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Veiculos subaquéticos ndo tripulados (UUV’s) podem ser utilizados para fins de pesquisa,
como a obtengéo de dados do relevo e hidrodindmica oceanica ou para fins comerciais como,
por exemplo, inspecdo de tubulacdes submarinas da industria de petroleo e gas. Os UUV’s
podem ser divididos em veiculos autonomos (AUV’s), 0S quais operam sem a necessidade de
intervengdo de um operador, e os veiculos operados remotamente (ROV’s) que necessitam de
constante controle e supervisdo de uma base de operacdes. O objetivo deste projeto é
construir um ROV, que possa ser operado em terra através de um comunicdo sem fio, para
observacdo direta do fundo do mar, da circulacdo das dguas e da morfologia submarina. A
utilizacdo de um ROV possibilita a operacdo e coleta de dados na zona de surf, regido onde as
ondas oceénicas se aproximam da costa e quebram, que tem até 10 metros de profundidade e
se estende por aproximadamente 500 metros da praia. A escolha da zona de surf como regido
de operacdo do ROV trouxe como dificuldades adicionais a possibilidade do tombamento do
veiculo devido a movimentacdo das correntes maritimas e do atolamento devido a
caracteristica arenosa do solo. Para minimizar os efeitos das correntes sobre o foi verificado
que o veiculo deveria ser construido em forma de triciclo e com uma estrutura que permitisse
a passagem de &gua, para diminuir a resisténcia ao movimento. Outro fator que ir& colaborar
sera a utilizacdo de baterias como fonte de alimentacdo do veiculo. O peso das baterias
somado ao peso do veiculo dara mais estabilidade ao ROV. Ja para evitar que o veiculo atole
durante o seu trajeto foram dimensionados dois motores de alta poténcia, um em cada roda
dianteira, levando em consideracdo o peso total do veiculo. Os motores também serdo
acoplados a eixos redutores de rotacdo a fim de aumentar o torque do movimento. Em relacéo
ao sistema de controle e comunicagdo sem fio serdo utilizadas placas de circuitos
programaveis. Esse tipo de equipamento é utilizado largamente em sistemas embarcados, que
consistem em circuitos microcontrolados e programados para aplicacdes especificas. O
veiculo contara com uma antena receptora de radiofrequéncia que devera ficar acima do nivel
da &gua, limitando a profundidade maxima de exploracdo a aproximadamente 3 metros,
responsavel por transmitir os comandos enviados de terra para o veiculo. Na outra ponta, 0
sistema consistird em um computador portatil também ligado a uma antena de radiofrequéncia
para transmissdo de dados. Apds a verificacao da funcionalidade do projeto eletromecénico do
ROV, sera dado inicio a fase de adicdo dos sensores necessarios para a aquisi¢cdo dos
parametros hidrodindmicos e morfoldgicos de interesse. Estdo previstos no projeto sensores
de posicgdo, velocidade, pressdo e correnteza. Por fim, um sistema que permita que o veiculo
seja programado para executar um conjunto de atividades sem intervencdo de um operador,
torando-se assim um AUV, pode vir a ser instalado.



