamente 7880 km de costa  

determinan que  la investigación en estos campos se 

oriente tanto a la detección y seguimiento de vertidos 

de hidrocarburos como al control de embarcaciones 

para su identificación y seguimiento de trayectorias. 

Dentro de estos estudios destaca el uso de imágenes 

SAR obtenidas a través de los satélites para la 

detección automática de embarcaciones [9] y para la 

clasificación de las embarcaciones detectadas [11]. 

Internacionalmente, los estudios también se centran 

en estos mismos campos. Así, Robla, Gasull y Mera 

presentan varios estudios para la detección, 

seguimiento predictivo a partir de SAR, en la costa 

cantábrica, costa catalana y costa gallega [16, 8, 12], 

respectivamente. Otros investigadores, como 

Valencia han llevado a cabo estudios similares 

haciendo uso de imágenes GNSS-R (Global 

Navigation Satellite System’s signals) para la 

detección de manchas [18], o estudios como los de 

Abascal para determinar las trayectorias de las 

manchas de vertidos en función del movimiento de 

corrientes marinas haciendo uso de radares de alta 

frecuencia [1]. 

 

Este artículo se estructura de la siguiente manera, en 

la sección 2 se muestra el funcionamiento de la 

tecnología SLAR. En la sección 3, se muestran y 

discuten dos aproximaciones para realizar la 

detección de la zona ciega del SLAR. Los resultados 

experimentales se muestran en la sección 4 y 

finalmente en la sección 5 se comentan algunas 

conclusiones de este trabajo en actual desarrollo. 

 

2 SISTEMA SENSORIAL 

EMBARCADO 

 
El sistema sensorial empleado en este trabajo se basa 

en tecnología SLAR embarcada en aeronaves 

tripuladas (Figura 1). 

 

 
 

Figura 1: (a) Aeronave con sensores SLAR, imagen 

cortesía de Salvamento Marítimo 

http://www.salvamentomaritimo.es. (b) Detalle del 

sensor SLAR instalado. 

 

En el funcionamiento del sensor SLAR es posible 

identificar dos zonas: la zona de  barrido y la zona 

ciega. La zona de barrido viene determinada por el 

ángulo  de apertura del radar y éste dependerá de la 

altura de la aeronave, h. Como se puede observar en 

la Figura 2a-b, la zona de barrido viene delimitada 

por el rango cercano y el rango lejano. Las aeronaves 

montan dos antenas SLAR (estribor y babor), 

generándose una zona de medidas no validas (zona 

ciega). Cualquier vertido que se localizase dentro de 

esa zona ciega sería de difícil detección y la 

probabilidad de confundirlo con ruido o look-a-like 

es muy alta. La ecuación (1) muestra la resolución de 

acimut de una antena SLAR, porción de terreno 

escaneado en un instante de tiempo en sentido de la 

línea de vuelo, donde h es la altura del radar, l su 

longitud de la antena,  es la longitud de onda de los 

impulsos, siendo  el ángulo de incidencia sobre el 

lecho marino.  





sin l

h
 =aR    (1) 

 

 

(a) (b) 
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Figura 2: (a) Esquema del funcionamiento de un sensor SLAR. (b) Regiones de barrido del sensor. (c) Señal real 

en bruto de un instante de tiempo dado (t) del sensor de la Figura 1. 

 

Además, si se visualiza la señal en bruto del sensor 

en un instante de tiempo en un área marina sin 

perturbaciones (no hay objetivo que detectar), se 

puede observar una variación en la lectura que afecta 

a la zona ciega. Esto demuestra la inviabilidad de los 

datos que conciernen dicha zona (Figura 2c).  

 

El análisis y procesado de datos de un sensor SLAR 

se puede llevar a bajo nivel, desde un punto de vista 

de tratamiento de la señal que se registra en un 

instante de tiempo dado (Figura 2c), o bien a alto 

nivel generando una imagen digital en el que se 

representa en forma de píxeles cada uno de los 

barridos de la señal entre dos instantes de tiempo 

distintos (ver Figura 4).  

 

El método presentado en este trabajo resulta 

novedoso dado que es capaz de detectar la zona ciega 

del sensor SLAR mediante algoritmos de visión. 

Además, no hay trabajos conocidos que realicen este 

tipo de procesamiento. 

  

3 MÉTODO DE DETECCIÓN 

 
En las imágenes digitales generadas a partir de los 

barridos de un sensor SLAR, se consideran regiones 

no procesables y no deseables a todas aquellas que 

representan el haz de la trayectoria de vuelo de la 

aeronave (Figuras 2.a y 2.b). La zona de haz del 

avión determina la zona ciega del SLAR. Ésta se 

caracteriza por delimitar un área en imagen en la que 

los datos registrados tienen errores importantes de 

medida, por lo que éstos no deben ser considerados 

en procesos de análisis y detección.   Por ello, cabe 

destacar la importancia de identificar dicha zona 

ciega que puede variar en función de las condiciones 

de vuelo de la aeronave; principalmente altitud y 

giros de ésta.  En este trabajo  no se han  considerado 

los giros ni cambios de altitud. Por ello, las imágenes 

que se han empleado han sido capturadas en 

condiciones de vuelo estable. Actualmente, se está 

trabajando en  la mejora del algoritmo con el fin de 

que dichos aspectos no interfieran en la detección. 

Puesto que un giro se representa como una zona 

ciega adicional perpendicular a la procesada en este 

trabajo. Por el contrario, en cambios de altitud la 

anchura de la zona ciega se ve afectada, aumentando 

o disminuyendo,  dando como resultado en la 

detección a rectas convergentes en un punto durante 

la maniobra de cambio de altitud de vuelo. 

  

El método que se presenta en este trabajo tiene como 

objetivo la detección de la zona ciega de SLAR en 

condiciones operativas de vuelo con el fin de 

delimitar este área para no realizar tareas de 

procesamiento de imagen en los píxeles que la 

forman y de este modo evitar falsos positivos y falsas 

medidas de parametrización en los procesos de 

imagen posteriores que se apliquen. De tal modo que  

el procesado de las imágenes sea lo más óptimo 

posible. Es decir,  únicamente se tienen en cuenta las    

partes de la imagen que son representativas o válidas

(a) (b) 

(c) 

t+1 

t 

Barrido lateral izq. Zona ciega 

SLAR 

Barrido lateral drcho. 
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Figura 3: Métodos empleados para la detección de la zona ciega SLAR. 

 

como regiones de búsqueda para análisis y detección 

de manchas, embarcaciones y otros objetivos futuros.  

