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DESCRIPCION BREVE

Segun datos cientificos se ha detectado
que la presencia del Diesel y aceite
(combustibles de los barcos), ha alterado
los niveles de ph en el agua del Lago
Gatun, es por esta razén que nos interesa
recabar informacién de los niveles en este
entorno acuatico, con el propdsito de
alimentar una base de datos para la ACP
(Autoridad Del Canal de Panama), con el
propdsito de monitorear los niveles de ph
del cauce canalero (Lago Gatun).
Integrantes

Los integrantes y representantes del
equipo son:

Liz Gonzalez

Carolina salina

Anibal puga



PRESENTACION DEL EQUIPO

¢ Quiénes forman parte del equipo?

Los integrantes y representantes del equipo son:
Liz Gonzalez

Carolina salina

Anibal puga

¢De donde somos?

Somos estudiantes del Instituto Profesional Técnico e Industrial de Aguadulce ubicado en el
Distrito de Aguadulce de la provincia de Coclé.

¢ Como se han dividido las tareas dentro del equipo?

Para los efectos de tener éxito en el desarrollo del proyecto, el mismo se a distribuido
de la siguiente forma:

Liz Gonzalez: Encargada del desarrollo del algoritmo y del codigo de programacion
del Robot en el lenguaje C ++(Arduino).

Carolina Salina: Encargada de investigar y recabar informacion de la fauna marina y
de los niveles de ph en la ribera del canal de Panama y del Lago Gatun.

Anibal Puga: Encargado del ensamblaje mecanico: construccion del robot.
Cabe destacar que los tres integrantes participamos colaborativamente en la

construccion del rompecabezas del set del Canal de Panama (LEGO) y la mampara
para la presentacion final.



IDEA RESUMIDA DEL PROYECTO

¢, Cual es el problema que resuelve su proyecto y porqué lo han elegido?

El transito de barcos que atraviesan el canal de Panama, como producto de la conectividad
del océano Pacifico y el océano Atlantico, a provocado un leve desbalance de los niveles de
ph del lago Gatun, cuyo valores normales se promedian en un ph de 6.5, estudios realizados
han comprobado que la actualidad en algunas areas del lago Gatun han registrado valores
promedio de ph de 8.5, provocando que el ecosistema se vea alterado y como resultado se
produce una migraciéon de peces y animales acuaticos de los océanos (agua salada) hacia el
lago Gatun(agua dulce), de igual manera la flora y la fauna de dicho lago sufre alteraciones
significativas, degenerando en mutaciones en las especies acuaticas en el lago Gatun.

Segun datos cientificos se ha detectado que la presencia del Diesel y aceite (combustibles
de los barcos), ha alterado los niveles de ph en el agua del Lago Gatun, es por esta razén que
nos interesa recabar informacién de los niveles en este entorno acuatico, con el propésito de
alimentar una base de datos para la ACP (Autoridad Del Canal de Panama), con el propésito
de monitorear los niveles de ph del cauce canalero (Lago Gatun), y de esta forma poder crear
planes de prevencion y de correccion que permita cuidar el ecosistema acuéatico del canal de
Panama.

¢ Como resolvera la solucién robética el problema que ha establecido?
Nuestra solucién robotica esta constituida por dos etapas:

*Primera etapa conformada por un robot denominado Sonic Tanque se encarga de moverse
en las playas del océano pacifico muy cercano a las riberas del canal, recolectando datos del
PH del agua salada, de igual forma el robot debe circular por las orillas del lago gan
recolectando informacion de los niveles de ph del agua dulce, los cuales seran comparados
con los valores normales en condiciones de no contaminacion del agua del lago Gatun, el
corazon de este robot esta constituido por un microcontrolador de la plataforma Arduino.

*La segunda etapa es la de recoleccion de datos y esta constituida por un soporte metalico
fijo (brazo de aluminio) el cual sostiene el sensor o electrodo de PH, es cual es transportado
por Sonic Tank, hacia las orillas de las playas océano pacifico y del lago Gattn con el objetivo
de introducir el electrodo de PH en el agua y asi obtener muestras de los valore de acidez del
acidez del agua y enviar estas sefiales a un sequndo microcontrolador Arduino que procesan
estos datos y nos mostrara los niveles de PH correspondiente de las aguas censadas en una
pantalla de cristal liquido (LSD), y de esta forma podremos interpretar los valores de niveles
de PH del lago Gatun.



¢ Cual es el valor de su solucion robética?

El valor estipulado para este proyecto es de B/.216.00 délares.

cantidad Modelo Costo

1 unidad del carro Robot G1- B/.120.00
tank (Sonic Tank)

2 Unidades B/.40.00
1 Unidad de Sonda de B/.36.00
electrodo del sensor

PH-4502C pH Sensor




1 unidad de Pantalla LCD B/.10.00
3 Recipientes para contener el B/.10.00
liquido.

Costo Total B/. 216.00




¢ Qué pasaria si se utilizara en la vida real?

Se podria monitorear mas de forma precisa el PH (acides) del lago Gatun y el cauce de los
Rios que aportan agua al Canal de Panama y de esta forma garantizar la efectividad de planes
de prevencion acuatica para conservar mejor la flora y la fauna marina, de igual manera se
pudieran impulsas politicas administrativas para incentivar y sancionar a los empresas
navieras que hacen uso de la via acuética, de manera tal que se tendria mas conciencia de
todo el dafio que causan los combustibles, aceites y desechos organico e inorganico cuando
los barcos a transitar por las aguas del Canal de Panama.

éPor qué es importante su proyecto?

Nuestro proyecto es importante porque garantiza que nuestro Robot remplace el trabajo
manual y fisico que realizan los técnicos de la divisién Hidrica del Canal de Panama, este
trabajo se realiza con ciertos niveles de riesgo, el robot recabaria informacién periédicamente
valores de los niveles de Ph, para alimentar la base de datos de los programas informaticos
que se tiene para este fin en la division hidrica de la ACP, cabe destacar que estas mediciones
se llevarian a cabo en las riberas de los océanos y en diversas areas del Lago Gatun y
garantizarian un ambiente saludable y la conectividad mediante el transito respetuoso de
barcos que trasiegan del Océano Pacifico al Océano Atlantico.

Es importante que nuestro robot de bajo costo contribuiria en mantener los niveles de Ph de

forma apropiada y de esta manera la fauna y la flora del agua dulce, del Lago Gatun no se
altere y no se produzca la migracion de peces 6sea una Diaspora de peces y especies de
animales acuaticos de los océanos al Lago Gatun y viceversa ya que los mismos animales
pueden confundirse con los valores de Ph alterados en el Lago Gatun (Agua Salada), los
cuales serian similares a los valores de Ph de los océanos Pacificos y Atlantico, degenerando
en que los peces sufran la depredacion por parte de algunas especies de animales acuaticos
que no son del habitad del Lago Gatun.



PRESENTACION DE SU SOLUCION ROBOTICA

¢ Como se le ocurrioé esta idea? ¢ Qué otras ideas han investigado?

Esta idea surgio gracias a que, para garantizar la conectividad en el transito de los barcos hay
que considerar la salud del ecosistema acuatico del cause canalero, y reconociendo el arduo
y peligroso trabajo que realizan las personas que recogen muestras de los niveles de Ph del
agua, del Lago Gatun, quisimos colaborar con la creacion de un robot que realice esta tarea
de forma eficiente y menos riesgosa para los técnicos de la divisién hidrica de la ACP.

En cuanto a la revisién bibliografica y el método que se emplea actualmente para recabar
informacion de la salud del agua del lago Gatun, nos remitimos al documento titulado.
“Calidad y disponibilidad del recurso hidrico del Lago Gatun, Provincia de Coldn,
Republica de Panama”, en el cual nos percatamos como equipo que las mediaciones
se realizan de forma manual y peligrosas para los técnicos hidricos de la ACP.

URL: http://portal.amelica.org/ameli/jatsRepo/213/2131272005/index.html

¢Han encontrado ideas similares disponibles?

Si, si hemos encontrado ideas similares como los medidores de PH portatiles que se usan
en laboratorios al igual que los medidores de PH de banco.

