
UNIÓN DE ASOCIACIONES DE INGENIEROS TÉCNICOS INDUSTRIALES Y
GRADUADOS EN INGENIERÍA DE LA RAMA INDUSTRIAL DE ESPAÑA (UAITIE)

“CONVOCATORIA 2022”

VII PREMIO NACIONAL DE INICIACIÓN A LA INVESTIGACIÓN
TECNOLÓGICA

Título del Trabajo:

Autolimpiadora Marina
AUTOR/ES:

Janet Dorta Delgado,
Daniela Gutiérrez Delgado,

Laura Morales Alonso,
Cindy Pérez Delgado,

Nuria Tejera López.

BLOQUE TEMÁTICO:
Gestión de Residuos - Robótica

NIVEL EDUCATIVO:
4º ESO

COORDINADOR:
Jesús Mogollón Moreno

(MES Y AÑO DE PRESENTACIÓN)

MARZO 2022

1



Resumen
El proyecto lo hemos realizado para que en futuro nuestros mares estén limpios y

como consecuencia tengamos un futuro próspero, duradero y mejor, para ello hemos
creado la limpiadora marina, la cual nos facilitará una limpieza de mares eficaz y
adecuada.

Nosotras lo que queríamos era contribuir con el medioambiente realizando un
proyecto y es por eso que nos pusimos en marcha, cuando teníamos una idea de qué
funciones tendría hicimos un boceto para saber cómo hacerlo, pensamos en los
materiales que utilizamos y también diseñamos un plan de lo que íbamos haciendo
día a día . Después de pensar y buscar los materiales para crearlo, nos guiamos por
nuestro boceto para hacer la base (en este paso hicimos algunos cambios al
proyecto), luego de tener la base diseñada terminada, probamos si flotaba.

-En resumen, este proyecto ha sido difícil de llevar a la realidad, en relación a la
idea no tardamos mucho en tenerla clara, hicimos una lluvia de ideas, y rápidamente
llegamos a la conclusión de qué queríamos hacer. Un robot que ayude a limpiar las
playas. Después de valorarlo con el profesor, surgió la posibilidad de trabajar con
robots colaborativos, y aunque era un poco ambicioso nos pareció una gran idea.
Estamos muy concienciadas del problema que el plástico y la basura que tiramos al
acabar en el mar causa problemas al medio marino, y más cuando pertenecemos a
una isla, tenemos una gran relación con el mar y sabemos lo importante que es cuidar
este medio. De ahí que decidimos realizar este proyecto, estamos orgullosas de hasta
dónde hemos llegado con dicho proyecto, y que pueda llegar a ser útil en un futuro no
muy lejano. Tenemos que cuidar la Tierra, no hay planeta B.

Hablando de la construcción de este dispositivo, ha sido más complicado, no
disponemos de tanto presupuesto, pero hemos reciclado varios materiales que
teníamos en el centro, lo cual va en sintonía con la finalidad de nuestro
proyecto.También hicimos la programación del robot (las órdenes a seguir), comandos
... entre otras cosas, aunque recibimos mucha ayuda de nuestro profesor.

​Palabras Clave
● Recoger residuos del mar para obtener océanos-limpios.

● Crear automatismos sencillos con el uso de arduino.

● Idear sistemas de comunicación sencillos entre muchos elementos.
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1. Desarrollo
El desarrollo de este proyecto ha sido, lo que consideramos como ordenado.

Primero hicimos una lluvia de ideas, una vez elegida una de ellas, nos pusimos

manos a la obra. Hicimos un boceto de lo que sería el producto final, y tratamos de

hacerlo lo más preciso posible, poniendo en práctica todos nuestros conocimientos

sobre el tema; también pensamos en los pequeños detalles que podrían hacer que

nuestro trabajo no fuese tan exitoso, tales como que a lo mejor podría afectar a la

fauna marina, por esto decidimos hacer una investigación sobre los peces (sobre

todo, ya que son los que suelen estar por nuestras playas y podrían verse afectados)

aunque también pensando en otros tipos de viva que habiten en las playas, por lo cual

le añadimos luz y sonido para que los animales no se acerquen. El siguiente paso fue

comenzar la programación de la autolimpiadora, queríamos que fuese parcialmente

independiente (ya que totalmente es un poco complicado) y le añadimos todas las

órdenes que debería seguir (cuándo volver, máximo de lejanía a alcanzar, girar si

encontrase a otro dispositivo, activar luz y sonido si pez cerca, etc).

En el diseño digital del proyecto que hemos representado con el mayor detalle

posible (qué está afectado por nuestros conocimientos en el Free Cad), observamos

la base de la autolimpiadora, reforzada por debajo, además de la representación de

tres botellas por cada lado. Sobre dicha base vemos cuatro cilindros sobre los cuales

se aprecia otra base, que a su vez tiene encima las placas/células solares. Entre las

dos bases hay una caja en la cual estarían toda la parte electrónica, la cual estaría

impermeabilizada para que no se dañe ningún equipo, desde esta caja observamos

que salen unas extensiones y los motores con sus aspas.
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Cabe destacar que por motivos de presupuesto el modelo físico no está

completamente acabado, pero sí están los planos digitales, la programación (que ha

sido probada en otro dispositivo y es totalmente funcional), y parte de los materiales

que se necesitan. La placa fotovoltáica no ha sido posible adquirirla a tiempo, y los

intentos con pequeñas placas del taller no funcionaban.

