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RESUMEN

En este documento se presenta el disefio-construccion de un prototipo de robot
submarino sub-actuado y se implementa una estrategia de control desacoplando
el sistema y separando el trabajo de los actuadores en dos esquemas; con uno se
controla la posicién en X, y, yaw y con el segundo el movimiento en z. Se utiliza
control clasico PD para disminuir el error de posicion en trayectoria durante el
tiempo. Ademas, se expone el trabajo realizado para llegar a los objetivos
propuestos en donde previamente se genera una etapa de investigacién y de
simulacién para el disefio del vehiculo en CAD, simulacion de fuerzas de arrastre
en ANSYS, para luego pasar a una etapa de fabricacion de este. Finalmente se
realiza una estrategia de control y se verifica a través de simulacion en Matlab-

Simulink.