¢ Qué tiene de diferente su propuesta?
Nuestro proyecto se diferencia de los demas medidores de ph ya que es mévil no portatil, sino
que se mueve por su cuenta y que sus datos son recabados en tiempo real y mostrados en
una pantalla de cristal liquido de forma inmediata a su recoleccion, estos datos se tabulan y
se ingresan a una base de datos de la computadora de la Division Hidrica de la ACP.


http://portal.amelica.org/ameli/jatsRepo/213/2131272005/index.html
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DIAGRAMA ESQUEMATICO DEL SESNSOR DE PH + INTERFACE Y EL
MICROCONTYROLADOR DE ARDUINO ARDUINO

VARIAN PH PROBE 'Pa_ntalla de _Crlst_al
Liquido para visualizar

Los Datos del Ph

Microcontrolador de la
Plataforma ARDUINO

:::::

Convertidor de sefales
analdgicas a Digital
ADC- PH-4502C

Sonda Sensor de Ph
(Electrodo)

Describa la codificacion de la solucion

Codigo De Arduino De Funcionamiento Del Carro
Robot G1-tank (Sonic Tank)

[*CARRO ROBOT G1-TANK (SONIC TANK)
*/

int Left_motor_go = 8§; /IAIN2 connects to port 8 of Arduino UNO for control Left motor
forward

int Left_motor_back =7;  //AIN1 connects to port 7 of Arduino UNO for control Left motor
back

int Right_motor_go =2;  //BIN1 connects to port 2 of Arduino UNO for control Right motor
forward

int Right_motor_back = 4; //BIN2 connects to port 4 of Arduino UNO for control Right motor
back

int Left_motor_pwm =6; //PWMA connects to port 6 of Arduino UNO for control the speed
of the left motor

int Right_motor_ pwm =5; //PWMA connects to port 5 of Arduino UNO for control the
speed of the right motor



int EchoPin = 12;

int TrigPin = 13;

int key = AO;

float duration_us, distance_cm;
unsigned long myTime;

/**
* Function setup

void setup()

{
/I Initializethe motor drive 10O as the output mode
pinMode(Left_motor_go, OUTPUT);
pinMode(Left_motor_back, OUTPUT);
pinMode(Right_motor_go, OUTPUT);
pinMode(Right_motor_back, OUTPUT);
pinMode(EchoPin, INPUT);
pinMode(TrigPin, OUTPUT);
pinMode(key, INPUT);
digitalWrite(key, HIGH);
Serial.begin(9600);

}

/**

* Function run

*/

int forward()

//Left motor advance

digitalWrite(Left_motor_go, HIGH);

digitalWrite(Left_motor_back, LOW);

analogWrite(Left_motor_pwm, 70); //pwm:0-255. The left and right wheels are slightly
different

//Right motor advance

digitalWrite(Right_motor_go, HIGH);

digitalWrite(Right_motor_back, LOW);

analogWrite(Right_motor_pwm, 70); //pwm:0-255. The left and right wheels are slightly
different

}
int backward()

//Left motor advance

digitalWrite(Left_motor_go, LOW);

digitalWrite(Left_motor_back, HIGH);

analogWrite(Left_motor_pwm, 70);  //[pwm:0-255. The left and right wheels are slightly
different

//Right motor advance

digitalWrite(Right_motor_go, LOW);

digitalWrite(Right_motor_back, HIGH);

analogWrite(Right_motor_pwm, 70); //pwm:0-255. The left and right wheels are slightly
different

}
int brake()

10



//Left motor advance

digitalWrite(Left_motor_go, LOW);

digitalWrite(Left_motor_back, LOW);

analogWrite(Left_motor_pwm, 40);  //[pwm:0-255. The left and right wheels are slightly
different

//Right motor advance

digitalWrite(Right_motor_go, LOW);

digitalWrite(Right_motor_back, LOW);

analogWrite(Right_motor_pwm, 40); //pwm:0-255. The left and right wheels are slightly
different

int ultrasonic() {

digitalWrite(TrigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(TrigPin, LOW);

/I measure duration of pulse from ECHO pin
duration_us = pulseln(EchoPin, HIGH);

/I calculate the distance
distance_cm = 0.017 * duration_us;

/I print the value to Serial Monitor
Serial.print("distance: ");
Serial.print(distance_cm);
Serial.printin(" cm");
return(distance_cm);

}

int key_scan()

while (digitalRead(key)){
ultrasonic();

}  //lLoops this code when the key is not pressed

while (!digitalRead(key)) //When the key is pressed

{

delay(10);

if (digitalRead(key) == LOW)//Re-determine whether the key was pressed

{

delay(100);

while (!digitalRead(key)); //Determine whether the key is released
ultrasonic();

}
}
}

/**

* Function loop
*/

void loop()

