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Alrededor del 70% de la superficie del planeta esté cubierta por océanos. Y
sin embargo, se estima que se desconoce mas del 95% de lo que habita y en
él ocurre. Esto se debe en gran medida al elevado coste econdémico que
supone llevar a cabo este descubrimiento, al igual que lo riesgos que conlleva
operar, investigar y extraer recursos del entorno marino. Aunque la tendencia
a la automatizacioén y robotizacién se abre paso en muchos sectores de la
industria, la industria maritima no ha adoptado la tecnologia auténoma a pesar
del gran potencial que presenta. Aplicaciones como el monitoreo de aguas,
seguridad y vigilancia maritima, investigacién oceanografica — mapas, datos
oceanicos — asi como la deteccion de bancos de peces para la pesca son
claros exponentes del interés y las posibilidades que ofrecen los vehiculos
maritimos auténomos (USVs — Unmanned Surface Vehicles, or ASVs —
Autonomous Surface Vehicles, en inglés).

El mar, sin embargo, es un entorno dinamico en constante cambio. Para
explotar al maximo estos vehiculos es necesario dotarlos de herramientas
inteligentes que puedan responder a estos entornos altamente variables, con
tomas de decisiones de acuerdo a los parametros de planificacion y datos de
modalidades sensoriales a bordo que se derivan de observar el entorno del
robot marino constantemente con sensores de naturaleza dispar.

Objetivos: Esta tesis doctoral se plantea los siguientes logros:

e Caracterizacion de sensorica de interés, centrandose en actividades
de pesca y de investigacion oceanografica (camaras, sondas
acusticas, gases, temperatura, salinidad, etc.).

e Fusionado multi-modal para caracterizacion probabilistica del
entorno marino segun la utilidad de la aplicacion.

o Estrategias efectivas de planificacion de la navegacion y de toma de
decisiones del SUV, incluidas las de aprendizaje inteligente.

PERFIL DEL CANDIDATO/A:

o Titulacion/Estudios: Titulo universitario en ingenieria mecatrénica,
informatica, eléctrica, Industrial, de telecomunicaciones o cualquier otra
titulacién o recorrido académico que ofrezca conocimientos
relacionados con la tematica del proyecto.

e Especialidad: no requerida

e |diomas: El idioma de trabajo sera predominantemente castellano, con
un alto porcentaje de inglés. Se requiere por ello un nivel demostrable
de ingles avanzado, tanto para la documentacion en el estado del arte,
como para la elaboracién de publicaciones cientificas y su presentacién
en congresos internacionales, asi como estancias en centros de
colaboracion internacionales.
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Otros conocimientos:

Se valoraran conocimientos roboética, sensoérica, interfaces/sistemas
embarcados, programacion de sistemas (Python, C++), lenguajes de
programacion cientificos y de simulacion (e.g. Matlab). Asi como
conocimientos de ROS, machine learning (PyTorch, Tensorflow), Latex
y entornos de desarrollo en Open Source.

MASTER (si se considera necesario): Si, o formacién equivalente que
permita realizar una tesis.

OBSERVACIONES:

- Ella candidata/a ideal es un/una estudiante con flexibilidad para
adaptarse a diferentes situaciones y retos cientifico-tecnoldgicos,
con alta grado de iniciativa y proactividad en busqueda de
soluciones, capaz de combinar conocimientos de su ambito de
conocimiento con otros ambitos para la identificacion y desarrollo
de soluciones innovadoras.

- Altamente valorable: motivacion por la investigacion cientifica,
constatado principalmente con publicaciones cientificas y
estancias en centros de investigacion.

- Disponibilidad para viajar (estancias, congresos).

jvalls@azti.es




	PERFIL DEL CANDIDATO/A:

