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Descripción: El objetivo central de este proyecto es generar en el país tecnología puntera para
fortalecer el conocimiento del Mar Argentino con fines de estudio, exploración, observación y
tele-presencia. Esto permitirá el estudio de los océanos en general y del Mar Argentino en
particular, con instrumental diverso, heterogéneo, perfectamente integrado, y que ponga a
disposición los datos requeridos en forma remota, en lo que podría denominarse la internet de
las cosas subacuáticas (IoUT).

Para ello se pretende desarrollar un prototipo de estación de observación, la red RIOMAR,
mediante la utilización de 3 boyas equidistantes. Cada una con capacidad de adquisición de
datos y transmisión de los mismos vía RF. Las tres boyas operarán cooperativamente con un
vehículo autónomos submarino (AUV), uno de superficie (ASV) autopropulsado y otro de deriva
(Glider). Estas estaciones y robots pueden luego ser replicadas a nuevos nodos para generar
una red de mayor cobertura.



La originalidad del proyecto radica en proponer estrategias y protocolos de comunicación e
interconexión de los elementos en nodos de la red y su reconfiguración remota. También es
innovador coordinar esta tecnología heterogénea para obtener resultados sinérgicos que
superen las mediciones y prestaciones que pueden tener aisladamente los elementos que
conforman la red, y se avanzará en múltiples aspectos tecnológicos como los siguientes:

- sistemas de navegación, guiado y control en robótica submarina, mediante el
desarrollo de prototipos operativos.

- sistemas de comunicación acústica, con tecnología de modems y dispositivos de
posicionamiento subacuático.

- aprovechamiento de energía solar, su almacenamiento en baterías de litio polímero
desarrollando la electrónica para carga y descarga controlada.

- mediciones sistematizadas para determinar el aprovechamiento energético de las
distintas regiones del Mar Argentino.

- tecnología de nanocompuestos para desarrollar supercapacitores que complementen
la capacidad de carga y descarga rápidas de las baterías para prototipos robóticos.

- batimetrías de alta resolución en el área de cobertura de la red para incrementar el
conocimiento del lecho submarino, reconociendo objetos y especies.

- desarrollo de motores eléctricos sumergibles de alta eficiencia para los propulsores
de los robots, como así también de actuadores especiales y sistemas de
autodiagnóstico.

Asimismo, estas estaciones permitirán avanzar en el estudio de ecosistemas, con potencial
utilidad en la explotación pesquera sustentable, en la medición de variables clave para
monitorizar el cambio climático, la posibilidad de aprovechamiento energético, vigilancia
portuaria, entre otras aplicaciones de gran impacto socio-económico.
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Otra producción: durante el transcurso de este proyecto se continuó avanzando en la
construcción de los prototipos de robots acuáticos ICTIOBOT y MACÁBOT.

https://doi.org/10.1049/iet-rsn.2018.5619
https://ieeexplore.ieee.org/document/9046380