11



key_scan();
int distancia = ultrasonic();
ultrasonic();

forward();
delay(10000);

brake();
delay(30000);

forward();
delay(10000);

brake();
delay(30000);

backward();
delay(17500);

brake();
delay(30000);

}

CODIGO DE
Robot G1-tank (Sonic Tank) DEL SESNSOR DE PH + INTERFFFACE Y EL
MICROCONTYROLADOR DE ARDUINO ARDUINO

/*

Medidor de Ph — FISH DIASPORA

Con este programa va poder trabajar con el médulo medidor de pH,
*/
#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal_I2C.h>
LiquidCrystal_12C Icd(0x27, 16, 2);
float calibration_value = 21.34;
int phval = 0;
unsigned long int avgval,;
int buffer_arr[10], temp;
void setup()

Serial.begin(9600);

lcd.init();

Icd.begin(16, 2);
Icd.backlight();
Icd.setCursor(0, 0);
lcd.print(" Bienvenidoa ");
Icd.setCursor(0, 1);
lcd.print(" Medidor pH  ");
delay(2000);

Icd.clear();

12



void loop() {
for (inti=0;i<10; i++)

{
buffer_arr[i] = analogRead(A0);
delay(30);

}

for (inti=0;i<9;i++)

{

for (intj=i+ 1;j < 10; j++)
if (buffer_arr[i] > buffer_arr(j])
{

temp = buffer_arr[i];
buffer_arr[i] = buffer_arr[j];
buffer_arr[j] = temp;
}
}
}
avgval = 0;
for (inti=2;i<8;i++)
avgval += buffer_arrfi];
float volt = (float)avgval * 5.0 / 1024 / 6;
float ph_act = -5.70 * volt + calibration_value;
Icd.setCursor(0, 0);
lcd.print("pH Val:");
Icd.setCursor(8, 0);
Icd.print(ph_act);
delay(1000);
}

Evidencias de Construccion de la solucién robética y Codificacion en Arduino




¢Se enfrentd a algun reto durante el proceso de desarrollo?

Problemas. Soluciones
Los motores de ensamblaje conectando adecuadamente los motores
Funcionalidad con Raspberry. Cambiar de Raspberry a Arduino
Confeccion del Canvas de negocio ser guiados por el tutor del proyecto

EL IMPACTO DE SU SOLUCION PARA LA SOCIEDAD

¢A quién ayudara y qué importancia tiene?

Ayudara a la A.C.P. a tener un mejor control y un mejor monitoreo de la acidez del lago
Gatun.

Pon un ejemplo concreto de como o déonde podria utilizarse tu idea
(piensa en quién la utilizara y cuantas personas se beneficiarian de ella).

Por ejemplo, podriamos usarlo en el Lago Gattn para tener mas conocimiento sobre cuan
acida se esta volviendo el agua y como se podria solucionar el problema o disminuir la
acidez por la contaminacion que pasa al lago.
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MODELO DE NEGOCIO

Nuestro proyecto
puede ser usado
por toda empresa
encargada del
Canal de Panama y
sus aguas o
interesada en el
tema y con ganas
de ayudar al
ecosistema del
lago Gatun y la
parte de mar del
lindo pais que es
Panama.

Promocionar
nuestro
producto de
varias formas
posibles
comprobando su
funcionalidad.

Se podria usar
una pagina web
que trabajaria
por pedidos y
tambien se
tendria en
venta en otros
paises de todo
el mundo por
tele tienda

Le damos mucha
importancia y
queremos ayudar
a la fauna y
flora del lago
Gatun y del
mar.

Lo mas
importante para
nosotros es
cuidar el
ecosistema.

El servicio al
cliente es 1lo
mas importante
por eso
nosotros
proporcionarem
0s

una agradable
experiencia si
es gue se
llega a tener
una pregunta
sobre el
funcionamiento
o alguna
falla.

Nuestro
producto
estara
disponible
para toda
empresa
interesada.

Se
necesitan
maquinas
forjadoras
de metal y
un equipo
de
trabajadore
S.

Con los costos
de mantenimiento
del sitio web més
los costos de
produccidén y los
de la publicidad
no seria tanto un
problema si se
llega a hacer un
producto popular

con la pagina
web y otros
métodos de
marketing que
den ingresos
se podrian
contrarrestar
todos los
costos
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