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Descripcion: E/ objetivo central de este proyecto es generar en el pais tecnologia puntera para
fortalecer el conocimiento del Mar Argentino con fines de estudio, exploraciéon, observacion y
tele-presencia. Esto permitira el estudio de los océanos en general y del Mar Argentino en
particular, con instrumental diverso, heterogéneo, perfectamente integrado, y que ponga a
disposicion los datos requeridos en forma remota, en lo que podria denominarse la internet de
las cosas subacuéticas (loUT).

Para ello se pretende desarrollar un prototipo de estacion de observacion, la red RIOMAR,
mediante la utilizacion de 3 boyas equidistantes. Cada una con capacidad de adquisicion de
datos y transmision de los mismos via RF. Las tres boyas operaran cooperativamente con un
vehiculo auténomos 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 comunicacion e
interconexion de los elementos en nodos de la red y su reconfiguracion remota. También es
innovador coordinar esta tecnologia heterogénea para obtener resultados sinérgicos que
superen las mediciones y prestaciones que pueden tener aisladamente los elementos que
conforman la red, y se avanzara en multiples aspectos tecnolégicos como los siguientes:

- sistemas de navegacién, guiado y control en robdtica submarina, mediante el
desarrollo de prototipos operativos.

- sistemas de comunicacion acustica, con tecnologia de modems y dispositivos de
posicionamiento subacuatico.

- aprovechamiento de energia solar, su almacenamiento en baterias de litio polimero
desarrollando la electrénica para carga y descarga controlada.

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

- tecnologia de nhanocompuestos para desarrollar supercapacitores que complementen
la capacidad de carga y descarga rapidas de las baterias para prototipos roboticos.

- batimetrias de alta resolucion en el area 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 asi también de actuadores especiales y sistemas de
autodiagndéstico.

Asimismo, estas estaciones permitirdn avanzar en el estudio de ecosistemas, con potencial
utilidad en la explotacion pesquera sustentable, en la medicion de variables clave para
monitorizar el cambio climéatico, la posibilidad de aprovechamiento energético, vigilancia
portuaria, entre otras aplicaciones de gran impacto socio-econémico.
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Otra produccién: durante el transcurso de este proyecto se continué avanzando en la
construccién de los prototipos de robots acuaticos ICTIOBOT y MACABOT.
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