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RESUM

La robotica submarina ha sigut un dels camps d'investigacié que més
interés ha despertat en les Gltimes décades, aco ha aconseguit una evo-
lucié del dit camp. Avancos de la robotica submarina han sigut imple-
mentats en arees diferents de la investigacio, dins dels beneficiats esta
el sector comercial i el sector militar aixi com l'académia. D'altra banda,
avancos tecnologics de diferents arees s'incorporen a la robotica sub-
marina, principalment son els sistemes electronics els que més estimu-
len el desenrotllament de tot allo que s'ha relacionat amb els vehicles
submarins, per tant es generen progressos en sistemes de control a més
del disseny mecanic i estructural.

Esta tesi es va centrar en el disseny i construccio d'un vehicle auto-
nom submari per al projecte DIVISAMOS. A partir de I'analisi de I'estat
actual de la robotica submarina, el disseny plantejat arreplega tots els
aspectes favorables dels vehicles existents, d'esta manera es tenen ca-
racteristiques que optimitzen el vehicle atorgant-li versatilitat i eficien-
cia de funcionament. En el procés investigativo es van dirigir esforcos
principalment a la integracié de metodes de disseny mecanic que van
optimitzar les caracteristiques del vehicle que es va construir, presen-
tant aixi un vehicle hibrid amb desplagcaments eficients i possibilitat de
desenrotllar missions que requerisquen hoovering. Cal destacar que els
meétodes de disseny presentats en esta tesi permeten incorporar sistemes
de sensors per a desenrotllament de missions de monitoreo, SLAM, ba-
timetria d'ambients submarins amb generacio de dades geo-referenciats
d'alta resolucid i la seua projeccié cartografica. Amb tot aco es pot as-
segurar que es va construir un vehicle d'altes prestacions.

Amb l'analisi dels resultats obtinguts amb la implementacié de Di-
namica de Fluids Computacional (CFD, per les seues sigles en anglés)
es va aconseguir que el vehicle tinga baix consum d'energia ja que s’han
estudiat a fons aspectes de la forma hidrodinamica del casc del vehicle




per a reduir la forga d'arrossegament. Dins dels resultats a descordar en
este aspecte es presenta un model que incorpora el calcul en temps real
de les forces degudes a l'arrossegament generat pels corrents d'aigua
que interactuen amb el casc del vehicle, reduint amb aco I'alt cost com-
putacional de les analisis CFD i enriquint el modelatge dinamic

El model dinamic i cinematico d'un Vehicle Autonom Submari
(AUV, per les seues sigles en anglés) revist un major grau de comple-
xitat pel fet que al submergir-se depén de la navegacid inercial que fun-
ciona basada en els mesuraments dels instruments i els sistemes de re-
ferencia per a determinar la seua posicio. Les matrius de transformacio
son un meétode efica¢ usat per al modelatge matematic de bracos robot,
en esta tesi es va platejar un model matematic hibrid que utilitza matrius
de transformacio per a plantejar la cinematica del' AUV, este model té
la particularitat de permetre agregar elements al model inicial continu-
ant amb la mateixa formulacid, resultant gran utilitat per a casos en que
I'AUV realitza missions en qué manipulen objectes i a causa d'aco in-
corpora un brag robot.




