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con el fŕıo se hiela, de igual manera el talento se echa a perder sin ejercicio.”.

Leonardo Da Vinci

i



DEDICATORIA

A mis padres, Clara y Jacinto,

por su apoyo y por lo que han logrado hacer de mi persona.
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submarinos.

2. Seleccionar un método de modelado acorde a las posibilidades existentes y a las carac-

teŕısticas del veh́ıculo.

3. Obtener el modelo matemático general del veh́ıculo autónomo.

4. Obtener los modelos que se utilizarán en el control y la navegación del veh́ıculo a partir

del modelo dinámico general.

5. Seleccionar y diseñar esquemas de control convencionales para controlar rumbo y pro-

fundidad.

6. Simular los lazos de control diseñados.

7. Elaborar un informe final que contenga los resultados alcanzados.

Julio Rubén Cañizares Abreu
Autor

Dr.C. Luis Hernández Santana
Tutor
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SÍNTESIS

Los veh́ıculos autónomos subacuáticos son muy utilizados e investigados a nivel mundial

debido a sus variadas aplicaciones. Instituciones de nuestro páıs han mostrado interés

en el tema, a pesar de lo cual no se cuenta con un método definido para la creación de

autopilotos. El objetivo de este trabajo es la apropiación de una metodoloǵıa para la

obtención del modelo matemático de este tipo de veh́ıculos y a partir de ah́ı proponer

estrategias de control convencionales para garantizar la estabilidad del submarino.

El método de modelado empleado en este trabajo es ampliamente referenciado en la

literatura, utilizándose además la identificación experimental de algunos parámetros del

modelo de una forma acorde a las posibilidades existentes. Las estrategias de control sin-

tetizadas fueron simuladas cumpliendo con los requerimientos de navegación, probándose

una de ellas de forma real, arrojando la misma buenos resultados.
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INTRODUCCIÓN . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1
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