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Grupo de Robótica y Mecatrónica
Universidad de Málaga

Sistemas robóticos terrestres.

Planificación de caminos y autonomía.

Percepción y control.

Redes inalámbricas de sensores y sistemas 
conectados.

Integración de sistemas robóticos con equipos 
humanos.

www.uma.es/robotics-and-mechatronics
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Quadriga
Alacranewww.uma.es/robotics-and-mechatronics
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• Auto-Leaf es un vehículo de 
pasajeros convencional Nissan Leaf
modificado mediante un módulo de 
conversión AB Dynamics.

• La conversión permite la 
teleoperación del vehículo, y 
también la conducción autónoma 
mediante posicionamiento GPS.

El grupo está desarrollando un 
conjunto sensorial (LIDAR, cámaras) 
junto con un sistema de control, de 
carácter modular, de modo que pueda 
tener las mismas capacidades de 
autonomía que las otras plataformas 
del grupo.
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• Argo J8 es una plataforma comercial.

• Es un vehículo medio 8x8, con capacidad anfibia, que puede 
llevar hasta 570 kg de carga útil.

• Puede controlarse mediante teleoperación y mediante 
follow-me.

El grupo está desarrollando una 
interfaz con nuestros sistemas de 
control, de manera que en breve 
compartirá las mismas capacidades de 
autonomía que las otras plataformas 
del grupo.
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Argo J8 – demostración con follow-me

Argo J8 es una plataforma comercial 8x8, con capacidad anfibia, y  
hasta 570 kg de carga útil.

Puede controlarse mediante teleoperación y mediante follow-me.

El grupo está desarrollando una interfaz con nuestros sistemas de 
control, de manera que en breve compartirá las mismas capacidades 
de autonomía que las otras plataformas del grupo.
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Trayectorias planificadas 
asociadas a cada 
plataforma robótica 
(Rambler y Cuadriga) para 
la asistencia médica a seis 
víctimas geolocalizadas
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Ruta planificada asociada a cada 
plataforma robótica durante la 
navegación para la asistencia 
médica a las seis víctimas 
geolocalizadas.

PERFIL DE TRAYECTORIA: Perfil del 
terreno para cada trayectoria 
planificada, perfil de velocidad asociada 
a cada plataforma robotizada y ángulos 
de inclinación durante la navegación.

Plataforma 
Robotizada 1

Plataforma 
Robotizada 2

Plataforma Robotizada 1

Plataforma Robotizada 2
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JEMER2019 – Cooperación con las Fuerzas
Armadas

JEMER2019 
Evacuación de víctimas en cooperación:  
Tercio Alejandro Farnesio - SAR/UMAER- Grupo de Robótica y Mecatrónica UMA - Cátedra de Seguridad, 
Emergencias y Catástrofes UMA



JEMER20 – Nuevos desarrollos: integración de 5G 
– Proyecto Piloto 5G Andalucía de Vodafone

Nuevos desarrollos: Integración con comunicaciones 5G y 
procesamiento remoto 
Proyecto Piloto 5G –Andalucía C007/18 

Más información en: https://www.piloto5gandalucia.es/casos-de-uso/robotica-de-emergencias 
Estas imágenes pertenecen al video que puede verse complete en: 
https://www.youtube.com/watch?v=U9zrwxCFXtM
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Contacto: 
Alfonso García Cerezo 
ajgarcia@uma.es

J. Jesús Fernández Lozano
jfl@uma.es

mailto:ajgarcia@uma.es
mailto:jfl@uma.es



