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USVs (do inglés Unmanned Surface Vehicle) sdo rob6s méveis aquaticos de superficie que podem
ser teleoperados ou plenamente autonomos, com diferentes cendrios de aplicacdo, como em
monitoramento, inspegao e vigilancia, nas dareas ambiental, portuaria e militar. O trabalho em
guestdo consiste no desenvolvimento de um USV para fins de pesquisa e ensino multidisciplinar,
gue possa ser empregado em pesquisas experimentais em robédtica e automacdo, e em
aplicagOes praticas de monitoramento ambiental e coleta de amostras em ambientes aquaticos.
O presente trabalho aborda o desenvolvimento do sistema embarcado do veiculo, que é um dos
objetivos da edicdo atual do projeto. Foi feita uma revisao dos subsistemas desenvolvidos até o
momento e foram tracados os objetivos principais, que consistem na implementacdo de uma
infraestrutura de comunicacdo entre os diferentes subsistemas, baseado em sockets, e a
aquisicao e disponibilizacdo da dados de sensores internos e de navegacao (GPS e unidade de
medicdo inercial). Esses sensores estdo montados em um circuito com um microcontrolador
ESP32, programado em Arduino, e o sistema de navegac¢ao e guiagem estd sendo implementado
em um Raspberry Pi em Python. Os mddulos ja existentes, de controle de propulsdo também
utilizam ESP32 como microcontrolador. Essa infraestrutura de comunicagao integrara todos os
modulos ao sistema de navegacao e guiagem, que podera ser comandado remotamente por um
operador, ou ser autdbnomo, operando a partir de uma missao especificada previamente. O
trabalho desenvolvido até o momento apresenta resultados iniciais positivos marcados pelo
estabelecimento da comunicac¢do entre as diferentes plataformas computacionais, fazendo com
que o ESP32 disponibilize os dados da unidade de medicdo inercial (IMU) ao subsistema de
navegacdo do Rasperry Pi. Por estar nos estdgios iniciais dessa edi¢cdo do projeto, ainda serdo
feitos testes para avaliar o desempenho da solucdo, enquanto os demais sensores sdo integrados
ao sistema, junto com os modulos de propulsdo e visdo computacional.
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