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1.- Tema de investigacion

ESTRUCTURA Y SISTEMA DE PROPULSION DE UN USY REMOTO PARA
ANALISIS DE CALIDAD DE AGUA

2.- Problema de investigacion

En la Reserva Colonso Chalupas, la evaluacion de la calidad del agua actualmente se
llzeva a cabo de manera manual, lo que plantea una serie de desafios y limitaciones.
En este estudio, se afronta la tarea de disefar e implementar la estructura y el sistema
de propulsion de un USV remoto, con el proposito de llevar a cabo un analisis mas
eficiente de la calidad del agua. La evaluacion de la calidad del agua desempefa un
papel crucial en la consarvacién y supervision de los ecosistemas acuaticos, asl como
en la garantia de un suministro de agua potable seguro. La creacién de un USV
autbnomo capaz de recopilar datos precisos en diversos entomos acuaticos
representa una solucién prometedora para abordar estas limitaciones y mejorar
significativamente el proceso de monitoreo de |a calidad del agua en la reserva.

2.1.- Definicién y diagndstico del problema de investigacion

A lo largo de la historia, la preocupacion por la calidad del agua ha sido constante
debido a su relevancia para la salud de los ecosistemas y la seguridad del suministra
de agua potable, En la actualidad, el monitoreo y analisis de la calidad del agua son
fundamentales, y los Vehiculos Submannos No Tripulados (USV) remotos han surgido
como una herramienta prometedora para este proposito. Estos vehiculos autonomos
permiten la recoleccion eficiente de datos precisos en fiempo real en diferentes
contextos acuaticos, destacando la importancia de la tecnologia en la preservacion de
los recursos hidricos y la necesidad de soluciones innovadoras para el monitoreo de
la calidad del agua.

El problema que se aborda en este estudio es el disefio y sistema de propulsion de
los Vehiculos Submarinos No Tripulados (USV) remotos utilizados en el analisis de
calidad del agua El objetive es mejorar la navegabilidad y capacidad de recopilacidn
de datos precisos en tiempo real en distintos entornos acuaticos. La calidad del agua
es esencial para la salud de los ecosistemas y el suministro seguro de agua potable,
v los USWY remotos representan una solucion prometedora para recopilar datos
eficientemente y contribuir a la preservacién de log recursos hidricos. Resolver esle
problema implica abordar aspectos como el control y navegacion del USV, la eficlencia
energética, la comunicacion, la deteccion de parametros relevantes y la seguridad,
con el fin de lograr una operacion autdnoma y efectiva del vehiculo en la superficie dal

agua.
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2.2.- Preguntas de investigacion

+Cudles son las consideraciones clave en el disefio estructural de USV para
maximizar la estabilidad v la maniobrabilidad en aguas abiertas y areas restringidas?

. Como se pueden disefar sistemas de propulsidon que permitan una navegacion
autbnoma precisa y evasion de obstaculos en entornos acuaticos complejos?

. Cual es el impacto ambiental en el disefio y el sistema de propulsion utilizados en
los USV y como se pueden mifigar los posibles efectos negativos?

3.-Objetivos de la investigacion
3.1.- Objetivo Genaral

Desarrollar una estructura y sistema de propulsion del USV elaborando un enfoque
integran en la ingenieria del disefic v &l movimiento en el campo de analisis de calidad
de agua en la Reserva Colonso Chalupas, para ¢l desarrolle de nuevas tecnologias y
herramientas en la investigacion.

3.2.- Objetivos Especificos

1. Disefar y construir la estructura del USV.

2. Disefiar e implementar un sistema de propulsién eficiente y maniobrable.

3. Disefiar el sistema electronico y de telecomunicacién para la corecta
navegacion de forma remota del USV.

4.- Justificacion

El sistema de propulsidn de un USV es un componente critico que determina su
rendimiento y capacidad para navegar en diferentes condiciones de agua.

La eleccién del sistema de propulsion depende de las necesidades especificas de |a
mision. Por ejemplo, los jets de agua pueden ser preferibles para operaciones an
aguas poco profundas ya gue no tienen partes expuestas que puedan enredarse con
plantas acuaticas o escombros. Las helices, por otro lado, pueden proporcionar una
mayor eficiencia energética para operaciones a largo plazo.

En cuanto a la estructura, los USY estan disenados para ser robusios y capaces de
soportar las condiciones dificiles del entorno acuético. La mayoria de los USY estan
hachos de materiales resistentes a la corrosidn como el aluminio y el plastico reforzado
con fibra de vidrio. Algunos USY también pueden tener un casco de doble cuerpo o
un disefio de catamaran para mejorar la estabilidad en el agua.
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La automatizacién del USV permite programar rutas y misiones especificas, lo que
reduce la necesidad de intervencion humana y aumenta la eficiencia del muestreo.
Ademas, el uso de un USY remoto permite acceder a areas que pueden ser dificiles

o peligrosas para los humancs, como aguas profundas, corrientes rapidas o zonas
contaminadas.

5.- Estado del Arte

"Design and Performance Optimization of Unmanned Surface Vehicles for Water
Quality Monitoring”™: Este estudio realiza una revision exhaustiva de los avances en el
disefio y optimizacion del rendimiento de vehiculos superficiales no tripulades (USY)
utilizados en el monitoreo de la calidad del agua. Se centra en la estructura y el
sistema de propulsion, analizando diferentes enfoques utilizados para mejorar la
eficiencia y maniobrabilidad de los USV en funcién de los requisites especificos de
muestreo y analisis de calidad del agua (Cao, Guo, Gu, & Zhou, 2018).