 

Las imágenes digitales han sido generadas a partir de 

los datos del SLAR embarcado (Figura 1.b) en un 

avión EADS CASA CN-235/300 propiedad de  

SASEMAR (Sociedad de Salvamento y Seguridad 

Marítima) y operado por INAER Helicópteros S.A.U. 

Estas imágenes se procesan tal y como las facilita el 

sistema SLAR sin ningún tipo de filtro o procesado 

previo a bajo nivel. Cabe destacar que la zona ciega 

del SLAR en la imagen, no suele ser fija (estar 

localizada en el mismo sitio en la imagen y tener la 

misma anchura), por lo que puede variar su posición 

de representación en la imagen, así como sus 

dimensiones. Esto se debe a las diferentes maniobras 

de vuelo que se pueden llevar a cabo durante la 

captura de información, como ya se ha mencionado. 

 

Con el fin de resolver este problema que se plantea, 

se han implementado dos casuísticas, ambas 

centradas en el estudio y aplicación de algoritmos de 

procesamiento basados en el estudio de los gradientes 

de intensidad. A continuación, se comparan ambas y 

se escoge la más exitosa para ser aplicada en los 

procesos de detección. 

 

3.1 ESTRATEGIA 1 

 

La estrategia 1 consiste en crear una pirámide de 

imagen SLAR, es decir, una colección de imágenes a 

distintas resoluciones. En este caso, se ha realizado 

una pirámide de Gauss [5] por disminución, de la 

resolución de la imagen. Y posteriormente, se ha 

aplicado el algoritmo de Canny para la búsqueda de 

píxeles de máximo gradiente; con el objetivo de 

obtener píxeles de borde representativos y lo más 

robustos posibles. Finalmente, a partir de la imagen 

binaria obtenida, que representa los píxeles de borde, 

se ha aplicado un método que detecta y clasifica los 

contornos en dicha imagen.  

3.2 ESTRATEGIA 2 

 

Para esta segunda aproximación se han realizado 

sobre la imagen, degradados gaussianos progresivos, 

a los que se les ha aplicado, al igual que en la 

estrategia anterior,  el algoritmo de Canny [5]. El 

objetivo buscado es obtener píxeles de borde 

robustos que destaquen de sus vecinos. Como se 

observa en las imágenes SLAR (Figura 4), la zona 

ciega del SLAR viene delimitada por cambios 

bruscos de intensidad que además tienen gradientes 

de valor y dirección similar, llegando a definir un 

borde virtual en el lecho marino.  

 

Una vez que se han calculado dichos bordes, para 

obtener únicamente aquellos que identifican la zona 

ciega buscada, se ha aplicado la transformada de 

Hough [15] para extraer las líneas rectas verticales 

orientadas que la delimiten. Por último, en la etapa de 

parametrización, se mide la anchura de la zona ciega. 

La zona ciega está formada por líneas que definen el 

comienzo de barrido del haz del SLAR en el flanco 

izquierdo y derecho de la aeronave. Dichos perfiles 

aparecen representados en la imagen SLAR como 

píxeles de frontera horizontales y verticales, es decir, 

puntos aproximados por líneas rectas con pendientes 

aproximadas de 90º o 0º.  

 

4 RESULTADOS 
 

A continuación se muestran algunos de los resultados 

obtenidos tras la aplicación de las estrategias 

(descritas en los apartados 3.1 y 3.2) que se han 

abordado en la identificación de la zona ciega SLAR. 

En la Figura 4 se observa la imagen SLAR original, a 

partir de la cual se han realizado los experimentos.  

Estas imágenes, se capturan en unas condiciones 

reales de vuelo. En este aspecto, las condiciones de 

vuelo destacables por su influencia directa en el tipo 

de imagen SLAR son la altitud y la velocidad de 

vuelo. La primera se establece aproximadamente 

entre los 300 y los 1500 metros. Y en cuanto a la 

velocidad de vuelo, se establece entre los 250km/h y 

Nº ETAPA                            1                                              2                                               3                                          4                       
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410km/h. En particular, las Figuras 4.a y 4.b han sido 

capturadas con una velocidad de 300km/h y 350km/h 

respectivamente. Y una altitud de 325 metros, en el 

caso de la Figura 4.a  y 1385 metros en la Figura 4.b. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 4: Imágenes capturadas con SLAR. 

 

4.1 EVALUACIÓN DE TIEMPOS DE 

CÓMPUTO 

 

Durante la experimentación se han evaluado los 

tiempos de cómputo para cada estrategia. En la 

Figura 5, se muestra una gráfica con  la 

representación de los tiempos medios registrados por 

etapa y agrupados por estrategia (ver diagrama de 

métodos, Figura 3).  Como se puede observar la 

estrategia 1 es computacionalmente más pesada que 

la estrategia 2.  

 

 
 

Figura 5: Tiempos de procesamiento por estrategia.  

 

 

4.2 PRECISIÓN EN LA DETECCIÓN 

 

En relación a la exactitud en la detección de la zona 

ciega SLAR, en este apartado, se procede a realizar 

una comparativa entre los resultados obtenidos para 

las diferentes estrategias abordadas.  

 

En primer lugar se abordan los resultados obtenidos 

tras la aplicación de la estrategia 1. Cabe destacar 

que se ha implementado dicha estrategia a partir de 

una pirámide de 5 niveles. En las Figuras 6 y 7 se 

muestra el resultado de la detección de píxeles de 

máximo gradiente de borde piramidalmente. 

Posteriormente a la imagen resultante, en la etapa 1, 

se aplica una estrategia para identificar y etiquetar los 

valores de máximo gradiente en intensidad de grises 

con supresión de no-máximos. Finalmente, se 

agrupan éstos por conjuntos mediante técnicas de 

‘clusterizado’. Así, cada conjunto constituye un 

contorno o borde con píxeles de magnitud y 

dirección de gradiente similar,  que cumplen unas 

restricciones de proximidad en la imagen.  Para la 

identificación, se ha implementado un algoritmo de 

etiquetado que clasifica los contornos por colores en 

base a su parametrización.  En las Figuras 6, 7 y 8 se 

representa la detección usando la estrategia 1 con 

imágenes SLAR tomadas en condiciones ambientales 

distintas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 6: Pirámide resultante tras la aplicación del 

algoritmo de Canny sobre Figura 4.b. (a), (b) y (c) 

Niveles 1,3 y 5 respectivamente. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 7: Pirámide de bordes por niveles sobre 

Figura 4.a. (a) 1 nivel. (b) 3 niveles. (c) 5 niveles. 

