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Introducción

La investigación en Robótica Submarina no es una idea nueva,

se ha venido desarrollando gracias a la motivación y a las

necesidades de los investigadores. Los trabajos en esta área se

han orientado tanto a estudios científicos, como al desarrollo de

sistemas versátiles, capaces de realizar una gran variedad de

tareas subacuáticas



Metolodología
Comunicaciones inalámbricas subacuáticas

Tecnología ventajas desventajas

Acústica

Tecnología probada.

Alcance: hasta 20 km.

Eficiencia energética.

Navegación de precisión.

Bajo tamaño y costo.

No transita agua/aire.

Pobres en aguas poco profundas.

Adversamente afectado por la aireación del agua, el ruido 

ambiental y propagación impredecible.

Ancho de banda limitado.

Impacto en la vida marina.

Detectable.

Óptica

Ancho de banda ultra alto: Gbps.

Bajo costo.

Susceptible a turbidez y partículas.

Incrustaciones marinas en las caras de las lentes.

Necesita alineación ajustada.

Muy corto alcance.

Dificultad para transitar agua/aire.

Frecuencia de 

radio(Electromagnético)

Transita el límite agua/aire.

Transita el límite agua/fondo marino.

La señal atraviesa el hielo.

No se ve afectado por la profundidad del agua.

No se ve afectado por turbidez/burbujas.

Rendimiento sin línea de visión.

Inmune al ruido acústico.

Inmune a las incrustaciones marinas.

Velocidades de datos de hasta 100 Mbps.

Capacidad ágil de frecuencia.

No se ve afectado por la ruta múltiple.

No se conocen efectos en animales marinos.

Susceptible a interferencias electromagnéticas.

Rango limitado a través del agua.



Metolodología

RASPBERRY PI Arduino 1
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Mando
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Metodología

Propuesta de Esquema
general de la comunicación
por radio debajo del agua,
junto con la red de sensores
inalambrica, junto con los dos
tipos de propuestas a
implementar, tales como
medidor de potencia de
transmisión y detector de
perdida de comunicación.



Resultados

Los módulos RF 433 MHz han sido puestos a prueba dentro de

unas boyas diseñadas y puestas bajo el agua para transmitir

información, llegando a obtener una distancia de hasta 1.5m de

transmisión, con una separación del fondo de 15 cm con el suelo

y 30 cm con la pared, además que se hundieron a una

profundidad de hasta 1.35 m, estas pruebas se realizaron con

dos Arduino UNO enviando una serie de palabras. Con esta

prueba podemos observar que la transmisión de datos bajo el

agua usando radio frecuencia es viable.



Receptor
Emisor

Prueba de comunicación bajo el agua 



Conclusiones

Como conclusiones se ha ondeado y puesto a prueba los módulos RF 433 MHz bajo el agua, y se

obtuvieron buenos resultados transmitiendo información a distancia de 1.5 metros entre un

emisor y receptor. Una de las problemáticas que se enfrenta esta propuesta es la interferencia de

señales lo cual podría ser mejorado encriptando las señales de comunicación. Otra problemática

encontrada es la complejidad del algoritmo del indicador de intensidad de señal recibida RSSI en

una plataforma comercial accesible económicamente como lo es la Raspberry Pi, lo cual podría

ser mejorado utilizando un algoritmo simple de detección de perdida de comunicación DPC. Con

respecto a la redundancia dinámica, se recomienda utilizar elementos electromecánicos debido a

que estos posen mayor aislamiento de entrada para evitar interferencia, aunque su conmutación

es más lenta, lo cual no es indispensable para esta operación.
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