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Artículo científico. Grau, A., Indri, M., Lo Bello, L., and Sauter, T. (2021), “Robots in 
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Industrial Electronics Magazine, Vol. 15, no. 1, March 2021, pp. 50-61, ISSN 1932-4529, 
DOI 10.1109/MIE.2020.3008136, https://ieeexplore.ieee.org/document/9305203. IF: 6.625 
(Q1-2020- ENGINEERING, ELECTRICAL & ELECTRONIC - SCIE- 27/273), 
 
 

C.2. Proyectos 

Solo a partir de 2006. 
2006-2009: Participación dentro del grupo coordinador del Proyecto Europeo URUS 
(Ubiquitous Networking Robotics in Urban Settings), FP6-2005-IST-6, URUS-045062. 
01/12/2006-30/11/2009. Investigador principal: Alberto Sanfeliu. 
 
2008-2010. Participación en el proyecto “Robótica Ubicua para entornos urbanos Ub-
ROB”, CICYT proyecto DPI2007-61452. 01/10/2007-03/08/2010. Investigador principal: 
Alberto Sanfeliu. 
 
2010-2015: Participación en el proyecto de investigación “The collective experience of 
empathic data systems” (CEEDS), ref. FP7-258749-CEEDS. Responsable: Alberto 
Sanfeliu. 1/09/2010-28/02/2015. Importe: 419.180Eur. 
 
2011-2014. Participación en el proyecto “Cooperación Robots-Humanos en áreas 
urbanas (RobTaskCoop)”, CICYT proyecto DPI2010-17112. Investigador principal: 
Alberto Sanfeliu. Periodo: 1/1/2011-30/06/2014. Importe: 348.480Eur. 
 
2012-2014: Participación en el proyecto de investigación “Aerial robotics Coopoerative 
Assembly System” (ARCAS), ref. FP7-INFSO-ICT-287617. 28/11/2011-31/10/2015. 
Responsable: Alberto Sanfeliu. Importe: 618.234Eur. 
 
2013-2019: Participación en el Proyecto FP7-601116-ECHORD PLUS PLUS, European 
clearing house for open robotics development plus plus Commission of European 
Communities. Investigador principal: Alberto Sanfeliu Cortes. (Instituto de Robótica e 
Informática Industrial). 01/10/2013-31/01/2019. 926.668 €. 
 
2014-2016. Participación en el proyecto “Interacción, aprendizaje y cooperación robot-
humano en areas urbanas”, (Robot-Int-Coop) CICYT proyecto DPI2013-42458-P. 
Periodo: 1/1/2014-30/6/2017. Investigador principal: Alberto Sanfeliu. Importe: 
122.000Eur. 
 
2015-2018: Participación en el proyecto de investigación AEROARMS, H2020-ICT-2014-
1-644271, Aerial robotic system integrating multiple arms and advanced manipulation 
capabilities for inspection and maintenance.  
 
2016-2019: Participación en el proyecto de investigación “Colaboración de robots-
humanos para el transporte de productos en zonas urbanas”, CICYT DPI2016-78957-R 
(ColRobTransp). Responsable: Alberto Sanfeliu. Importe: 217.800Eur. 
 
2020-2023: Investigador principal del proyecto “Colaboración robot-humano para el 
transporte y entrega de mercancías”, ROCOTRANSP (PID2019-106702RB-C21 / AEI / 
10.13039/501100011033)", 01/06/2020-31/05/2023, importe: 125477 Eur. 

 
2021-2024: Participación en el proyecto de investigación “A Collaborative Paradigm for 
Human Workers and Multi-Robot Teams in Precision Agriculture Systems”, H2020-
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101016906-CANOPIES, 01/01/2021-31/12/2024, Investigador principal: Alberto Sanfeliu, 
importe: 459311.25 Eur,  
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