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Abstract

En este trabajo se analiza, estudia y se produce una alternativa tanto econémica como reutilizable
en la forma de una sonda sumergible que pueda extraer datos de caracter cientifico en los
cuerpos de agua de la nacién argentina.

Se presenta un estudio sobre las tecnologias utilizadas para lograr este objetivo. Un marco
tedrico que envuelve todos los conceptos claves y necesarios para la produccion de un prototipo
adecuado que pueda sobrevivir el medio acuatico, incluyendo: Arduino, el estdndar CubeSat, la
Limnologia, Reflote y la historia de otras alternativas de caracter remoto entre otras.

Tambieén se realizaron andlisis y disefios previos al desarrollo, tanto de caracter técnico como
econdmicos para asegurarse de la factibilidad del proyecto ademas de la identificacion de
riesgos, junto con sus correspondientes mitigaciones.

Finalmente, se propuso un desarrollo en 3 etapas de la sonda en cuestion. Siguiendo principios
fisicos y una estructura de datos expandibles, se realizaron pruebas controladas en un cuerpo de
agua, extrayendo datos como: Profundidad, Temperatura y Ph. Se encontraron resultados
prometedores y la aprobacion de un profesional de campo para un desarrollo continuo en el

futuro.
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Capitulo 1. Introduccion

Objetivo
El objetivo principal de este proyecto es lograr el disefio y desarrollo de un vehiculo auténomo,
inspirado bajo los logros recientes de la industria Aeroespacial, que facilite la exploracion e
investigacion en campos de ciencias ofreciendo una alternativa de menor costo, sencilla y rapida.
Este vehiculo propuesto debera poder desplazarse por un cuerpo de agua desde la superficie
hasta el fondo. Contando con un espacio modular para el acoplamiento de sensores 0 pequefios
instrumentos para la medicion y obtencion de datos. En primera instancia, el alcance del
prototipo estd limitado a que pueda resolver tareas simples para el campo cientifico de la

geologia, tomando como principal el area hidroldgica.

Dentro de los objetivos especificos del proyecto, se mencionan:
% Disefiar un vehiculo util para la investigacion geoldgica en rios y mares.
% Determinar sensores apropiados para la investigacion geoldgica.
% Produccién de un prototipo funcional que cumpla con las funciones basicas establecidas

por el proyecto.
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Barreras

La utilizacion de pequefios vehiculos para el estudio cientifico y muestreo de datos, se ve
restringida, por motivos similares a aquellos encontrados de la industria Aeroespacial.
Principalmente, la falta de desarrollo y estudio para este tipo de tecnologias, dejandolas de lado
en favor de otras mas tradicionales.
Se toma como un ejemplo, todo aquello relacionado con el estandar “CubeSat” (Kargieman,
2011) de bajo costo y gran acceso para asi lograr una mejora en esta industria de investigacion
cientifica.
Actualmente el acceso a este tipo de tecnologia es muy dependiente y especifico de la rama
cientifica a la que esté apuntada. Si bien, este tipo de vehiculos existen desde 1970 siendo
utilizados en el estudio de los mares, la medicina e incluso la atmosfera terrestre, no existen
alternativas universales que se prestan para cualquier tipo de campo de la misma forma que el
estandar CubeSat permite. Es decir, un disefio que sea sencillo de modificar y adaptar basado en
los requerimientos de cada caso especifico, sin necesidad de invertir mucho capital.
Finalmente se tienen en cuenta las restricciones y limitaciones del disefio mismo. Siendo el
alcance de este proyecto mantener no solo un costo relativamente accesible, se consideran los
siguientes desafios/barreras fisicas:

% Tipo de movilidad del vehiculo. Teniendo en cuenta fuerza, potencia, oruga, esfera. (Se

considera una oruga.). ¢ Coémo se recupera luego después de su uso? (Reflote).
% Sensores. ¢Cuales de estos estan disponibles en el ecosistema Arduino? ¢;Cuales pueden

ser utilizados para el alcance? ;Coémo lidiar con su consumo y precio?
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% Codigo. ¢Cémo lidiar con distintos terrenos? Funcion de factibilidad, manejo de la

bateria, Gltimos registros y envio de datos en caso de falla catastrofica; entre otros.
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Relevancia del proyecto

La relevancia del proyecto es la captacion de informacion que permita asistir al campo de estudio
de la geologia, con mapeos o relevamiento de informacion a través de sensores donde el ingreso

de un vehiculo mas grande, de sensores mas caros o de un ser humano resulta no rentable o no

posible.



