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Motivacion: Las maquinas y estructuras industriales requieren un mantenimiento regular para
funcionar de manera eficiente. Incluso el fallo de un pequefio componente critico puede
causar un tiempo de inactividad no deseado, afectando la disponibilidad de la planta y,
dependiendo el componente, comprometiendo la seguridad. La inspeccidn en servicio de
activos industriales es una actividad de fundamental importancia para las tareas de
mantenimiento basado en la condicion. En la industria nuclear las actividades de inspeccién
en servicio son de fundamental importancia para el mantenimiento de la seguridad en la
planta.

Un dispositivo auténomo de inspeccion cuenta con la capacidad de desplazarse hacia la
estructura o componente a inspeccionar, posicionarse adecuadamente y realizar la inspeccidn,
que puede llevarse a cabo por diversos métodos. Esté método de inspeccién posee ventajas
evidentes para inspecciones bajo agua o en ambientes hostiles para la presencia de un
operario. En la industria nuclear esta metodologia se lleva a cabo en tanques y en areas
controladas, usualmente utilizando dispositivos telecomandados. Estos tienen la limitante que
deben ser guiados por un operador a distancia, pudiendo ser esta tarea de alta complejidad
dependiendo el entorno donde se desplaza el dispositivo.

Esta propuesta de proyecto integrador esta en linea con el desarrollo de sistemas auténomos
para inspeccién en servicio de componentes y estructuras en areas controladas, tema de
especial interés para la industria nuclear.

Objetivos: Desarrollar un sistema de posicionamiento 3D y guia de vehiculos auténomos de
inspeccidn de instalaciones industriales. Serd de aplicacidn para vehiculos de inspeccion
subacuatica y vehiculos de inspeccidn aérea. El sistema estard encargado de calcular la
trayectoria dptima del vehiculo contando con un modelo 3D digital del ambiente confinado
donde se encuentra. El sistema debera considerar la dindmica de los diferentes tipos de
vehiculos, asi como la geometria del entorno para la generacion de las rutas. Para la
realizacidn del proyecto se simulard el comportamiento de los diferentes tipos de vehiculos y
se utilizaran entornos tipicos de interés en aplicaciones industriales.

El software se escribird en lenguaje Python y otros segin necesidad. Sera probado y validado
en ambiente simulado en forma digital.



Cronograma: Mes 1y 2: Estudio bibliografico. Temas: dinamica y control de vehiculos.
Sistemas de posicionamiento de vehiculos

Mes 3y 4: Continuacién con el estudio bibliografico. Escritura de subrutinas de software.
Mes 5y 6: Escritura y pruebas de subrutinas de software.
Mes 7 y 8: Escritura de software de posicionamiento y guia integrado.

Mes 9y 10: Escritura y pruebas de software de posicionamiento y guia integrado. Comienzo
escritura de tesina.

Mes 11y 12: Validacién de software. Escritura y revision de tesina. Presentacion de tesina
Carga horaria: 200

Plan de Formacion: Introduccién a lenguaje Python orientado a ingenierias y fisicas (materia
optativa).

Sistemas de inspeccidén (materia optativa).

Informacidén adicional:



