MODELO D+i
FASE II : Disefio e implementacion

UNIVERSIDAD Punto de control
MODELO #PCS

ESCUELA DE
INGENIERIA

Datos generales
Nombre del proponente (o del equipo si es el caso), carrera, semestre, asignatura, profesor

Idea del proyecto: El proyecto consiste en desarrollar un prototipo de robot limpiador acuatico
controlado remotamente, con sistema solarasistido, capaz de recolectar residuos solidos flotantes
en superficies acuaticas. Su primera fase se limitara a pruebas en piscinas, asegura ndo
funcionalidad basica, maniobrabilidad y recoleccion eficiente. El sistema funcionara mediante
motores de propulsiéon acuitica, un mecanismo de recoleccion tipo red o succion, bateria
recargable de litio y paneles solares auxiliares. La innovacion radica en integrar una cubierta de
panel solar y estaciones de carga solar en arboles cercanos, lo que prolonga la autonomiay reduce
la dependencia de electricidad convencional. Conforme avance, el proyecto podra evolucionar
hacia la automatizacion, integracion de sensores de pH y contaminantes, y adaptacion a cenotes
naturales.

Objetivo

Desarrollar durante el presente parcial el disefio integral de un prototipo funcional de robot limpiador
de cenotes a escala piloto, controlado de manera remotay con sistema de carga solar asistida, mediante
la elaboracion del modelo estructural, mecanico y conceptual utilizando materiales accesibles y
componentes de bajo costo, con el propdsito de establecer las bases técnicas para su futura construccion,
ensamblaje y evaluacion de viabilidad técnica, econdomica y ambiental en la recoleccion de residuos
solidos flotantes en cuerpos de agua.

Diseiio del proyecto
Diseiio del proyecto
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Simulacion
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Circuit design Sketch CENOBOT

Gircuit design Sketch CENOBOT
E
Caracteristicas
Componente Costo (MXN)
Rotoplas y tubos de PVC $220
Arduino $210
Red recolectora $70
Motores $356
Pila recargable $540
Cableado $30
Caja estanca $220
Componentes electronicos (diodos, resistencias, etc.) $300
Inversor de corriente $250-300
Panel solar $300-400
Total estimado del prototipo $2.496

Pruebas

| Prueba de regulador de voltaje
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Prueba de funcionalidad

Resultados

El CENOBOT funcionoé muy bien, los motores respondieron muy bien y la conexion con el robot es estable hasta unos 8
metros, No se puede mezclarlas direcciones (ejemplo: Adelante+Derecha) Se tiene que maniobrar por separado, algo normal
en una direccion diferencial.

Seguimiento del plan de trabajo

Disefio del proyecto

Construccién

Pruebas de flotabilidad
impermeabilidad

Vacaciones

Obtencion de piezas y
simulaciones

Montaje de fuente de
energia y motores

Pruebas de

funcionamiento

Montaje de sistema solar

Preparatives finales para ‘ ‘ | ‘

expofronica

Fallamos en la implementacion del sistema de recarga solar, no contamos con los recursos y
consecuentemente con el tiempo. Listos para finiquitar los detalles finales para la expotronica



