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O presente trabalho apresenta o projeto e prototipacdo do sistema embarcado para um
Veiculo Aquatico de Superficie Nao Tripulado, categoria de rob6 modvel cada vez mais
empregado para tarefas que podem prescindir da presenga humana, como na observagao de
ecossistemas e em inspecdes de embarcagdes e estruturas aquaticas. O projeto iniciou em
2018, com o projeto informacional, resultando na visdo conceitual do veiculo, no estudo
tedrico/pratico dos sensores a serem utilizados no veiculo e na prototipac¢do dos propulsores.
Na versao atual do projeto, objetiva-se concluir o desenvolvimento do sistema embarcado do
robo, que consiste na eletronica, automacao e software necessarios para o funcionamento
teleoperado e autébnomo desse. Inicialmente, fez-se uma andlise e uma revisdao da visao
conceitual original, para apropriacdao de conhecimentos pela nova equipe e para avaliar
potenciais atualizagdes no projeto. Essa andlise definiu as questdes a serem abordadas na
prototipacdo do sistema embarcado, como a distribuicdo de processamento entre diferentes
modulos, a comunicac¢do desses entre si, e o desenvolvimento dos mesmos de acordo com as
suas responsabilidades. Uma rede sem fio local, utilizando trocas de mensagens através de
sockets, foi a infraestrutura escolhida para implementar a comunicagao entre mdédulos de
processamento. Foram construidos dois mddulos propulsores independentes para a
movimentacdo do veiculo, baseados em microcontroladores ESP-32, viabilizando a
comunicacao sem fio para o comando e monitoramento destes, além de um acionamento
mais preciso dos drivers dos motores dos propulsores. Os mddulos de controle e navegacao
estdo sendo implementados em um Raspberry Pi 3, utilizando Python para a programacéao
destes. Uma unidade de medicdo inercial (IMU) e um sensor GPS sdo utilizados no médulo de
navegacdo, combinando os dados dos dois sensores para obter uma estimativa mais precisa
de posicao e orientacdo. O mddulo de controle utiliza estes dados para definir as acGes de
guiagem necessarias para gue o veiculo execute a missao, seja ela definida por teleoperacao
ou por uma descricdo prévia de um percurso e acles a serem realizadas em determinados
pontos destes. Um médulo de radio de longo alcance estd em fase inicial de testes, para
implementar a comunicagdo com uma estagdo de monitoramento/controle remotos. Os
maodulos supracitados estdo funcionais, individualmente. A conclusdo da comunicag¢do sem fio
permitird integrar estes modulos para testes de campo, apds serem instalados na
embarcacdo, cujo projeto e montagem estd ao cargo de outro grupo de projeto que envolve
alunos e professores da Universidade Federal do Rio Grande.
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