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	Título*: Diseño e implementación del sistema de control de un ROV (Remotely 
	(continuación): Operated Vehicle) de Clase I
	(continuaciôn): 
	mencion: n
	1apellido: Muñoz
	2apellido: Rubio
	name: Aurelio Francisco
	email: aurelio.munioz@uca.es
	Telefono: 696183387
	cotutor: s
	1apellidocotutor: Yáñez
	2apellidocotutor: Escolano
	namecotuor: Andrés
	emailcotutor: andres.yaniez@uca.es
	departamentocotutor: Ingeniería Informática
	alumno: s
	nombrealumno: Mariano Marcos Pérez
	titulo: Diseño e implementación del sistema de control de un ROV de Clase I
	duracion: [11]
	idioma: s
	objetivos: Análisis y comparativa de los diferentes tipos de vehículos submarinos existentes en el mercado.

Análisis y comparativa de los sistemas de control de los ROVs, especialmente de los que siguen la filosofía Open Source.

Análisis y comparativa de los sistemas de propulsión de los ROVs.

Definir qué misión deberá cumplir nuestro ROV (inspección de obra viva de buques, por ejemplo), así como las condiciones físicas y ambientales en las que trabajará (profundidad, temperatura, corrientes marinas, etc.) 

Identificar y definir las características técnicas que deberá cumplir el ROV para poder cumplir su misión. Componentes, sistemas integrantes, tamaño, coste, potencia, alimentación, control, comunicaciones, etc. 

Diseño e implementación de un prototipo de carena para el ROV.

Diseño e implementación del sistema de propulsión y de alimentación adaptado e integración en el prototipo del ROV. 

Diseño e implementación de un sistema de control e integración en el prototipo del ROV.

Modelización del vehículo y simulación de las condiciones de trabajo haciendo uso de herramientas software.
	resumen: Con este proyecto el alumno aplicará los conocimientos adquiridos a lo largo de la carrera y los aplicará en la construcción y diseño de un ROV, que deberá cumplir una determinada misión. Se propone que el alumno realice una introducción al mundo de la robótica submarina y una posterior comparativa de los ROVs existentes en el mercado para que sirva de base para el proyecto. Una vez definida la misión que queremos que nuestro ROV lleve a cabo, el alumno deberá enumerar los componentes y sistemas necesarios para realizarla, así como diseñar en detalle aquellos sistemas importantes desde el punto de vista de la ingeniería marítima, como es el caso de la propulsión, la alimentación y el sistema de control. A este proceso de cálculo y diseño, se acompañará una modelización del prototipo y una simulación de las condiciones de trabajo. Para finalizar se realizará la construcción y exposición del prototipo construido por el alumno.
	cronograma: Tarea 1: Análisis y comparativa de los vehículos submarinos. - Noviembre 2020
Tarea 2: Análisis y comparativa de los sistemas de control. - Diciembre 2020
Tarea 3: Análisis y comparativa de los sistemas de propulsión. - Enero 2020
Tarea 4: Especificación de las características del ROV. - Febrero 2020 
Tarea 5: Diseño e implementación del prototipo de la carena. - Marzo 2020 - Mayo 2020
Tarea 6: Diseño e implementación del sistema de propulsión. - Marzo 2020 - Abril 2020
Tarea 7: Diseño e implementación del sistema de control. - Abril 2020 - Mayo 2020
Tarea 8: Integración de los sistemas implementados en el prototipo del ROV. - Mayo 2020
Tarea 9: Estudiar el comportamiento del ROV en un entorno de simulación. Junio 2020 - Agosto 2020
Tarea 10: Pruebas del prototipo en un entorno controlado de laboratorio. Agosto 2020
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