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RESUM 

La robòtica submarina ha sigut un dels camps d'investigació que més 

interés ha despertat en les últimes dècades, açò ha aconseguit una evo-

lució del dit camp. Avanços de la robòtica submarina han sigut imple-

mentats en àrees diferents de la investigació, dins dels beneficiats està 

el sector comercial i el sector militar així com l'acadèmia. D'altra banda, 

avanços tecnològics de diferents àrees s'incorporen a la robòtica sub-

marina, principalment són els sistemes electrònics els que més estimu-

len el desenrotllament de tot allò que s'ha relacionat amb els vehicles 

submarins, per tant es generen progressos en sistemes de control a més 

del disseny mecànic i estructural. 

Esta tesi es va centrar en el disseny i construcció d'un vehicle autò-

nom submarí per al projecte DIVISAMOS. A partir de l'anàlisi de l'estat 

actual de la robòtica submarina, el disseny plantejat arreplega tots els 

aspectes favorables dels vehicles existents, d'esta manera es tenen ca-

racterístiques que optimitzen el vehicle atorgant-li versatilitat i eficièn-

cia de funcionament. En el procés investigativo es van dirigir esforços 

principalment a la integració de mètodes de disseny mecànic que van 

optimitzar les característiques del vehicle que es va construir, presen-

tant així un vehicle híbrid amb desplaçaments eficients i possibilitat de 

desenrotllar missions que requerisquen hoovering. Cal destacar que els 

mètodes 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 generació de dades geo-referenciats 

d'alta resolució i la seua projecció cartogràfica. Amb tot açò es pot as-

segurar que es va construir un vehicle d'altes prestacions. 

Amb l'anàlisi dels resultats obtinguts amb la implementació de Di-

nàmica 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 hidrodinàmica del casc del vehicle 



 

 

 

per a reduir la força d'arrossegament. Dins dels resultats a descordar en 

este aspecte es presenta un model que incorpora el càlcul en temps real 

de les forces degudes a l'arrossegament generat pels corrents d'aigua 

que interactuen amb el casc del vehicle, reduint amb açò l'alt cost com-

putacional de les anàlisis CFD i enriquint el modelatge dinàmic 

El model dinàmic i cinemático d'un Vehicle Autònom Submarí 

(AUV, per les seues sigles en anglés) revist un major grau de comple-

xitat pel fet que al submergir-se depén de la navegació inercial que fun-

ciona basada en els mesuraments dels instruments i els sistemes de re-

ferència per a determinar la seua posició. Les matrius de transformació 

són un mètode eficaç usat per al modelatge matemàtic de braços robot, 

en esta tesi es va platejar un model matemàtic híbrid que utilitza matrius 

de transformació per a plantejar la cinemàtica del' AUV, este model té 

la particularitat de permetre agregar elements al model inicial continu-

ant amb la mateixa formulació, resultant gran utilitat per a casos en què 

l'AUV realitza missions en què manipulen objectes i a causa d'açò in-

corpora un braç robot. 

 


