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Machine Learning

Aprendizaje de Máquina

Supervisado No Supervisado

Regresión Clasificación

Jerárquica Particional
- Regresión lineal

- Árboles de decisión

- Máquinas de vectores de soporte

- Procesos gaussianos

- Bagging y Boosting

- Redes Neuronales

Clustering
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Base de datos
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ESCENARIO PROPUESTO VEHÍCULO ACUÁTICO 

POWERVISION POWERRAY

ARREGLO TRIANGULAR ARREGLO CUADRADO



Preprocesamiento de señal (Recorte)
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SEÑAL ORIGINAL POTENCIA PROMEDIO 5 ms

POTENCIA PROMEDIO (RECORTADA)SEÑAL ORIGINAL (RECORTADA)



Preprocesamiento (Filtrado y Downsample)

ESPECTROGRAMA RUIDO
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Proceso de entrenamiento
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DOMINIO DE LA FRECUENCIA
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PERIÓDICA Y SIMÉTRICA
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ENTRENAMIENTOS POSTERIORES 

FRECUENCIA

Variación del tamaño de frame

Tamaño ideal: 100 ms

Proceso gaussiano: cuadrático racional

Tamaño ideal: 500 ms

Proceso gaussiano: exponencial
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Análisis de componentes principales

PCA basado en el % de varianza explicada

PCA IDEAL: 55 % DE VARIANZA EXPLICADA PCA IDEAL: 95 % DE VARIANZA EXPLICADA
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Modelos finales
ARREGLO CUADRADO

ARREGLO TRIANGULAR

POSICIONAMIENTO PREDICHO

EJE X

EJE X

EJE Y

EJE Y

Arreglo de hidrófonos RMSE

Cuadrado 0.272

Triangular 0.4534

ERROR BIDIMENSIONAL
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Conclusiones

• El dominio de la frecuencia presenta un mayor potencial para aplicaciones de 

posicionamiento subacuático basado en señales acústicas.

• El preprocesamiento de señales contribuye a desarrollar modelos más eficientes tanto en la 

complejidad como también en la precisión.

• Las técnicas con mayor potencial son los procesos gaussianos en todas sus 

configuraciones.

• Se ha logrado desarrollar un sistema capaz de determinar el posicionamiento de un AUV y 

dejar un precedente para futuras investigaciones.
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Trabajos futuros

• Implementación de un sistema con las características presentadas en este trabajo en una 

aplicación real

• Inclusión de la profundidad o eje Z

• Análisis del tamaño de los arreglos de hidrófonos

• Desarrollo de un sistema en entornos ruidosos 
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