 

 

Zona ciega SLAR 

Zona de costa 

Islas  

Zona ciega SLAR 

Lecho marino  

Lecho marino con Look-a-Likes 

Alabeo del avión 

(a) 

(b) 

(c) 

(a) 

(b) 

(c) 

(a) 

(b) 
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Figura 8: Detección para la estrategia 1. (a) 

Resultado procesamiento Figura 4.b. (b) Resultado 

procesamiento Figura 4.a.  

 

Del mismo modo, se muestran los resultados 

obtenidos en la experimentación para la estrategia 2 

para la misma situación anterior (Figura 9), donde 

cabe destacar que se han aplicado varios niveles de 

degradados gaussianos, modificando el tamaño de 

máscara y manteniendo misma desviación típica. En 

concreto, para los casos particulares que se muestran 

en la Figura 9, se ha utilizado una máscara de tamaño 

3x3 y 2 ≥ σ < 3. 

 

 

 

    

        

   
 

 

 

    

   

Figura 9: Resultado de la aplicación de la estrategia 

2. (a-b) Filtrados Gaussianos. (c-d) Detección de 

bordes. (e-f)  Detección de rectas.  

 

La detección de la zona ciega se obtiene a partir de la 

ecuación 2, donde 𝜌 determina la distancia de la línea 

recta (obtenida a partir de la transformada de Hough 

en la etapa 3.2) con respecto al origen y 𝜃 es el 

ángulo que forma la perpendicular a la recta.  

 

 
        (2) 

 

En la ecuación 3 se define la zona ciega SLAR en 

una imagen en función de la distancia Euclídea  de 

las rectas cuyo 𝜃≃90° entre rectas. 

 

 
(3) 

 

A partir de la distribución de distancias 𝜌 y haciendo 

uso de la media de la muestra y del error estándar, se 

definen el intervalo de confianza )( k  , para 

eliminar las rectas cuya distancia es un valor atípico, 

donde k ajusta los cuantiles de error permitidos de 

manera adaptativa, de acuerdo a los parámetros de 

viento y vuelo medidos desde la aeronave, en un 

proceso de calibrado y donde   es la media y  la 

desviación típica de la muestra. 

 

A la vista de estas figuras, se puede concluir que 

aplicando la estrategia 2 se han obtenido buenos 

resultados incluso cuando se aplican filtros de 

suavizado con máscaras grandes. Conviene notar que 

los filtros de suavizado Gaussiano eliminan no sólo 

información de ruido y pequeñas imperfecciones sino 

que también, pueden influir negativamente en 

ocasiones eliminando definición en contornos. No 

obstante, es importante remarcar que en las pruebas 

realizadas los resultados han sido satisfactorios 

cuando se ha aplicado un filtro de Gaussiana alto. En 

los resultados de esta segunda estrategia (Figura 10), 

en la que se aplica un degradado gaussiano más 

suave,  se aprecia que los resultados son parcialmente 

buenos para casos como el de la Figura 9.a; ya que la 

detección de la zona ciega SLAR es más afinada 

empleando la estrategia 2. 

 

 
 

 
 

Figura 10: (a-b) Detección de límites de la zona ciega 

SLAR. 

 

Hasta el momento se ha trabajado con imágenes 

tomadas en condiciones medioambientales de 

diferente índole. Entre ellas, los fenómenos 

meteorológicos como la presencia y velocidad del 

viento en la zona son quizás, unas de las condiciones 

medioambientales que más influencian la calidad de 

las imágenes SLAR; la ausencia de viento o los 

vientos de intensidad débil favorecen la formación de 

max di (𝜌i, 𝜌j) ∀ i, j donde i ≠ j 

𝜌i = x ∙ cos 𝜃 + y  ∙ sin 𝜃 

(a) 

(c) 

(e) 

(b) 

(d) 

(f) 

(a) 

(b) 

(a) 

(b) 
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zonas oscuras en las imágenes SLAR (look-a-likes). 

Otros fenómenos meteorológicos, oceanográficos y 

otros relacionados con actividad biológica en la capa 

superficial del océano, dejan una huella característica 

en la imagen del sensor que es necesario tener en 

cuenta. En líneas futuras se contempla la utilización 

de datos meteoceanográficos y ampliar la detección 

de otras regiones en la imagen SLAR.  

 

5 CONCLUSIONES Y TRABAJOS 

FUTUROS 
 

De acuerdo a los resultados mostrados la zona ciega 

del avión es obtenida satisfactoriamente. No 

obstante, cabe destacar la estrategia 2 frente a la 

primera, ya que computacionalmente es más rápida y 

más precisa la localización de los límites. 

 

El siguiente objetivo que se persigue es detectar, en 

las dos zonas de interés obtenidas, ROIs (una a cada 

lado de la zona ciega), manchas de hidrocarburo 

originadas por vertidos ilegales, embarcaciones de 

casco metálico y líneas de costa. Para ello, se está 

estudiando y trabajando en la actualidad en diferentes 

técnicas de segmentación y análisis de textura. 

 

Agradecimientos 

 

Este trabajo ha sido financiado por el proyecto (RTC-

2014-1863-8) “ONTIME: Operación remota de 

Transmisión de Información en Misiones de 

Emergencia” de la Convocatoria Retos de 

Colaboración del MINECO. Agradecimientos al 

personal de INAER Helicópteros S.A.U y 

SASEMAR, especialmente a los operadores de vuelo 

Pablo Benjumeda y Juan Peña. 

 

Referencias 

 

[1] Abascal, A. J., Castanedo, S., Fernandez, V., 

Ferrer, M. I., & Medina, R., (2011). “Oil spill 

trajectory forecasting and backtracking using surface 

currents from high-frequency (HF) radar 

technology”. OCEANS, pp. 1-8. 

 

[2] Blondeau-Patissier, D., Gower, J. F., Dekker, A. 

G., Phinn, S. R., & Brando, V. E., (2014). “A review 

of ocean color remote sensing methods and statistical 

techniques for the detection, mapping and analysis of 

phytoplankton blooms in coastal and open oceans”. 

Progress in oceanography, vol. 123, pp. 123-144. 

[3] Brekke, C., Holt, B., Jones, C., & Skrunes, S., 

(2014). “Discrimination of oil spills from newly 

formed sea ice by synthetic aperture radar”. Remote 

Sensing of Environment, vol. 145, pp. 1-14. 

[4] Brekke, C., & Solberg, A. H., (2005). “Oil spill 

detection by satellite remote sensing”. Remote 

sensing of environment, vol. 95(1), pp. 1-13. 

 

[5] Cyganek, B., Siebert, J.P., (2009). An 

introduction to 3d Computer vision techniques and 

algorithms, John Wiley & Sons. 

