
Entre las diversas técnicas de recuperación de residuos en cuerpos de agua, las
mas habituales son las basadas en filtros [2]. Estas consisten en la recolección
temprana de los contaminantes cuando los mismos aun se encuentran en
flotación. Este tipo de solución tradicionalmente implica la colocación de
barreras colectoras de residuos que luego son vaciadas manualmente, o la
utilización de barcazas recolectoras con el mismo fin [3]. Ambas soluciones
constituyen tareas automatizables.
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ESTRUCTURA DE SOFTWARE
El software de control se basa en el sistema ROS (Robot Operating System). La
elección de este sistema obedece a dos razones: la búsqueda de modularidad
en el código, y la amplia cantidad de código libre disponible para dar soporte al
desarrollo.

Fig. 1: Enfoques tradicionales para la recuperación de residuos en flotación.

Fig. 2. Robot Geneseas

Fig. 3. Conexionado principal de componentes de hardware.

La solución propuesta en este trabajo se
trata de un robot autónomo que realiza
un barrido sistemático recolectando
residuos superficiales y a su vez realiza
un relevamiento hidroambiental para la
generación de un mapa de control de
calidad de agua. En este desarrollo desde
la UNLP-FI se aportó con el diseño de la
automatización y control de este robot y
desde la empresa Recyclamer [4] con su
conocimiento en tareas de limpieza y
recuperación de cuerpos de agua.

ESTRUCTURA DE HARDWARE
Todo el diseño se planeó desde un punto de vista modular a fin de facilitar la
construcción del desarrollo, no dependiendo de componentes específicos. 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.

Fig. 4. Nodos principales del software Fig. 5. Detalle control automático

IMPLEMENTACIÓN Y PUESTA EN MARCHA
A fin de realizar una primera evaluación
de los algoritmos de control propuestos
se desarrolló un simulador que considere
la dinámica y características del robot.
Luego, como primera etapa hacia la
validación de estos algoritmos, se ensayó
la plataforma en el departamento de
Hidráulica de la FI-UNLP. Se comprobaron
tareas de maniobrabilidad y evitación de
obstáculos en entornos no estructurados. Fig. 6. Simulador

Fig. 7 Ensayos realizados en el Depto. de Hidráulica, FI-UNLP
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