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RESUMEN

La robdtica submarina ha sido uno de los campos de investigacion
gue mas interés ha despertado en las ultimas décadas y con esto ha lo-
grado una evolucion de dicho campo. Avances de la robdtica submarina
han sido implementados en areas diferentes a la investigacion, dentro
de los beneficiados esta el sector comercial y el sector militar, asi como
la academia. Por otra parte, avances tecnoldgicos de diferentes areas se
incorporan a la robética submarina, principalmente en los sistemas elec-
trénicos los que mas estimulan el desarrollo de todo lo relacionado con
los vehiculos submarinos, por lo tanto, se generan progresos en sistemas
de control ademas del disefio mecanico y estructural.

Esta tesis se centrd en el disefio y construccién de un vehiculo auté-
nomo submarino para el proyecto DIVISAMOS. A partir del analisis
del estado actual de la robotica submarina, el disefio planteado recoge
todos los aspectos favorables de los vehiculos existentes, de esta forma
se tienen caracteristicas que optimizan el vehiculo, otorgandole versa-
tilidad y eficiencia de funcionamiento. En el proceso investigativo se
dirigieron esfuerzos, principalmente a la integracion de métodos de di-
seflo mecanico que optimizaron las caracteristicas del vehiculo que se
construyo, presentando asi un vehiculo hibrido con desplazamientos
eficientes y con posibilidad de desarrollar misiones que requieran hoo-
vering. Cabe destacar que los métodos de disefio presentados en esta
tesis, permiten incorporar sistemas de sensores para desarrollo de mi-
siones de monitoreo, Localizacion y Mapeo Simultaneos (SLAM, por
sus siglas en inglés) batimetria de ambientes submarinos con genera-
cion de datos georreferenciados, de alta resolucion y su proyeccion car-
tografica. Con todo esto se puede asegurar que se construyo un vehiculo
de altas prestaciones.




Con el andlisis de los resultados obtenidos con la implementacién de
Dinamica de Fluidos Computacional (CFD, por sus siglas en inglés),
se logré que el vehiculo tenga bajo consumo de energia ya que se han
estudiado a fondo aspectos de la forma hidrodinamica del casco, del
vehiculo para reducir la fuerza de arrastre. Dentro de los resultados a
desatacar en este aspecto se presenta un modelo que incorpora el calculo
en tiempo real, de las fuerzas debidas al arrastre generado por las co-
rrientes de agua que interactan con el casco del vehiculo, reduciendo
con esto el alto costo computacional de los analisis CFD y enrique-
ciendo el modelado dindmico.

El modelo dindmico y cinematico de un vehiculo autdnomo subma-
rino (AUV, por sus siglas en inglés), reviste un mayor grado de com-
plejidad debido a que al sumergirse, depende de la navegacion inercial
que funciona basada en las mediciones de los instrumentos y los siste-
mas de referencia para determinar su posicién. Las matrices de trans-
formacion son un método eficaz, usado para el modelado matematico
de brazos robot, en esta tesis se plateé un modelo matematico hibrido,
que utiliza matrices de transformacion para plantear la cinematica del
AUV, éste modelo tiene la particularidad de permitir agregar elementos
al modelo inicial, continuando con la misma formulacion resultando de
gran utilidad para casos en los que el AUV realiza misiones en las que
manipulan objetos y debido a esto se incorpora un brazo robot.