 

[6] Envisat Instruments, recurso on-line:  
https://earth.esa.int/web/guest/missions/esa-operational-eo-

missions/envisat/instruments 

 

[7] European Integrated maritime surveillance, 

recurso on-line: 
http://ec.europa.eu/maritimeaffairs/policy/integrated_maritime_sur
veillance/index_en.htm 

 

[8] Gasull, A., Fabregas, X., Jimenez, J., Marqués, 

F., Moreno, V., & Herrero, M. A. (2002, September). 

“Oil spills detection in SAR images using 

mathematical morphology”. 11th European  Signal 

Processing Conference, pp. 1-4.  

 

[9] Jarabo-Amores, P., González-Bonilla, M. J., 

Mata-Moya, D., Martín-de-Nicolás, J., & Palma-

Vázquez, Á. (2012, July). “Demonstrator of maritime 

SAR applications: Automatic ship detection results”. 

Geoscience and Remote Sensing Symposium 

(IGARSS), pp. 3732-3735. 

[10] Manchas hidrocarburos buque Oleg Naydenov: 
http://www.fomento.gob.es/NR/rdonlyres/B1467CCC-6AAA-
4772-93C9-

69CA19E67E27/130358/150420BuqueOlegNaydenov.pdf 

 

[11] Margarit, G., Mallorqui, J. J., Rius, J. M., & 

Sanz-Marcos, J. (2006). “On the usage of 

GRECOSAR, an orbital polarimetric SAR simulator 

of complex targets, to vessel classification studies”. 

Geoscience and Remote Sensing, vol. 44(12), pp. 

3517-3526. 

 

[12] Mera, D., Cotos, J. M., Varela-Pet, J., & Garcia-

Pineda, O. (2012). “Adaptive thresholding algorithm 

based on SAR images and wind data to segment oil 

spills along the northwest coast of the Iberian 

Peninsula”. Marine pollution bulletin, vol. 64(10), 

pp. 2090-2096. 

 

[13] Mihoub, Z., & Hassini, A. (2014). “Monitoring 

and identification of marine oil spills using advanced 

synthetic aperture radar images”. Optica Applicata, 

vol. 44(3), pp. 433-449. 

 

[14] Palenzuela, J. T., Vilas, L. G., & Cuadrado, M. 

S. (2006). “Use of ASAR images to study the 

evolution of the Prestige oil spill off the Galician 

coast”. International Journal of Remote Sensing, vol. 

27(10), pp. 1931-1950. 

 

[15] Richard O. Duda and Peter E. Hart. (1972). “Use 

of the Hough transformation to detect lines and 

curves in pictures”. Commun. ACM, vol. 15(1), pp. 

11-15. 

 

Actas de las XXXVI Jornadas de Automática, 2 - 4 de septiembre de 2015. Bilbao 
ISBN 978-84-15914-12-9  © 2015 Comité Español de Automática de la IFAC (CEA-IFAC) 46

https://earth.esa.int/web/guest/missions/esa-operational-eo-missions/envisat/instruments
https://earth.esa.int/web/guest/missions/esa-operational-eo-missions/envisat/instruments
http://ec.europa.eu/maritimeaffairs/policy/integrated_maritime_surveillance/index_en.htm
http://ec.europa.eu/maritimeaffairs/policy/integrated_maritime_surveillance/index_en.htm


[16] Robla, S., Llata, J. R., Torre, C., & Sarabia, E. 

G. (2009, May). “An approach for tracking oil slicks 

by using active contours on satellite images”. 

OCEANS, pp. 1-8.  

 

[17] Topouzelis, K.N. (2008). “Oil Spill Detection by 

SAR Images: Dark Formation Detection, Feature 

Extraction and Classification 

Algorithms”. Sensors, vol. 8, pp. 6642-6659. 

 

[18] Valencia, E., Camps, A., Rodriguez-Alvarez, N., 

Park, H., & Ramos-Perez, I. (2013). “Using GNSS-R 

imaging of the ocean surface for oil slick detection”. 

Selected Topics in Applied Earth Observations and 

Remote Sensing, vol. 6(1), pp. 217-223. 

Actas de las XXXVI Jornadas de Automática, 2 - 4 de septiembre de 2015. Bilbao 
ISBN 978-84-15914-12-9  © 2015 Comité Español de Automática de la IFAC (CEA-IFAC) 47


	01_primera
	02_presentación
	03_Pagina de Índice de Contribuciones
	04_ índice contribuciones
	05_Pagina de Contribuciones
	06_Contribuciones_ISBN
	preface
	author_index
	paper_84
	paper_148
	paper_11
	paper_14
	paper_20
	paper_28
	paper_52
	paper_79
	paper_29
	paper_105
	paper_109
	paper_27
	paper_78
	paper_19
	paper_33
	paper_86
	1 INTRODUCCIÓN
	2 SISTEMA MÓVIL DE INFORMACIÓN URBANA
	3 EL NODO LÁSER
	4 IDENTIFICACIÓN DE VEHÍCULOS
	5 PRUEBAS REALIZADAS
	6 CONCLUSIONES

	paper_108
	paper_103
	paper_61
	paper_125
	paper_106
	paper_107
	paper_111
	paper_56
	paper_123
	paper_149
	paper_150
	paper_60
	paper_90
	paper_134
	Introducción
	Descripción del sistema
	Cálculo de la velocidad del motor
	Velocidad derivando la posición
	Velocidad basada en el valor más actual
	Cálculo usando el valor medio
	Selección automática del modo de cálculo

	Aumento de la velocidad de cómputo en el cálculo
	Comparación de los resultados
	Conclusiones

	paper_137
	paper_65
	paper_75
	paper_114
	paper_121
	paper_32
	paper_62
	paper_85
	paper_23
	paper_22
	paper_26
	paper_51
	paper_58
	paper_74
	paper_93
	paper_98
	paper_102
	INTRODUCCIÓN
	PLATAFORMA HARDWARE EMPLEADA
	BeagleBone Black
	ROBOCape

	PLATAFORMA SOFTWARE DISTRIBUIDA DESARROLLADA
	ROS
	Nodo desarrollado
	Ecosistema

	APLICACIÓN
	CONCLUSIÓN

	paper_119
	paper_144
	paper_59
	paper_81
	paper_97
	INTRODUCCIÓN Y ESTADO DEL ARTE
	PLANIFICACIÓN DE CAMINOS CON FUNCIONES DE COSTE
	Algoritmo RRT*
	Algoritmo TRRT
	Función de transición
	Control de expansión


