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Propuesta del proyecto:

Titulo Corto*:\Diseﬁo e implementacion del sistema de control de un ROV de Clase |

*S1 es posible, identifique el proyecto con un titulo breve que facilite su tratamiento informético

Duracion estimada:

Meses: 11

Idioma propuesto:

Espafiol @ Inglés D otro D

Objetivos:
Andlisis y comparativa de los diferentes tipos de vehiculos submarinos existentes en el mercado.

Andlisis y comparativa de los sistemas de control de los ROVs, especialmente de los que siguen la filosofia
Open Source.

Analisis y comparativa de los sistemas de propulsion de los ROVs.
Definir qué mision debera cumplir nuestro ROV (inspeccidn de obra viva de buques, por ejemplo), asi como
las condiciones fisicas y ambientales en las que trabajara (profundidad, temperatura, corrientes marinas,

etc.)

Identificar y definir las caracteristicas técnicas que debera cumplir el ROV para poder cumplir su mision.
Componentes, sistemas integrantes, tamafio, coste, potencia, alimentacién, control, comunicaciones, etc.

Disefio e implementacién de un prototipo de carena para el ROV.

Disefio e implementacion del sistema de propulsion y de alimentacion adaptado e integracion en el prototipo
del ROV.
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Resumen:

Con este proyecto el alumno aplicara los conocimientos adquiridos a lo largo de la carrera y los aplicara en
la construccion y disefio de un ROV, que debera cumplir una determinada misién. Se propone que el alumno
realice una introduccién al mundo de la robética submarina y una posterior comparativa de los ROVs
existentes en el mercado para que sirva de base para el proyecto. Una vez definida la mision que queremos
que nuestro ROV lleve a cabo, el alumno debera enumerar los componentes y sistemas necesarios para
realizarla, asi como disefiar en detalle aquellos sistemas importantes desde el punto de vista de la ingenieria
maritima, como es el caso de la propulsion, la alimentacion y el sistema de control. A este proceso de
célculo y disefio, se acompafara una modelizacion del prototipo y una simulacién de las condiciones de
trabajo. Para finalizar se realizara la construccion y exposicién del prototipo construido por el alumno.

Planiﬁcacién del proyeCtO: (Debe cubrir 18 créditos ECTS. Recomendado, planificacién por semanas)

Tarea 1: Analisis y comparativa de los vehiculos submarinos. - Noviembre 2020

Tarea 2: Analisis y comparativa de los sistemas de control. - Diciembre 2020

Tarea 3: Andlisis y comparativa de los sistemas de propulsion. - Enero 2020

Tarea 4: Especificacion de las caracteristicas del ROV. - Febrero 2020

Tarea 5: Disefio e implementacién del prototipo de la carena. - Marzo 2020 - Mayo 2020

Tarea 6: Disefio e implementacion del sistema de propulsién. - Marzo 2020 - Abril 2020

Tarea 7: Disefio e implementacion del sistema de control. - Abril 2020 - Mayo 2020

Tarea 8: Integracion de los sistemas implementados en el prototipo del ROV. - Mayo 2020

Tarea 9: Estudiar el comportamiento del ROV en un entorno de simulacion. Junio 2020 - Agosto 2020
Tarea 10: Pruebas del prototipo en un entorno controlado de laboratorio. Agosto 2020

Bibliografia recomendada:

Christ, R.D. & Wernli, Robert. (2013). The ROV Manual: A User Guide for Remotely Operated Vehicles:
Second Edition. The ROV Manual: A User Guide for Remotely Operated Vehicles: Second Edition. 1-679.

de la Cruz Garcia, J. M., Almansa, J. A, Sierra, J. M. G., 2012. Automatica marina: una revision desde el
punto de vista del control. Revista Iberoamericana de Automaética e Informatica Industrial 9 (3), 205 — 218.

Moreno, H., Saltarén, R., Puglisi, L., Carrera, |., Cardenas, P., & Alvarez, C. (2014). Robética Submarina:
Conceptos, Elementos, Modelado y Control. Revista Iberoamericana de Automatica e Informatica industrial,
11(2), 3-19.

Moore, S.W. and Bohm, H. and Jensen, V. (2010). Underwater Robotics: Science, Design & Fabrication.
Marine Advanced Technology Education (MATE) Center.
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Comentario:

(Por ejemplo; indicar si requiere del manejo de un software especifico, estudios concretos de al-
guna materia o asignatura optativa, etc.)

Conocimiento en programacion de lenguajes: JavaScript, Css, HTML

Manejo de software de modelizacion: SolidWorks, Autodesk Fusion 360 ...

lenviar| [borrar| [imprimir|

En Puerto Real a 25 ‘de \noviembre de 2020

Validado por el Dpto. Construcciones Navales
Si @ No

Presidente Comsion de Proyectos Fin de Grado Dpto. Construcciones Navales
V°B V°B
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Instrucciones: Descargue el documento (no puede rellenarse en previsualizacién) y abrdlo con
PdfAdobe. Rellene el documento PDF y remitalo a proyectos.navales @uca.es.

Una vez aprobado por la Comisién de Proyectos, éste documento PDF pasard a formar parte de la
base de datos de PFG, asigndndose un cddigo identificativo de la propuesta.
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