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RESUMEN

Este trabajo describe el desarrollo llevado adelante para la construccion y la puesta en marcha de un robot de superficie, cuyo objetivo es la recoleccion de
residuos flotantes en las capas superficiales de espejos de agua como rios, lagunas y especialmente puertos y marinas. Aqui se presentan la arquitectura de
hardware y software seleccionadas para la navegacion del robot, los primeros ensayos experimentales realizados, y las perspectivas de trabajo futuro para la
implementacidn de estrategias avanzadas de seguimiento de trayectorias. Este trabajo es el resultado de la colaboracion entre la UNLP-FI y |la empresa franco-
argentina Recyclamer Innovation, materializada a través de un servicio tecnologico de alto nivel [1].

PROBLEMA ESTRUCTURA DE SOFTWARE

El software de control se basa en el sistema ROS (Robot Operating System). La
eleccion de este sistema obedece a dos razones: la busqueda de modularidad
en el codigo, y la amplia cantidad de codigo libre disponible para dar soporte al
desarrollo.
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Fig. 1: Enfoques tradicionales para la recuperacion de residuos en flotacion.
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DESARROLLO PROPUESTO Fig. 4. Nodos principales del software  Fig. 5. Detalle control automatico

La solucion propuesta en este trabajo se
trata de un robot auténomo que realiza
un barrido sistematico recolectando
residuos superficiales y a su vez realiza
un relevamiento hidroambiental para la
generacion de un mapa de control de
calidad de agua. En este desarrollo desde
la UNLP-FI se aportd con el diseno de la
automatizacion y control de este robot y

IMPLEMENTACION Y PUESTA EN MA

A fin de realizar una primera evaluacion
de los algoritmos de control propuestos
se desarrolld un simulador que considere
la dinamica y caracteristicas del robot.
Luego, como primera etapa hacia la
validacion de estos algoritmos, se ensayo

desde |la empresa Recyclamer [4] con su | la plataforma en el departamento de
conocimiento en tareas de limpieza vy Fig. 2. Robot Geneseas Hidraulica de la FI-UNLP. Se comprobaron
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obstaculos en entornos no estructurados. &

ESTRUCTURA DE HARDWARE

Todo el diseno se planed desde un punto de vista modular a fin de facilitar |la
construccion del desarrollo, no dependiendo de componentes especificos. El
centro de la estructura de hardware lo compone una computadora industrial y
un control secundario a los cuales se les conectan los diversos sensores y
actuadores.
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Fig. 3. Conexionado principal de componentes de hardware.
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