	COMPARATIVA DE TÉCNICAS BASADAS EN MUESTREO PARA EL ROBOT AÉREO CON EL BRAZO MANIPULADOR
	CONCLUSIONES Y DESARROLLOS FUTUROS

	paper_5
	paper_16
	paper_39
	paper_72
	paper_88
	paper_104
	paper_117
	paper_146
	paper_12
	paper_94
	paper_64
	INTRODUCCIÓN
	PLANIFICACIÓN DE LA MISIÓN
	MÉTODO FAST MARCHING SQUARE
	Fast Marching
	Fast Marching Square
	Variación de la saturación

	PLANIFICACIÓN DE LA TRAYECTORIA CON FM2

	IMPLEMENTACIÓN DE LA MISIÓN EN UN ENTORNO REAL
	SIMULADOR 3D DE TORRE DE CONTROL
	CONVERSIÓN DE LOS PUNTOS A COORDENADAS GEOGRÁFICAS
	INCLUSIÓN DE LA TRAYECTORIA EN EL SIMULADOR

	RESULTADOS
	CONCLUSIONES Y FUTUROS TRABAJOS

	paper_4
	paper_9
	paper_13
	paper_17
	paper_36
	paper_38
	paper_41
	paper_46
	paper_47
	paper_80
	paper_91
	paper_92
	paper_99
	paper_112
	paper_118
	paper_130
	paper_132
	2.3  PROBLEMA  DE OPTIMIZACIÓN
	4. ESTABLECIMIENTO DE LA ESTRATEGIA DE CONTROL
	5.2 OPTIMIZACIÓN DE LA OPERACIÓN DE LA ERM

	paper_141
	paper_142
	paper_44
	paper_66
	INTRODUCCIÓN
	MAQUETA DE 4 TANQUES

	Desarrollo del SCADA
	Funcionamiento de las bombas
	Obtención de la dinámica de operación de la bomba
	Estrategia de control del lazo interno
	Prueba del funcionamiento del lazo externo

	Herramienta EasyJava
	Sobre el uso de JavaScript

	Conclusiones y futuros trabajos

	paper_116
	paper_120
	paper_3
	paper_68
	INTRODUCCIÓN
	HERRAMIENTAS EDUCATIVAS EN ROBÓTICA
	LEGO
	LEGO Mindstorms EV3

	VEX
	Kit VEX IQ

	FischerTechnik
	MiniBots
	ROBO TX Explorer
	ROBOTICS TXT Discovery Set

	Arduino Robot
	BQ
	BQ PrintBot Renacuajo
	Kit PrintBot Evolution

	MiniRobots
	mOway
	mOwayduino

	Robotis
	Robotis STEM
	Darwin-Mini

	Cebek
	Brazo robótico Cebekit

	COMPARATIVAS
	Comparativa: contenido tecnológico
	Comparativa: contenido docente
	Comparativa: precios
	Comparativa resumen

	CONCLUSIONES

	paper_71
	paper_82
	paper_83
	paper_100
	paper_110
	paper_140
	paper_67
	CONCLUSIONES

	paper_153
	paper_77
	paper_155
	paper_30
	paper_135
	paper_15
	paper_37
	paper_156
	paper_50
	paper_18
	paper_21
	paper_48
	paper_49
	paper_57
	paper_76
	paper_152
	paper_115
	paper_53
	paper_143
	paper_6
	paper_8
	paper_96
	paper_128
	paper_151
	paper_31
	paper_45
	paper_55
	paper_73
	paper_101
	paper_133
	paper_10
	paper_34
	paper_69
	paper_70
	paper_87
	paper_122
	paper_126
	paper_131
	paper_136
	paper_2
	paper_7
	paper_35
	paper_42
	paper_63
	paper_89
	paper_95
	paper_113
	paper_124
	1 INTRODUCCIÓN
	2 DOMINIOS DE APLICACIÓN
	2.1 SISTEMAS CIBERFÍSICOS
	2.2 ÁMBITO DE APLICACIÓN

	3 ARQUITECTURA PROPUESTA
	3.1 ROS

	4 ELECCIÓN DE COMPONENTES
	4.1 MÓDULO DE COMPUTACIÓN
	4.2 MÓDULO DE INTERACCIÓN CON MECATRÓNICA
	4.3 MÓDULO DE SISTEMAS DE AUDIO Y VÍDEO
	4.4 MÓDULO DE SISTEMAS DE VISUALIZACIÓN Y CONTROL REMOTO

	5 UN CASO DE APLICACIÓN
	6 CONCLUSIONES

	paper_129
	paper_145
	paper_154
	paper_54
	paper_127
	paper_86.pdf
	1 INTRODUCCIÓN
	2 SISTEMA MÓVIL DE INFORMACIÓN URBANA
	3 EL NODO LÁSER
	4 IDENTIFICACIÓN DE VEHÍCULOS
	5 PRUEBAS REALIZADAS
	6 CONCLUSIONES

	paper_134.pdf
	Introducción
	Descripción del sistema
	Cálculo de la velocidad del motor
	Velocidad derivando la posición
	Velocidad basada en el valor más actual
	Cálculo usando el valor medio
	Selección automática del modo de cálculo

	Aumento de la velocidad de cómputo en el cálculo
	Comparación de los resultados
	Conclusiones

	paper_102.pdf
	INTRODUCCIÓN
	PLATAFORMA HARDWARE EMPLEADA
	BeagleBone Black
	ROBOCape

	PLATAFORMA SOFTWARE DISTRIBUIDA DESARROLLADA
	ROS
	Nodo desarrollado
	Ecosistema

	APLICACIÓN
	CONCLUSIÓN

	paper_97.pdf
	INTRODUCCIÓN Y ESTADO DEL ARTE
	PLANIFICACIÓN DE CAMINOS CON FUNCIONES DE COSTE
	Algoritmo RRT*
	Algoritmo TRRT
	Función de transición
	Control de expansión


	COMPARATIVA DE TÉCNICAS BASADAS EN MUESTREO PARA EL ROBOT AÉREO CON EL BRAZO MANIPULADOR
	CONCLUSIONES Y DESARROLLOS FUTUROS

	paper_64.pdf
	INTRODUCCIÓN
	PLANIFICACIÓN DE LA MISIÓN
	MÉTODO FAST MARCHING SQUARE
	Fast Marching
	Fast Marching Square
	Variación de la saturación

	PLANIFICACIÓN DE LA TRAYECTORIA CON FM2

	IMPLEMENTACIÓN DE LA MISIÓN EN UN ENTORNO REAL
	SIMULADOR 3D DE TORRE DE CONTROL
	CONVERSIÓN DE LOS PUNTOS A COORDENADAS GEOGRÁFICAS
	INCLUSIÓN DE LA TRAYECTORIA EN EL SIMULADOR

