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Diseho de una embarcacion autonoma para la medicion de calidad

Requerimientos de diseiio * *
P R O B LE M A Modelado dinamico de Disefio del sistema de
l 3GDL del catamaran control
En el sector camaronero la medicion de la calidad del Disefio conceptual Disefio de los . l :

. , . —>»|  cascos del Disefio de la interfaz
agua es un tema importante y los métodos utilizados en |a I catamarén grafica para los datos
actualidad no son eficientes. e g — I i

calidad del agua Disefio y seleccién del
i sistema de propulsién Si Planificacién de ruta
Disefio del mecanismo de .
inmersién de sensores Autonomla: del
catamaran
O BJ ETIVO G E N E RAL Seleccion de la unidad de h *
cémputo y plataforma de Disefio de las
programacion conexiones electrénicas
¢ del sistema
Disenar y validar mediante simulacion una embarcacion _ : Y
i o Seleccién dgl sistema de
autonoma que sea capaz de obtener mediciones de comunicacion Disefio del modelo 3D
] o el catamaran
calidad del agua en una piscina camaronera. I i
Seleccidn de los sensores
de navegacion autdnoma )
¢ El catmaran
soporta el peso?

PROPUESTA

Implementar una embarcacion portable, que se adapte a
las diferentes formas y tamanos de las piscinas
camaroneras. Incorporando un sistema de
posicionamiento para saber su ubicacion y lograr seguir
una trayectoria impuesta en la cual mediante sensores se |
mida la calidad del agua, para luego mostrar los datos

como mapa de calor en una grafica. Coordenada siguiente
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Catamaran

RESULTADOS

Embarcacién capaz de enviar El disefio estructural de la embarcacién y cada uno de
los datos de los sensores a sus componentes electronicos para el funcionamiento
una computadora en tierra. planteado.

CONCLUSIONES

e E| sistema de control manual y automatico disenado e La gran autonomia en un vehiculo marino de superficie
para la navegacion de la embarcacion nos indica que la es una caracteristica importante la cual cumple el
embarcacion lograra cumplir la trayectoria predefinida catamaran disenado, con una sola carga, la bateria
para la obtencion de datos de |a calidad del agua. tiene una autonomia de 3 horas y en ese tiempo puede

recorrer mas de 5 piscinas de 2 hectareas.
e E| sistema de propulsion elegido para navegar el bote
permite controlar la velocidad y rumbo de |Ia
embarcacion, logrando una velocidad maxima de 0.8
m/s con lo cual puede recorrer una piscina de 2ha en
menos de 30 min.