"Hydrodynamic Optimization of Unmanned Surface Vehicles for Water Quality
Monitoring”: Se enfoca en la optimizacion hidrodinamica de los USY utilizados en el
monitoreo de la calidad del agua. Examina como el disefo hidrodinamico de la
estructura del USV puede afectar su rendimiento en términos de velocidad, estabilidad
y resistencia al arrastre. Se destacan las técnicas de optimizacion utiizadas para
mejorar la eficiencia hidrodinadmica y la maniobrabilidad de los USV en diferentes
condiciones de operacion (Panda & Mitra, 2020).

"Advancements in Propulsion Systems for Unmanned Surface Vehicles in Water
Quality Monitoring Applications™: Este estado del are revisa los avances en los
sistemas de propulsion de los USV utilizados en aplicaciones de monitorec de calidad
del agua. Se centra en las tecnologias emergentes y las innovaciones en los sistemas
de propulsion, como los motores eléctricos, los hidrojets y los sistemas de propulsion
hibridos. Ademas, examina cdmo estas mejoras en el sisterna de propulsion pueden
influir en el rendimiento operativo y la eficiencia energética de los USY utilizados en el
analisis de calidad del agua (Wang, 2021)

6.- Temario Tentativo

1. INTRODUCCION

2. MARCO

3. DESARROLLO DEL PROYECTO

4. RESULTADOS DEL PROYECTO

5. CONCLUSIOMNES Y RECOMENDACIONES

8. BIBLIDGRAFIA



7. ANEXOS
7.- Disefio de la investigacion

7.1.- Tipo de investigacion
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7.2.- Metodos de investigacion

El desarrollo del proyecto scbre el disefio y sistema de propulsitn de USY destinado
al anlisis de calidad del agua involucra la aplicacion de diversos métodos especificos.
El "Método Experimental de Disefic v Pruebas de Propulsion” implica la creacion de
prototipos con diferentes configuraciones de estructura y sistemas de propulsion,
seguidos de pruebas en condiciones controladas de calidad del agua para medir
eficiencia y estabilidad. El "Método de Estudic de Caso Comparative” analiza
diferentes USV con disefios Unicos, proporcionando una vision detallada de ventajas
y desventajas en la recoleccitn de datos. La "Simulacion Computacional" emplea
software para evaluar vitualmente el rendimiento en diversas condiciones. Las
"Encuestas a3 Expertos en Disefio de USV" brindan una perspectiva expera, y el
"Andlisis Documental de Casos Exitosos" revisa proyectos previos, ofreciendo
lecciones valiosas. Combinados, estos métodos proporcionan una comprension
completa de cémo optimizar la estructura vy el sistema de propulsion de USV para
andlisis de calidad del agua en aplicaciones ambientales y de investigacion.

7.3.- Técnicas de recoleccidn de la informacion

En el proceso de investigacion es importante manejar técnicas de recoleccion correcta
de informacion, debido a ser un mecanismo fundamental que dara una solucion a los
problemas planteados.

Estudios de caso; Busca ejemplos de sistemas de automatizacion en USY remoto que
s hayan implementado en la vida real. Estos pueden proporcionar informacion valiosa
sobre cémo se disefian y operan estos sistemas en diferentes contextos,

Entrevistas con expertos: Puedes intentar ponerse en contacto con profesionales o
académicos que trabajen en este campo. Ellos podrian proporcionarte informacion
detallada y actualizada.

Patantes: Las patentes pueden proporcionar informacion técnica detallada sobre los
sisternas de automatizacidn en USY remoto. Puedes buscar en bases de dalos de
patentes como Google Patents, USPTO, etc.



MNormnativas v estandares: Consulta las normativas y estandares relacionados con la
calidad del agua y los sistemas de automatizacién, Estos pueden proporcionar

informacion sobre los requisitos tecnicos y legales para estos sistemas.

Foros y grupos de discusion en linea: Los foros y grupos de discusion en linea pueden
ser una fuente Otil de informacion, Puedes encontrar discusiones sobre problemas

tecnicos, soluciones y mejores practicas.

Ferias y exposiciones comerciales: Las ferias y exposiciones comerciales pueden ser
una buena operfunidad para ver los Ultimos desarrollos en el campo de los sistemas
de automatizacion en USV remoto.

B.- Marco administrativo

8.1.- Cronograma
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Fuente: Propia.
8.2.- Recursos
=« Laptop
=  Arduino IDE
*  Arduino MEGA
* Microsoft Word
o AutoCAD 2023
« Fusitn 360
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B.2.1.-Talento humana

Tabla 1
Farticipantes en &l provecio oe imvest) ,
] Participanbes Rol a desampefiar en ol Carrera |
2 ]
1 | Sanchez Misles Jhonn Investigador y Ejecutor | Tecnologia Superior en |
Hamilton Electricidad

Fuente: Propia.
B.2.1.- Materiales v Costos

Tabla 2
Recursos maleriales requendos pars &f desarroilo osl proyecto oe investigacin

item | Recursos Materiales requeridos | Costos
1 ' Flotadores 1.8008 B
2 |Estructura 1208
3 Hélices . I 105%
4 [Motor 4008
5 Bateria 4908
" Gabinete metalico 100% 3
K ' Miscelaneos 200%

Fuente: Propia,
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