	RESULTADOS
	CONCLUSIONES Y FUTUROS TRABAJOS

	paper_132.pdf
	2.3  PROBLEMA  DE OPTIMIZACIÓN
	4. ESTABLECIMIENTO DE LA ESTRATEGIA DE CONTROL
	5.2 OPTIMIZACIÓN DE LA OPERACIÓN DE LA ERM

	paper_66.pdf
	INTRODUCCIÓN
	MAQUETA DE 4 TANQUES

	Desarrollo del SCADA
	Funcionamiento de las bombas
	Obtención de la dinámica de operación de la bomba
	Estrategia de control del lazo interno
	Prueba del funcionamiento del lazo externo

	Herramienta EasyJava
	Sobre el uso de JavaScript

	Conclusiones y futuros trabajos

	paper_68.pdf
	INTRODUCCIÓN
	HERRAMIENTAS EDUCATIVAS EN ROBÓTICA
	LEGO
	LEGO Mindstorms EV3

	VEX
	Kit VEX IQ

	FischerTechnik
	MiniBots
	ROBO TX Explorer
	ROBOTICS TXT Discovery Set

	Arduino Robot
	BQ
	BQ PrintBot Renacuajo
	Kit PrintBot Evolution

	MiniRobots
	mOway
	mOwayduino

	Robotis
	Robotis STEM
	Darwin-Mini

	Cebek
	Brazo robótico Cebekit

	COMPARATIVAS
	Comparativa: contenido tecnológico
	Comparativa: contenido docente
	Comparativa: precios
	Comparativa resumen

	CONCLUSIONES

	paper_67.pdf
	CONCLUSIONES

	paper_124.pdf
	1 INTRODUCCIÓN
	2 DOMINIOS DE APLICACIÓN
	2.1 SISTEMAS CIBERFÍSICOS
	2.2 ÁMBITO DE APLICACIÓN

	3 ARQUITECTURA PROPUESTA
	3.1 ROS

	4 ELECCIÓN DE COMPONENTES
	4.1 MÓDULO DE COMPUTACIÓN
	4.2 MÓDULO DE INTERACCIÓN CON MECATRÓNICA
	4.3 MÓDULO DE SISTEMAS DE AUDIO Y VÍDEO
	4.4 MÓDULO DE SISTEMAS DE VISUALIZACIÓN Y CONTROL REMOTO

