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Veiculos de Superficie Nao Tripulados (USV, do inglés Unmanned Surface Vehicles) sao
utilizados para monitoramento ambiental de corpos d’agua, operagbes de inspecédo de
estruturas aquaticas como piers/cascos de navios, vigilancia de portos, entre outras
aplicagdes possiveis. Esse tipo de veiculo robdtico se mostra cada vez mais interessante por
poder operar com menor intervengdo humana por mais tempo, podendo até ser continuo, se
houver possibilidade de uso de uma fonte de energia recarregavel. O presente trabalho
concerne o projeto e construcdo de um protétipo desse tipo de veiculo, tanto para uso em
aplicacdes de monitoramento quanto para pesquisa experimental de robética e automacgéo. O
projeto esta vinculado ao GPAS (Grupo de Pesquisa em Automacao e Sistemas) do Campus
Rio Grande do IFRS. O veiculo sera modular, cada componente se comunicara com 0s
demais através de redes de dados sem fio. A parte estrutural tera forma similar a um catamara,
com propulsores construidos a partir de bombas de pordao de embarcacdes, onde um
controlador serd responsavel por comandar a velocidade destes (e a manobrabilidade do
veiculo), e adquirir dados de estado de operacdo, como a carga da bateria, possiveis
vazamentos e deslocamento relativo. O médulo de navegacao/localizacao utilizara diferentes
sensores, como GPS, bussola e camera de video, para determinar a possivel localizagéo da
embarcacdo e mapear 0 ambiente. A mesma camera sera utilizada para o monitoramento
ambiental, juntamente com sensores que podem ser anexados ao veiculo de acordo com a
necessidade, como pH da agua, anemémetro, salinidade, entre outros, que seréo parte do
moédulo de monitoramento. Um médulo de comando central reine os dados dos diferentes
sensores, e toma determina as ac¢des de correcdo de rota, de taxa de aquisicdo de dados, e
comunicacdo com uma estacao base, que pode tanto teleoperar o veiculo quanto apenas
adquirir os dados remotamente. Os maddulos utilizardo em sua maioria tecnologias open
source, baseadas em Raspberry Pi/Linux, microcontroladores ESP32 e ESP8266, radios de
longo alcance (LoRa), e wifi, para streamings de video. Sera apresentado neste trabalho o
projeto conceitual do veiculo, bem como os desenvolvimentos iniciais para a construgdo do
médulo eletrénico/automacédo do prototipo. A concluséo e validacdo do projeto através do
prototipo deve resultar em um dispositivo com grandes aplicacdes para pesquisa tanto em
aspectos ambientais quanto em roboética experimental, assim como aplicagbes cotidianas
como 0 monitoramento remoto de regiées em que a presenca humana deve ser minima,
como, por exemplo, em reservas ambientais.
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