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El impacto de las actividades industriales cerca del mar.

Derrames Contaminacion Sobrexplotacion
Industriales por plasticos de recursos



Dificultad para hacer una inspeccion y monitoreo recurrente de las
actividades industriales en el ecosistema marino.

Causas

- Métodos tradicionales que involucran a las personas.

« Meétodos modernos con altos costos de instalacion y operacion.
« Las zonas de caracterizacion son de dificil acceso.

« No hay una respuesta rapida ante emergencias.

Impactos

 Paralizacion de actividades industriales y artesanales por
largos periodos de tiempo.

« Contaminacion del ecosistema marino.




Métodos para caracterizar y analizar el mar:

> Alta demanda de recursos.
> Peligrosos para personas.

2> No son frecuentes.

DATA & INFORMACION LIMITADA




Validacion de un robot marino no tripulado para monitoreo oceanogréfico
y ambiental recurrente de operaciones mineras en el mar.

Beneficios

« Facilitar la gestion ambiental.

« Respuesta rapida ante desastres.

 Elimina la exposicion de las personas a riesgos.
« Evitar multas por contaminacion ambiental.

Impactos

« Mitigar y evitar la contaminacion ambiental.
« Sostenibilidad de actividades economicas en el mar.




Inspeccion y digitalizacion
del mar con Robots e |.A.

 Vehiculo no tripulado.
« Desplazamiento teleoperado o autonomo.
« Fuente de energia eléctrica.

« Sensores oceanograficos y ambientales

 Equipos de toma de muestras.



~ ) SOLUCION

« Monitoreo oceanografico y medioambiental recurrente.
 Caracterizacion hidrografica del entorno marino.
 Inspeccion de infraestructura industrial en el mar.

« Toma de muestras de agua y sedimentos del fondo.




SOLUCION

Proyecto PNIPA-PES-SIADE-PP-000177

“Implementacién de Robot Catamaran (USV) no Tripulado para monitoreo en Tiempo Real de Pardmetros Oceanograficos
y Ecosistema Marino en Zona Costera de Huarmey”. PNIPA Investigacion Aplicada y Desarrollo Experimental (SIADE)
2018-2019, colaboracion TUMI ROBOTICS - ANTAMINA — IMARPE. (PNIPA-PES-SIADE-PP-000177)

https://www.youtube.com/watch?v=eeoK3nu5TSg&t=

ADCP

INSTR U!lﬂENTO: Velocidad de Corriente Maritima
MEDICION: Frecuencia: 300 KHz; Numero de haces: 3;
Resolucion velocidad: 0.01 cm//s; Alcance: 150 m.

Botella |

INSTRUMENTO: ador de Muestras
MEDICION: Capacidad de 0.5L; material PVC; sistema de
apertura y sujecion.

Sonda Multiparamétrica

INSTRUMENTO: medicion de parametros fisico-guimicos
MEDICION: acidez, temperatura, oxigeno disuelto, clorofila,
fitoplancton, CO2.

Ecosonda (Batimetria)

INSTRUMENTQ: Pro dad Maritima
MEDICION: Frecue 200 KHz; Ancho de Haz: &°; Rango
maximo: 200m; Resolucian: 10 mm.

Draga Van Ve

INSTRUMENTQ: Tomador de Muestras
MEDICION: Peso: 13 Kg; Area efectiva: 0.05 mZ;
mecanismo de bloqueo; acero inoxidable.

Estacion Meteorologica

INSTRUMENTO: Caracteristicas del entorno
MEDICION: Velocidad de viento: +5%; Direccion de viento:
+3°; Temperatura 0.1°C; Lluvia: £5;, Humedad exterior: +2%.

ROV

INSTRUI}IENTO: Analisis Submarino
MEDICION: Profundidad: 100 m; Comunicacion: ADSL;
Calidad de video: HD.



https://www.youtube.com/watch?v=eeoK3nu5TSg&t=
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SOLUCION

Proyecto PNIPA-PES-SIADE-PP-000177

CAPEX:

S/. 630,000 (80% PNIPA, 20% asociadas)

Modelo de Negocio:
Hardware as a Service
 Servicios recurrentes

 Arrendamiento & alquiler
e Préstamo

“Implementacion de Robot Catamaran (USV) no Tripulado para monitoreo en Tiempo Real de Pardmetros Oceanogréficos
y Ecosistema Marino en Zona Costera de Huarmey”. PNIPA Investigacion Aplicada y Desarrollo Experimental (SIADE)
2018-2019, colaboracion TUMI ROBOTICS - ANTAMINA — IMARPE. (PNIPA-PES-SIADE-PP-000177)

https://www.youtube.com/watch?v=eeoK3nu5TSg&t=



https://www.youtube.com/watch?v=eeoK3nu5TSg&t=

2> HARDWARE & SOFTWARE PROPIETARIO

> TECNOLOGIA VALIDADA EN CAMPO
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Robot as a Service

Servicios recurrentes
Arrendamiento, préstamo, alquiler
de robots & sensores

Robot enabled SaaS

Analisis de datos
Valoracion del riesgo
Inteligencia de negocios
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1 Recoleccion de

informacion el GAME CHANGER: permite
mar. utilizar |.A. en tiempo real.