	5 UN CASO DE APLICACIÓN
	6 CONCLUSIONES

	primera parte.pdf
	LibroActasJA2015
	LibroActasCompleto_JJAA2014Valencia
	Portada
	Indice Contribuciones
	Indice Autores
	Contribuciones
	PhotoBioLib: una libreriÌ†a de Modelica para el modelado y simulacioÌ†n de fotobiorreactores
	CONTROL DE UN ASCENSOR COMO CASO PRÁCTICO PARA LA DOCENCIA DE CONTROL AVANZADO
	Planificación de misiones de vehículos aéreos no tripulados con Fast Marching en un entorno 3D
	Estudio de la robustez de los metodos de control para exoesqueletos de miembros inferiores
	Helicopter Main Rotor Vibration Analysis with Varying Rotating Speed
	CLASIFICACIÓN DE CAMBIOS DE DIRECCIÓN DURANTE LA MARCHA MEDIANTE EL USO DE SEÑALES ELECTROENCEFALOGRÁFICAS
	MAXIMUM POWER POINT TRACKING CONTROLLER BASED ON SLIDING MODE APPROACH
	Comparación de estrategias de control multivariable sobre el modelo lineal de un aerogenerador de pequeña potencia
	Casos de uso y mejoras de un robot humanoide de bajo coste
	Obtención de los estados de equilibrio de un sistema desconocido mediante su modelado borroso
	SUPERVISIÓN, MONITORIZACIÓN Y CONTROL DE UN SISTEMA DE CLIMATIZACIÓN MULTI-ETAPA
	DETERMINACIÓN MEDIANTE TÉCNICAS DE INTELIGENCIA ARTIFICIAL DE MAPAS DE COBERTURA RASANT EN LA ZONA MARÍTIMA DE CANARIAS
	CONTROL FUZZY DE LA VELOCIDAD DE LA MÁQUINA DE INDUCCIÓN DE JAULA DE ARDILLA
	Decodificación de la Marcha Humana Mediante Señales EEG
	Aplicación de ICA para la Eliminación de Artefactos Oculares y Mandibulares en Señales EEG durante la Realización de Tareas Mentales
	Estimación de Altura en Aplicaciones de Navegación Topológicas mediante Apariencia Global de Información Visual
	SISTEMA DE CONTROL EN RED (SCR) BASADO EN PREDICTOR-OBSERVADOR. ESTUDIO COMPARATIVO CON OTRAS PROPUESTAS DE SCR
	CONTROL DE LA TENSIÓN DEL BUS DE CONTINUA DE UN FILTRO ACTIVO DE TIPO PARALELO
	Clasificación de respuestas de pulsos de un ADS por análisis discriminante 
	Estimación del par articular generado por Estimulación Eléctrica Neuromuscular mediante un modelo fisiológico simplificado
	ANÁLISIS DE CONFIABILIDAD DE SISTEMAS LINEALES ANTE FALLOS ESPORÁDICOS 
	Control predictivo no lineal del confort térmico y calidad de aire
	Diseño de circuitos genéticos en Biología Sintética utilizando optimización multi-objetivo
	Estudio de la aplicacion de estimulacion electrica funcional para la mejora del funcionamiento de interfaces cerebro-computadora
	DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN DE UN CONTROLADOR PREDICTIVO PARA MOTORES BLDC
	MODELADO CINEMÁTICO DE UN MANIPULADOR BINARIO HIPER REDUNDANTE PARA APLICACIONES EN CIRUGÍA MINIMAMENTE INVASIVA (MIS)
	Un método para modelar sistemas no holónomos con rodaduras
	MODELADO Y SIMULACIÓN DE UN PENDULO MOLAR. APLICACIÓN A LA ESTABILIZACIÓN DE SISTEMAS OSCILATORIOS
	MEJORA DEL RENDIMIENTO DE UN REACTOR CONTINUO EN REGIMEN OSCILANTE GENERADO POR CONTROL PI
	CONTROL PID DE UN SERVOMECANISMO NO LINEAL USANDO LA FUNCION DESCRIPTIVA Y LA BIFURCACION DE BOGDANOV-TAKENS
	Control de temperatura en pilas de combustible tipo PEM de cátodo abierto.
	APLICACIONES EN MATLAB Y SIMULINK PARA EL MODELADO Y CONTROL DEL MOVIMIENTO DE UNA ESTACIÓN ABB IRB-120
	DISEÑO DE UN ASISTENTE CAMARÓGRAFO PARA TÉCNICAS DE CIRUGÍA LAPAROSCÓPICA DE PUERTO ÚNICO
	IMPLEMENTACION DE UNA LIBRERIA EN SIMULINK PARA EL DESARROLLO DE INTERFACES CEREBRO-COMPUTADOR
	ESTIMACIÓN DEL VOLUMEN DE MERCANCÍAS EN LOGÍSTICA MEDIANTE MÚLTIPLES CÁMARAS DE RANGO
	VALIDACIÓN EXPERIMENTAL DEL MODELO DINÁMICO DE UN CUERPO EN MANIOBRAS DE INMERSIÓN
	SISTEMA MÓVIL DE INFORMACIÓN BASADO EN UNA RED DE SENSORES INALÁMBRICOS APLICADO A LA MOVILIDAD URBANA
	FLOTA DE VEHÍCULOS AÉREOS PARA FOTOGRAFIA DE ALTA RESOLUCIÓN EN APLICACIONES DE AGRICULTURA DE PRECISION. PROYECTO RHEA 
	Locality-Sensitive Hashing for large scale image retrieval
	Tool wear monitoring in milling using aZIBO shape descriptor
	Mejorando los sistemas de predicción basados en error acotado
	Tool wear classification using texture descriptors based on Local Binary Pattern
	Mejora de la Estabilidad en Sistemas Takagi-Sugeno mediante la aplicacion del Teorema de Polya con multiíndices
	SISTEMA ROBOTICO DE TIPO EXOESQUELETO PARA REHABILITACION DE LA MANO
	Estudio de la navegación de un planeador autónomo submarino
	SOLAR DESALINATION MANAGEMENT TO FULFILL GREENHOUSE WATER DEMAND USING PREDICTIVE CONTROL
	Control robusto multivariable de un ciclo de refrigeración
	SSS-SLAM: An Object Oriented Matlab Framework for Unverwater SLAM using Side Scan Sonar
	INTEGRACIÓN DE SISTEMAS MULTI-AGENTE EN SISTEMAS EMBEBIDOS CON RECURSOS LIMITADOS PARA LA REALIZACIÓN DE TAREAS DE COORDINACIÓN Y COOPERACIÓN
	OPTIMIZACIÓN DINÁMICA MEDIANTE DIFERENCIACIÓN AUTOMÁTICA USANDO ECOSIMPRO Y CASADI
	INTEGRACIÓN DE UNA PLATAFORMA ROBÓTICA DE ASISTENCIA AL CIRUJANO EN OPERACIONES LAPAROSCÓPICAS DE PUERTO ÚNICO 
	Respuesta frecuencial de los sistemas de tiempo discreto usando herramientas interactivas
	Diseño de dispositivo auxiliar de rehabilitación de mano
	Algoritmo de Navegación Autónoma basado en una Arquitectura Distribuida
	MODOS ASUMIDOS Y ELEMENTOS FINITOS: COMPARATIVA DE MODELOS PARA ROBOTS FLEXIBLES
	DISENÌ…O Y CONSTRUCCIOÌ†N DE UNA PLATAFORMA AEÌ†REA PARA LA CAPTACIOÌ†N DE INFORMACIOÌ†N TOPOGRAÌ†FICA
	CONTROL OF OSCILLATING WATER COLUMN (OWC) WAVE ENERGY PLANTS
	MODELADO MULTIBODY Y VALIDACIÓN DE UN VEHÍCULO
	DISEÑO DE UN DISPOSITIVO NEUMATICO PARA REHABILITACION DE MANO MEDIANTE FUNDA TERMORETRACTIL
	Reconstrucción 3D de racimos de uva basada en estéreo-visión
	CONVERSIÓN DE UN ROBOT MÓVIL DE CADENAS EN VEHÍCULO HÍBRIDO ELÉCTRICO
	CRITERIOS PARA RESOLUCIÓN DE REDUNDANCIA EN CONTROL VISUAL DIRECTO DE MANIPULADORES
	EQUIPO PARA PRÁCTICAS DE FUNDAMENTOS DE AUTOMÁTICA
	Diseño de un regulador Fuzzy para planta de laboratorio
	CONTROL DE RELOJ DE TORRE CON ARDUINO
	Reconfiguración de sistemas de control basado en multiagentes
	Control de balanceo de carga de un grupo de servidores de red
	IMPLEMENTACIÓN DE UNA MAQUETA DE CONTROL BILATERAL DE 1 GDL CON ARDUINO PARA TELERROBÓTICA
	ARQUITECTURA ABIERTA DE CONTROL VISUAL DIRECTO SOBRE FPGA
