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1 INTRODUGAO

A crescente exploracdo de elementos do mar, como reservas de petréleo,
propiciam a geragao de uma demanda por tecnologias de manipulagao e inspegao de
estruturas e recursos, muitas vezes localizadas em ambientes inacessiveis ao ser
humano. Nessa situacédo de adversidade, surge a robotica movel subaquatica. Tendo
em vista o auxilio nos estudos e experimentos realizados pelo grupo Nautec (Grupo de
Automacéao e Robdtica Inteligente), busca-se a criagdo de um robd subaquatico.

Este trabalho apresenta o primeiro estagio do projeto de construgcdo de um
Auntonomous Underwater Veicle (AUV), através da modelagem de um protétipo. O
mesmo sera utilizado junto a tarefas de pesquisa como em competi¢cdes internacionais
de robdtica subaquatica, sendo uma delas a SAUC-E, que ocorre anualmente na
Franca. Para esse fim, o rob6 deve ser construido respeitando especificagdes
determinadas pela competicdo que sao, por exemplo, referentes ao tamanho, peso e
operacgdes realizadas.

2 REFERENCIAL TEORICO

O modelo 3D do robd foi desenvolvido no software de CAD Solid Works [1] que
permite tanto a modelagem mecanica quanto simulagées mecénicas estaticas e
cinéticas. Este software possibilita também simular o comportamento do protétipo em
um meio fluidico através da ferramenta Flow Simulation e verificar o centro de massa
ou a resisténcia dos materiais para determinados tipos de esforgos sofridos.

Foram utilizados como inspiragcéo os robés de duas universidades, o robd S.O.N.L.A.
[2] da Ecole de Technologie Supérieure (ETS), que participa anualmente da
competicdo SAUC-E , e os robds, Girona 500 [3] e Sparus Il [4] da Universitat de
Girona.

3 MATERIAIS E METODOS (ou PROCEDIMENTO METODOLOGICO)

Com a finalidade de se verificar a viabilidade do projeto foi necessario o
desenvolvimento de um protétipo, levando em consideragdo o tamanho que o robd
tera, o peso e o custo dos atuadores, sensores e toda a parte eletrébnica e mecanica.
Com este prototipo também foi possivel realizar testes de hidrodindmica. O Flow
Simulation simula o robd com velocidades variaveis imerso em um fluido simulando o
comportamento deste fluido sobre o protétipo, demonstrando possiveis criacbes de
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vortices e lugares onde a agua circula com velocidade maior ou menor. Esta simulagéo
€ muito importante para verificar o comportamento que o AUV tera em operacao,
possibilitando possiveis modificagdes para melhorar seu desempenho, antes da
usinagem de seu modelo final.

Sua modelagem foi desenvolvida tendo como requisito principal a usabilidade e
praticidade do robd, tendo em vista a possibilidade de se executar modificagdes,
retirando ou colocando atuadores e sensores. Assim sendo, facilitam-se as trocas de
pecas mecanicas e eletrbnicas para diferentes tipos de tarefas com diferentes op¢des
de configuracao dos dispositivos.

4 RESULTADOS e DISCUSSAO

Na primeira fase do projeto, foi desenvolvido um protétipo inicial para o robé, e
realizada a simulacéo hidrodinamica. Os resultados demonstraram-se satisfatérios em
relagédo as velocidades comuns de um AUV. Foi verificado o seu centro de massa para
que pudessem ser posicionados flutuadores a fim de balancear o peso do robd dentro
da agua e assegurar sua flutuabilidade.

Até o momento, o prototipo do AUV tera o formato apresentado na Figura 1.

Figura 1 — Protétipo do AUV.
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5 CONSIDERAGOES FINAIS

Com as pesquisas que foram realizadas obtivemos boas nog¢des sobre como
poderemos construir um AUV e futuramente, com mais pesquisas, sera possivel nos
tornarmos um dos grupos mais influentes nesta area da robaética subaquatica.
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