Gestion de datos e informacion
mas alla de la capacidad humana.
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TAM USD 17.9 BN

onmental Monitoring Industry

SAM USD 620 MM
S USD 11.25 MM

USD 125K (50 Tier 1)
USD 50K (100 Tier 2)




") IMPACTO

Desarrollo de tecnologia para [/ BH5 1758 Desarrollo de soluciones de
cuidado y sostenibilidad del gestion de riesgos y alerta
ecosistema marino. temprana para la salud.

OBJETIV:S
DE DESARROLLO
SOSTENIBLE

jorar | [ NDUSTRIA EDUCACIGN .,
M ?Jo ar la capacidad {, NOVACIONE DE CALIDAD Fomentar la educacion de
tecnologica de los sectores * '

|
industriales fomentando la calidad en TICS para
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InAustriales fom ) jovenes ingenieros.
investigacion e innovacion.
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EQUIPO TUNI

robotics

CEO - Francisco CFO - Claudia CTO - Lalo
20 years experience 25 years experience 20 years experience
MSc. Mechatronics & MBA Strategy Electronics &
Robotics ‘.0,: Computer Vision
ING’S UNI::?L‘;IDAD w S
College & PUCP
LONDON
Corporate Management R&D Mining
P AEAT, RIMAC >BCP>
Master Innovation , £ EXPL(E\%
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- TRABAJO FUTURO

“Sistema Robotico de Identificacion Contencion y Retiro de Hidrocarburos para Mitigar el Impacto Ambiental
en Actividades de Pesca”. PNIPA Investigacion Adaptativa (SIA) 2022, colaboracion TUMI ROBOTICS -
IMARPE — Sustainable Fishery Trade. (PNIPA-PES-SIA-2022-00266).

Image processing
routines are applie
to enhance the

detection of

the oil spill

Figura 2. Prototipo USV de Tumi Robotics
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Figura 3. Oil skimmer de empresa ELASTEC



SOCIOS e INVERSIONISTAS

") Escalarde TRL5 a TRL9
2 Equipo de MARKETING & VENTAS

2 Expansion INTERNACIONAL



) RESULTADOS

Proyectos

“Sistema de Robots Aéreo - Acuatico - Terrestre para Inspeccién Digitalizacion y Diagndstico de
Infraestructura y Embarcaciones Pesqueras”. PNIPA Investigacion Aplicada y Desarrollo Experimental (SIADE)
2022 (PNIPA-PES-SIADE-2022-00229).

“Implementacidon de robot anfibio teleoperado para inspeccion y limpieza de la obra viva en las embarcaciones
pesqueras”. PNIPA Investigacion Aplicada y Desarrollo Experimental (SIADE) 2022. (PNIPA-PES-SIADE-2022-
00929).

“Sistema Robdtico de Identificacién Contencién y Retiro de Hidrocarburos para Mitigar el Impacto Ambiental en
Actividades de Pesca”. PNIPA Investigacion Adaptativa (SIA) 2022 (PNIPA-PES-SIA-2022-00266).

“Desarrollo e Implementacién de Sistema Integrado por Vehiculo de Superficie Marino (USV) y Drone aéreo
para caracterizacion de Lagunas en Madre de Dios”. PNIPA Investigacion Aplicada y Desarrollo Experimental
(SIADE) 2020 (PNIPA-PES-SIADE-PP-000272).

“Implementacién de Robot Catamaran (USV) no Tripulado para monitoreo en Tiempo Real de Parametros
Oceanograficos y Ecosistema Marino en Zona Costera de Huarmey”. PNIPA Investigacion Aplicada y Desarrollo
Experimental (SIADE) 2018-2019 (PNIPA-PES-SIADE-PP-000177).

“Sistema Robético (ROV) Avanzado de Monitoreo de Grandes Profundidades para la Evaluacidn del Impacto de
Actividades Pesqueras en Recursos Pelagicos y Bentdnicos y su Ecosistema”. PNIPA - Investigacion Aplicada y
Desarrollo Experimental (SIADE) 2018-2019 (PNIPA-PES-SIADE-PP-000170).

“Desarrollo e Implementacién de un AUV (Autonomous Underwater Vehicle) No Tripulado para Mapeo de
Fondo Marino y Monitoreo de Columna de Agua en la Costa Peruana”. PNIPA - Investigacién Aplicada y
Desarrollo Experimental (SIADE) 2018-2019 (PNIPA-PES-SIADE-PP-000176).

“Disefio e implementacién de un vehiculo de superficie semi-auténoma (USV) para monitoreo de calidad del
agua y estudios de limnologia”. Proyectos de Investigacion Aplicada 2015-1Il, Fondo UK-CONCYTEC (009-2016-
FONDECYT).

“Desarrollo de Estacion de Medicién Automatica para Monitoreo On-Line de Calidad de Aguas Residuales no
Domésticas en Lima Metropolitana”. INNOVATE PERU, 2014 (PIPEI-7-P-128-031-13).

“Monitoreo Oceanografico y Ambiental Mediante Vehiculo Submarino Sensorizado Operado Remotamente”.
INNOVATE PERU 2013 (206-FINCYT-IA-2013).
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