	PROTOTIPO DE ROBOT DE SERVICIO PARA GUIADO DE PERSONAS POR VISIÓN.
	A segmentation approach for evaluating wear of inserts in milling machines with computer vision techniques
	Optimización de la producción de biomasa en fotobiorreactores tubulares
	Avances recientes en manipulación subacuática en el subproyecto GRASPER
	Printbots: un gran paso hacia adelante
	TRANSFERENCIA DE COMPORTAMIENTOS DE NAVEGACION HUMANA A UN PLANIFICADOR LOCAL DE ROBOTS
	DESARROLLO METODOLÓGICO DE SISTEMAS DE CONTROL APLICANDO INGENIERÍA CONDUCIDA POR MODELOS
	Plataforma para la implementación y validación de algoritmos de control de tiempo real en mini-helicópteros de varios rotores
	PLATAFORMA PARA LA FORMACIÓN PRÁCTICA INDIVIDUALIZADA EN FUNDAMENTOS DE CONTROL AUTOMÁTICO
	Primeros resultados de un control genético predictivo sobre maqueta de helicóptero (twinrotor)
	MODELADO DE MOTORES USM PARA ROBOTICA DE REHABILITACION
	SEMANTIC ENVIRONMENT FORMALIZATION FOR MOBILE ROBOTS NAVIGATION
	Seguimiento de caminos para formaciones de vehículos marinos de superficie
	SIMULACION DE LA MANO HUMANA MEDIANTE MATLAB/SIMMECHANICS
	Mejora de la localizaciónn de un cuadricóptero mediante la fusión de su sistema de metrología y un GPS
	Optimización en dos etapas para la gestión energética en edificios
	SOFTWARE PARA EL DESARROLLO DE PRÁCTICAS DE CREACIÓN DE MAPAS Y LOCALIZACIÓN VISUAL DE UN ROBOT MÓVIL
	CPWalker - Plataforma robótica para la rehabilitación y el entrenamiento de la marcha en pacientes con Parálisis Cerebral
	Control Supervisor para el Control De Sistemas de Fabricación Reconfigurables
	Navegación local de un robot móvil con costes sociales aprendidos por demostración
	CONTROLADOR RESETEADO DE DESLIZAMIENTO DE RUEDAS PARA SISTEMAS DE FRENADO
	GENERACIÓN Y REPRODUCCIÓN DE SOMBRAS EN TIEMPO REAL EN EASY JAVA SIMULATIONS
	Planificación de rutas para la cobertura de un área en tiempo mínimo mediante un sistema Multi-UAV
	Diseño de control no lineal para regulación de tasa de crecimiento en cultivos multi-sustrato
	Localización de objetos 3D con ambigüedad de vista en tareas de guiado robótico
	INTEGRACIÓN DE RECONOCIMIENTO DE ESCENAS Y LOCALIZACIÓN BASADA EN MONTE CARLO
	DESARROLLO DE ESTRATEGIAS DE CONTROL DISTRIBUIDO EN ROBOTS MÓVILES SOBRE EL MIDDLEWARE DEL NÚCLEO DE CONTROL
	ENFOQUE UNIFICADO DEL DISEÑO DE PID MEDIANTE EL LUGAR DE LAS RAÍCES Y EN FRECUENCIA 
	HERRAMIENTA DE SIMULACION PARA EL DESARROLLO DE EXOESQUELETOS BASADA EN MATLAB-SIMULINK
	Reconstrucción cinemática del brazo humano mediante matrices de transformación
	Diseño e implementación de una plataforma experimental para el control de vuelo, gestión y visualización de datos de UAVs
	Configuración y ejecución de benchmarks de intervención robótica submarina en UWSim mediante herramientas Web
	SISTEMA DE CONTROL DE HELICÓPTEROS MEDIANTE FIJACIÓN POR CABLE PARA MEJORAR EL RENDIMIENTO DE LAS VARIACIONES DE LA GUIÑADA EN VUELO ESTACIONARIO
	AJUSTE DE CONTROLADORES PID BASADOS EN EVENTOS POR CUANTIFICACIÓN Y CRUCE DE NIVELES
	Diseño e Implementación de un Sistema de Control de Entorno para Usuarios con Parálisis Cerebral
	ESTIMACIÓN DE PARAMETROS DE UN MODELO DE MANIOBRA NO LINEAL DE UN VEHÍCULO SUBACUÁTICO
	Desarrollo de un sensor subacuático ultrasónico y RF para posicionamiento en tareas de manipulación robótica
	SLAM VISUAL HÍBRIDO TOPOLÓGICO-MÉTRICO MEDIANTE MÉTODOS BASADOS EN LA APARIENCIA GLOBAL
	NORMA IEC-61499 PARA EL CONTROL DISTRIBUIDO. APLICACIÓN AL CNC.
	MPC tuning in a hierarchical control structure for a wastewater treatment process
	CONTROL JERÁRQUICO DE PLANTA COMPLETA DE UN CASO DE ESTUDIO DE CRISTALIZACIÓN DE AZÚCAR
	Analysis of controller performance in wastewater treatment
	Entorno de desarrollo integrado para robots mini-humanoides basado en modelado por componentes
	Métodos bio-inspirados en el control PID de un motor
	Diseño de una plataforma híbrida aéreo-terrestre para aplicaciones de inspección visual
	Algoritmo para particionado automático de sistemas con criticidad mixta
	ENFOQUE ESTRATÉGICO PARA EL PROBLEMA PEG-IN-HOLE UTILIZANDO PRIMITIVAS DE MOVIMIENTOS DINÁMICOS
	Gliif: Beyond QR Codes
	VERIFICACION Y VALIDACION DE SISTEMAS DE CONTROL DE VUELO PARA MAV-VTOL BASADAS EN MATLAB STATEFLOW
	SENSORY PROCESSING OPTIMIZATION IN A SMART DEVICE
	CABEZA MECATRÓNICA CON INTELIGENCIA EMOCIONAL Y ARTIFICIAL
	CONSTRUCCIÓN DE MODELOS PARA LA DINÁMICA SINÁPTICA DE UN SISTEMA NEURONAL BASADOS EN REDES DE PETRI Y MÁQUINAS DE ESTADOS
	ESTIMACIÓN MONOCULAR Y EFICIENTE DE LA POSE USANDO MODELOS 3D COMPLEJOS
	Alternativas de biología sintética para el control de rutas metabólicas
	Uso de Simulink y Arduino para Prácticas de Robótica
	CONFIGURATION MODEL FOR CONTROL KERNEL MIDDLEWARE BASED APPLICATIONS
	NAVEGACIÓN REACTIVA EN ENTORNOS ESTRECHOS E INTRINCADOS
	Control de Movimientos mediante Bus EtherCAT y LinuxCNC
	Survey on Progressive Image Compression and Transmission and its application in Underwater Intervention Missions
	MARCO PARA EL ANÁLISIS DE COLECTORES CILINDRO-PARABÓLICOS A PARTIR DE LA INFORMACIÓN 3D OBTENIDA CON ESCÁNERES LÁSER
	Implementación de controladores PID y su Optimalidad en el espacio de objetivos
	MÉTODO DE LOCALIZACIÓN PRECISA DE PUPILAS EN IMÁGENES A COLOR
	Octree-Based Subsampling Criteria for Bathymetric SLAM
	OPERACIOÌ†N OÌ†PTIMA DE LA PLANTA DE LOS 4 TANQUES
	Nonlinear Predictive Control for the Four-Tanks Plant Flow Regulation
	Estudio de escenarios de uso para un robot social asistencial para enfermos de Alzheimer
	Extrusor Multifilamento para Impresión 3D en Color
	Concurso en Ingeniería de Control 2014. Operación Óptima de la planta de 4 tanques. Control multivariable.
	CONTROL PREDICTIVO PARA LA PLANIFICACIÓN DE PROCESOS POR LOTES EN LA INDUSTRÍA AZUCARERA
	DETECCIÓN Y SEGUIMIENTO DE OBJETOS MÓVILES UTILIZANDO UN ESCÁNER LÁSER MEDIANTE FILTROS DE KALMAN
	Control of a Quadruple Tank Process using a Mixed Economic and Standard MPC
	PROPUESTA DE ONTOLOGÍA PARA EL CONTROL DE ENTORNOS EXTERIORES





<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice




