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DISENO DE SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALIMENTACION Y
MONITOREO CON NAVEGACION AUTONOMA PARA PISCINA
CAMARONERA

PROBLEMA

La alimentacion manual y las estaciones fijas en camaroneras causan desperdicio
de balanceado y acumulacidon de materia organica en zonas especificas. Ademas,
estas soluciones estaticas representan una barrera econdmica para pequenos
productores al requerir multiples unidades por piscina.

OBJETIVO GENERAL

Disefar un sistema movil automatizado de alimentacidon y monitoreo para piscina
camaronera, contribuyendo a la tecnificacion de pequenos productores e
implementando un prototipo funcional.

PROPUESTA

Panel Solary

Caja de Control _—— Tapa Superior (Azul)

Sistema automatizado de alimentacion
movil tipo catamaran operado mediante
aplicacion movil y navegacion diferencial.
Incorpora comunicacion y transmision de| — zpaseMmeo
datos remota via protocolo LoRa para

zonas rurales, verificacion de parametros
del agua por sensores y carga mediante
panel solar .

Disefio del sistema a su Aplicacion para el Prueba de concepto
capacidad industrial Industrial control remoto, censado y navegacion en fisico funcional

HISTORICO CONTROL DE ALIMENTADORA ESTADO DE LOS PARAMETROS
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e Se logro disenar una  arquitectura catamaran, esta maximiza la estabilidad
hidrodinamica y el control diferencial corrige desviaciones, garantizando una
dispersion precisa del alimento.

* Se comprobd la viabilidad fisica del sistema de dosificacion y la telemetria,
permitiendo gestionar de manera remota las raciones y el monitoreo mediante una
aplicacion movil de interfaz intuitiva

» El sistema funcional sienta las bases para automatizar curvas de alimentacion
mediante el monitoreo de datos fisicoguimicos en tiempo real
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