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PERFIL PROFESSIONAL

Estudis
Especialitat Professional

Coneixements

Idiomes

Es valorara:

Competéncies Técniques

Experiéncia Professional

Funcions

Altres requisits a considerar

Enginyeria Robotica o Similar

Control de la robotica i IA

Modelatge del comportament dels vianants.

Integracié de la dinamica social en sistemes de navegacio robotica.

Marcs de prediccié de trajectories i la seva aplicacié en entorns compartits huma-robot.

Arquitectures d'aprenentatge profund per a la prediccié de séries temporals i el seu desplegament en
sistemes robotics en temps real.

Catala, castella i anglés parlats, llegits i escrits.

Ecosistemes ROS i ROS2.

Frameworks de robotica: ROS, Gazebo, Movelt!, Navigation Stack.
Aprenentatge automatic i IA: PyTorch, LSTM, Trajnet++.

Simulacié i modelitzacid: PyBullet, Catia V5.

Control de versions i contenidors: Git, Docker.

Visié per computador i sensors: OpenCV, PCL.

Maquinari de robotica: Kuka, UAV, robot quadrupede Solo12.
Llenguatges i eines de programacio: Python, C++, MatLab/Simulink.

Desenvolupament i desplegament de sistemes robotics, incloent-hi manipuladors mobils,
quadrupedes, UAV o bracgos industrials.

Implementacié de models d'aprenentatge automatic (per exemple, LSTM, prediccid de trajectories)
dins de marcs robotics.

Entrenament, I'avaluacid i el desplegament de models d'IA per a tasques com la previsié de moviment,
la percepcio o la presa de decisions.

Es valorara experiéncia en funcions similars a les descrites, especificament, en el desenvolupament
d’activitats de recerca, tant en I’entorn universitari com industrial.

Programar i implementar comportaments robotics en plataformes basades en ROS (ROS1 i ROS2),
integrant la percepcio, el control i la logica d'alt nivell.

Contribuir tant a 'arquitectura a nivell de sistema com a les proves i validacions practiques de robots
a I'entorn domestic intel-ligent del nostre laboratori.

Capacitat per integrar components de programari i maquinari tant en entorns simulats com reals
Capacitat demostrada per transferir solucions de la simulacid a robots fisics, incloent-hi I'ajust de
parametres i la resolucié de problemes. Treball en entorns de recerca o col-laboracions académic-
industrials.
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