Adjuntamos enlace del vídeo que creamos para mostrar el proyecto:

Video enlace: https://youtu.be/EUyOUFrMNKU
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1. Introducción

Objetivos

Nos preocupa la situación actual del mar llena de elementos como los plásticos

que perjudican la vida marina y nos afecta indirectamente. Por ello ideamos un

sistema   para ayudar a limpiar ciertas zonas del mar .

Queremos lograr un sistema de pequeños y baratos elementos-móviles que de

manera semiautónoma puedan hacer una limpieza de plásticos en las costas del mar.

Los sistemas se alimentarán con placas fotovoltáicas.

La comunicación entre los elementos-móviles se basará en unas instrucciones

sencillas y se desplazarán de manera aleatoria recogiendo los plásticos y basura

flotante y emitirán señales para que los peces u otros seres vivos no sean atrapados.

Metodología

Dividimos el proyecto en las siguientes fases:

DISEÑO

● Estructura base.

○ La base debe ser ligera y con un área no muy grande para que sea

manejable y  autónoma.
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● Arduino y programación. El sistema de control y comunicación de las

autolimpiadoras lo realizamos con las placas arduino, ya que son muy baratas

y relativamente sencillas de programar. Necesitaremos módulos wifi para la

comunicación entre los distintos autolimpiadoras

● Motores para el movimiento.

● Sistema solar  y baterías.

○ Buscamos en Internet información de distintos tipos de baterías para

ver cuál se ajusta más a nuestro proyecto y entre todas conseguimos

baterías de móviles, de portátiles..que todavía tienen un uso.

○ enjoy solar® Poly 12V, 36V panel solar policristalino, ideal para

autocaravanas, casetas de jardín y barcos (Poly 5W/12V). Ideal por la

superficie que abarca, con aislamiento de agua y potencia suficiente.

CONSTRUCCIÓN

PRUEBA-PRÁCTICAS-ENSAYO

No hemos podido entregar el trabajo físico al completo debido a unos problemas que

surgieron en relación a las piezas como placas solares, baterías, etc; estos artículos

fueron pedidos pero no pudieron llegar a tiempo, por lo que no pudimos realizar

montajes reales. De todos modos hicimos una recreación de esta parte con un

programa (TinkerCad) y también unas prácticas con placas y baterías que habían en

el taller, al igual que probamos la programación en un robot arduino de la clase de

tecnología e hicimos una maqueta de prueba de la base del proyecto, para asegurar

que fuera estable y no se hundiera (estas prácticas fueron probadas en zonas como

tanques y lagos del centro)

Además el presupuesto con el que contábamos no nos permitía comprar artículos

más caros .

Resultados
Al no poder acabar el modelo final, no hemos podido constatar el funcionamiento.

Si bien nuestra idea era crear un enjambre de pequeñas autolimpiadoras

interconectadas entre sí, ya que creíamos que era más eficiente y barato, partimos
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con el propósito de crear una sola autolimpiadora que tuviera un funcionamiento

correcto y después ir añadiendo más autolimpiadoras interconectadas por wifi.

Por las razones anteriormente expuestas (principalmente el tiempo disponible, el

recreo en el centro es de 20 minutos y por las circunstancias de ubicación del centro

no era posible la asistencia por la tarde) no hemos podido finalizar el modelo pero

seguimos estamos convencidas del valor de nuestro proyecto.

Conclusión

Al finalizar el proyecto que hemos realizado digitalmente (además de la base en

físico) hemos mejorado en muchos aspectos, tanto en programación como en

organización.

Hemos sido capaces de programar con Arduino el funcionamiento del robot.

Mejorando así nuestros conocimientos en programación. A parte hemos sido capaces

de diseñar el proyecto el “FreeCad”, mejorando a su vez, nuestro conocimientos y

manejo con la aplicación.

En otro orden de ideas, hemos sido capaces de hacer un diseño del proyecto y de la

organización del tiempo y reparto de tareas, las cuales las hemos repartido entre los

miembros del grupo, para aprovechar al máximo el tiempo disponible que era

bastante escaso (algunos recreos).

El objetivo principal del proyecto, era una red de dispositivo/robot, capaz de limpiar las

playas y mares, de forma autosuficiente y autónoma. Nos ha producido una enorme

desilusión no ser capaces ni tener los medios necesarios para su realización física,

pero aún así, satisfechas con el trabajo.

Esperamos que en algún momento podamos realizar el proyecto de manera física, ya

que, nos encantaría colaborar con la limpieza de nuestros mares, algo que es una

emergencia global, por la contaminación que produce el cúmulo de basura, en ellos.
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2. Tablas

PRESUPUESTO

Producto Cantidad Precio Aclaración

Base de plástico 2 4 una base de 50*100cm

Botellas de plástico 6 0 recicladas y de 1l

Remaches 10 0,05 la unidad

Nylon 1m 1,6 Un rollo entero

Bolsa de rejilla (hecha con material
de mosquitera) 1 14 120cmx250cm

Placas solares 15 3,25 6cmx8cm

Batería 1 16,99 Tensión:3,7 V
Capacidad:3700mAh
Peso:40g

Aspas con motor 2 25,6 Incluye cable

Placa de Arduino uno 1 24,1

Leds 3mm 2 0,017 500 piezas valen 8,99

Piezo eléctrico 1 1,82

Cables de cobre 1 5 11m

Placa LM293 1 11,49

Tubo de metal 2 0,23
3 mm de diametro y 250 mm
de largo

Caja hermética IP 65 1 24,17 200*120*75 mm

Tubos de plástico 1 12,49

Total: 220,604

3. Figuras

IMAGENES:

● Modelo base
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