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Introducao

Veiculos subaquaticos nao tripulados (UUV’s)
podem ser utilizados para fins de pesquisa, como a
obtencao de dados do relevo e hidrodinamica
oceanica ou para fins comerciails como, por
exemplo, inspecédo de tubulacbes submarinas da
industria de petroleo e gas. Os UUV’s podem ser
divididos em veiculos autonomos (AUV’s), os quais
operam sem a necessidade de intervencéo de um
operador, e 0s veiculos operados remotamente
(ROV’s) que necessitam de constante controle e
supervisdo de uma base de operacoes.
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Figura 1 — Veiculos subaquaticos néao tripulados
a) Blackghost AUV (esquerda); b) Hercules ROV (direita)

Objetivos

O objetivo deste projeto € construir um ROV, que
possa ser operado em terra através de uma
comunicacdo sem fio, para observacao direta do
fundo do mar, da circulacdo das aguas e da
morfologia submarina. A utilizacao de um ROV
possibilita a operacéo e coleta de dados na zona de
surf, regiao onde as ondas oceanicas se aproximam
da costa e quebram. A zona de surf caracteriza-se
por ter até 10 metros de profundidade e se estender
por aproximadamente 500 metros da praia.

Metodologia

O veiculo foi construido em forma de triciclo e
com uma estrutura vazada que permite a passagem
de agua a fim de diminuir a resisténcia ao
movimento e minimizar os efeitos das correntes
maritimas. A utilizacdo de baterias como fonte de
alimentacdo do veiculo também foi pensada para
diminuir a possibilidade de tombamento do veiculo,
pois 0 peso das baterias somado ao peso do veiculo
dara maior estabilidade ao ROV. Dois motores de
alta poténcia (1000W), um em cada roda dianteira,
acoplados a eixos redutores de rotacao serao 0s
responsaveis pelo tracionamento e movimentacao
das rodas.

Em relacdo ao sistema de controle e
comunicacao sem fio serao utlizadas placas de
circuitos programaveis. Esse tipo de equipamento é
largamente utilizado em sistemas embarcados, que
consistem em circuitos microcontrolados e
programados para aplicacoes especificas. O veiculo
contara também com uma antena receptora de
radiofrequéncia, que deverda ficar acima do nivel da
agua, responsavel por receber o0s comandos
enviados de terra e enviar os dados adquiridos pelo
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Figura 3 — Conceito final do projeto

ApoOs a verificacao da funcionalidade do projeto
eletromecanico do ROV, sera dado inicio a fase de
adicao dos sensores necessarios para a aquisicao
dos parametros hidrodinamicos e morfologicos de
Interesse. Estao previstos no projeto sensores de
posicao, velocidade, pressao e correnteza.
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Figura 4 — Fluxograma de funcionamento do veiculo
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Consideracoes Finais

O projeto ainda estd em andamento. Atualmente,
apenas a estrutura mecanica, base do sistema de
locomocéao do veiculo, esta finalizada. Ainda faltam a
construcao e Instalacdo das caixas estangue para
protecao dos motores, eletronica de controle e
baterias para alimentacao do ROV. Porém, ja se
sabe que, como etapa futura do projeto, sera
desenvolvido um sistema que permita que o veiculo
seja programado para executar um conjunto de
atividades sem intervencdo de um operador,
tornando-se assim um AUV.
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