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En Ecuador, cada habitante produce 0,83 kg de residuos sólidos 
diarios.

La basura mal tratada llega a ríos, lagunas, lagos y mares.

El 60-90% de la basura marina es plástico 

Los macroplásticos se fragmenta en microplásticos

Existen iniciativas de recolección manual.
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La recolección de 
desechos marinos se ha 

realizado de forma manual. 

Una solución robótica 
evitará tareas peligrosas y 

agotadoras.

La universidad no ha 
desarrollado robótica 

marina

El proyecto busca ser una 
base para futuros trabajos.
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Diseño de un USV 
para recolección de 

macro plásticos

Cálculo e 
implementación 
para flotación y 

estabilidad

Selección 
de 

motores y 
hélices 

Suministro de 
energía a los 
componentes 

eléctricos 

Implementación 
localización 

global y local 

Instalación de 
comunicación 

entre usuario y 
USV 

Implementación 
de sistema de 

recolección
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• Fábricas 

• Hogares 

• Hospitales 

• Agricultura 

• Militares
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Comportamiento en el marManiobrabilidad

Levógira Dextrógira
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Ensayos experimentales

Semejanza geométrica Semejanza dinámica

Métodos estadísticos

Savitsky, Blount and Fox, Wyman, Holtrop, Compton y Fung

Métodos analíticos

Navier Stokens

Métodos numéricos

MaxSurf, HELYX – Marine, STAR-CCM y SolidWorks

Resistencia total
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Modelo en “V”
Norma VDI 2206

Metodología de diseño de 
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Característica Detalle

Eslora 157 cm

Manga 109 cm

Peso 72 kg

Rango de radiocontrol 3 km

Velocidad 1.5 nudo

Conectividad
Wifi, Bluetooth 3G, 4G, 

5G, GPS
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Relación Multicasco Monocasco Dimensiones finales del USV

Manga global / Eslora

Puntal / Eslora

Manga / Calado (un caso)

Eslora / Manga (un caso)
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FS = 1,5
Emax=164GPa
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Conceptos

Criterios de selección
MPU 

6050
MPU 

9250
HMC5883
L

Resolución 

Cálculo directo

Robustez

Consumo

Tamaño

Protocolo

Librerías

Proyección

Costo

0

-

+

+

0

+

+

0

0

0

+

+

0

0

+

+

+

-

+

+

+

+

+

+

+

-

+

Suma +

Suma 0

Suma -

4

4

1

5

3

1

8

0

1

Evaluación neta

Lugar 

¿Continuar?

3

3

No

4

2

No

7

1

Si
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Potencia necesaria =

Potencia efectiva=

𝐹𝐷 = 44.65 𝑁

𝑃 = 𝐹 ∗ 𝑉
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Modelos de motores
Criterios de 

selección
JGA25-370 BL 2838 F2838

Potencia

Uso en agua

Controlabilidad

Peso

Precio

-

-

+

0

+

+

+

+

0

-

+

+

+

0

0
Suma +

Suma 0

Suma -

2

1

2

3

1

1

3

2

0

Evaluación neta

Lugar 

¿Continuar?

0

3

No 

2

2

No

3

1

Si

ROV MAKER F2838



Alimentación

Introducción

Investigación 
previa

Metodología

Diseño

Pruebas y 
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones

Trabajos futuros

P = 29,016 𝑊

𝐼𝑚 = 2,42 𝐴

𝐼𝐸𝑆𝑃 = 0.5 𝐴

𝐼𝐵𝐴𝑇 = 1600 𝑚𝐴ℎ

𝑇𝑖𝑒𝑚𝑝𝑜 𝑑𝑒 𝑎𝑢𝑡𝑜𝑛𝑜𝑚í𝑎 = 32 𝑚𝑖𝑛
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Conceptos

Criterios de selección
Banda 

transportadora
Pala 
cargadora

Canasta

Dimensión – peso 

Fácil implementación 

Infraestructura 
requerida

Mantenimiento

Capacidad de recolección

Consumo de energía

Precio

-

0

-

-

+

-

-

-

0

-

-

+

0

-

+

+

+

0

0

+

+
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1

1

5

1

2

4

5

2

0
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Lugar 

¿Continuar?

-4

3

No 

-3

2

No

5

1

Si
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Masa total 
12.5  kg

Línea de flotación
19 mm

Error absoluto
 4 mm

Masa añadida 
 4.7 kg

Verificación de la 
masa total 

Línea de flotación 
mínima

Línea de flotación 
máxima 
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Escora, φ[°] Peso [Kg] 

5 1.1

7 1.50

9 2

11 2.4

14 3.1
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Escora 
φ[°]

GZ 
[mm] 

GM 
[mm]

X 
[mm]

5
70,5 809,00 52,29

7
90 689,86 66,75

9
86 550,03 63,78

11
80 419,48 59,33

14
74 306,04 54,88
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Comparación de estabilidad de 
un monocasco y un catamarán

Resultados de estabilidad del 
USV
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Parámetro Valor

Media 179,9538272

Desviación estándar 0,68632095

Coeficiente de variación 0,381387248

Valor mínimo 178,17

Valor máximo 181,53

180 grados
235 datos
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Localización Global  – GPS

300 datos
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Parámetro Valor
Media -0,332005

Error absoluto 5,58553E-07
Desviación 

estándar
1,52088E-06

Coeficiente de 
variación

-0,000458088

Valor mínimo -0,332008004
Valor máximo -0,332002014

Desviación estándar: 0.2 m
Error absoluto promedio: 0.1 m

Localización Global  – GPS
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Desviación estándar: 0.5 m
Error absoluto promedio: 0.3 m

Parámetro Valor
Media -78,454103

Error absoluto 2,88935E-06
Desviación 

estándar
5,16722E-06

Coeficiente de 
variación

-6,5863E-06

Valor mínimo -78,45410919
Valor máximo -78,45409393

Localización Global  – GPS
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Trayectoria RMSE Error 
[m]

1 8,58495E-06 0,7

2 1,51666E-05 1,3

3 1,48008E-05 1,2

4 5.967002E-07 0,8

5 1,48005E-05 1,2

Error medio cuadrático

RMSE = 1,04
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Trayectoria Error [m]

1 1,55

2 1,51

3 0,32

4 2,91

5 0,15

Error = 1,28 m
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-0,33935

-0,3393

-0,33925

-0,3392

-0,33915

-0,3391

-0,33905

-78,4372 -78,43715 -78,4371 -78,43705 -78,437 -78,43695 -78,4369

L
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d

Longitud

Prueba cuadrilátero

Trayectoria deseada Trayectoria obtenida
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Arrastre: 0.875 kg
Error absoluto: 0.125 kg
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Coordenada Distancia 
[m]

Error 
[%]

-0.339059, -
78.438117

10 1

-0.339140, -
78.437027

40 2

-0.339946, -
78.436684

130 10

-0.340186, -
78.436571

160 19

-0.340315, -
78.436541

180 36
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Prueba Tiempo[m
in]

1 5,3

2 6,2 

3 5,7

4 5,45

5 6,6 

Tiempo promedio=5,85 [min]
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Conclusiones
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Recomendaciones

Analizar 
métodos de 

construcción.

Componentes 
de propulsión 

de altas 
prestaciones 

Añadir evasor 
de obstáculos

Componentes de 
localización de 

altas 
prestaciones

Complemento 
para 

trasferencia 
de datos

Implementación 
de sistema anti-

retorno
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Trabajos futuros

Tarjeta con mayores 
prestaciones

IOT
Instalación de 

cámara
Instalación de panel 

solar
Desarrollo de 

módulos
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Gracias por su atención.
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