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Resumo: Esta pesquisa consiste em explicar, de
forma detalhada, a construcdo e desenvolvimento
de um robo subaquatico de baixo custo autdno-
mo, utilizando materiais de facil acesso e com
precos relativamente baixos, bem como mostrar
todo contexto histérico e a importancia do setor
da robdtica subaquética e como ele ¢ importante
para resolver os desafios da humanidade.

Palavras-Chave: Robotica Subaquatica. AUVS.
ROVS.

Abstract: This research consists in explaining in
a detailed way the construction and development
of a low-cost autonomous underwater robot, using
easy access and relatively low prices materials, as
well as showing the entire historical context and
the importance of the underwater robotics sector
and how it is important for solving the challenges
of humanity.
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INTRODUCAO

Ao longo de anos, houve a necessidade de
o ser humano desenvolver mecanismos que
auxiliassem e possibilitassem a realizacdo de
diversas tarefas, principalmente, quando elas
estavam localizadas em ambientes hostis, onde
o ser humano nao resistiria a tamanha pressao
ou temperatura.
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Com essa problematica, certos tipos de
tarefas, especificamente em meio aquatico,
eram impossiveis de serem realizadas por um
ser humano. Dessa forma, devido a necessidade
de exploragdo em ambientes aquaticos de
dificil acesso ao ser humano, seja por causa
da profundidade extrema ou por ambientes
contaminados, cientistas comecaram a
desenvolverem meios que viabilizassem essa
exploragdo sem envolver risco ao ser humano.
Nesse contexto, o engenheiro francés Dimitri
Rebikoff (1921-1997), desenvolveu, em 1953,
O Poodle, o primeiro veiculo subaquatico nao
tripulado com auxilio de um operador, cuja
finalidade era a observac¢ao em aguas profundas.

Desde entdo, os avangos nesse setor tém
sido cada vez maiores, muito por conta da
engenharia oceanica, que influenciada pela
industria petrolifera, tem buscado investir
em solugdes que viabilizem a exploracdo em
aguas cada vez mais profundas, de modo que
propiciem a manuten¢ao em equipamentos € nas
estruturas submersas. E importante pontuar que
esses investimentos sdo respaldados sempre em
fatores como seguranca e baixo custo.

Em geral, as bibliografias dividem os
veiculos subaquaticos nao tripulados em
dois grupos, sdo eles: veiculos operados
remotamente ou ROVs (Remotely Operated
Vehicles) e veiculos subaquaticos autbnomos
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ou AUVs (Autonomous Underwater Vehicles)
(BERLINGER et al., 2017).

Como podemos observar, a criacdo
desses tipos de ferramentas tecnologicas
subaquaticas proporcionou um grande avango
em muitas areas, revolucionando diversas delas,
principalmente na area petrolifera. Contudo, os
custos financeiros dessa tecnologia ainda sao
consideravelmente altos. Assim sendo, este
projeto busca diminuir os custos da criacao de
um robo para a robotica subaquatica.

MATERIAL E METODOS

Um dos principais destaques do nosso
projeto estd em fungdo do baixo custo de
construgcao em relagdo a outros modelos
existentes no mercado, bem como a inovagao
relacionada a propulsdo do peixe robd, uma
vez que deixara de utilizar servos e hélices
motores, sendo essa ultima com eixos rotativos,
passando a utilizar propulsores tipo (MIC).

Na Figura 1 ¢ apresentado um atuador de
bobina magnética, na qual ¢ utilizado um ima
de neodimio em conjunto com barbatanas de
borracha flexivel.

Figura 1 - Peixe robo

Fonte: Berlinger, 2017.

O modelo de design do robo ¢ bastante
similar ao peixe bioldgico com corpo achatado
que conhecemos, o que proporciona uma melhor
hidrodinamica e acaba facilitando a locomogao
do rob6 no ambiente aquatico.

Na Tabela 1 é possivel encontrar os materiais
que foram utilizados na construcao do robd.

Tabela 1 — Materiais utilizados na construc¢io do robd

Bateria de lition 3.7 V, 320 maH
Arduino pro mini
Mobdulo acelerometro 9 eixos MPU
Moédulo leitor SD card
Ponte h 1298n
Led azul
Sensor de pressio
Fotodiodo VIP1112H
Cola epoxi
Ima de neodimio 5 X 5 x 5 mm
Fio de cobre 0,18 mm 33 AWG
Imu
Filamento PLA (Azul)
Adaptador mini USB
Chave gangorra

Fonte: Os autores.

Observe o diagrama da parte eletronica do
protdtipo na figura 2:

Figura 2 - Eletrénica do robo

Fonte: Os autores.

Tanto a pesquisa quanto o desenvolvimento
de todo o projeto estd sendo realizado no
Laboratorio de Inovagdo e Criatividade
do Campus Lagarto (LABIC-IFS). Apesar
dos transtornos causados pela pandemia do
COVID-19, solicitamos o uso do laboratério,
onde foi dada inicio a montagem da bobinadeira
que auxiliara na tarefa de enrolar as bobinas do
propulsor mic.
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Figura 3 - Montagem bobinadeira

Fonte: Os autores.

Figura 4 - Montagem bobinadeira 2

Fonte: Os autores.
RESULTADOS E DISCUSSAO

Apesar das suspensdes das aulas e proibicao
de frequentar o campus devido o COVID-19, 0
que causou alguns problemas na realizagao de
alguns experimentos e testes, foi dado sequéncia
na pesquisa em casa, por meio da utilizagdo de
livros e software de simulagao. Além disso,
foram feitas algumas apresentagdes online por
meio da plataforma do Google Meet.

Figura 5 - Apresentacio do projeto.

Fonte: Os autores.

Nessas apresentagoes, foi mostrado o projeto
para os integrantes do Laboratdrio de Inovacao
e Criatividade (LABIC IFS) e discutido o
contexto historico da robdtica subaquatica, o
que esta sendo desenvolvido nesse setor € os
principais desafios desse ramo que ¢ bastante
desafiador na robdtica.

Figura 5 - Modelagem 3D do protétipo no Solidworks

Fonte: Os autores.

Foi desenvolvido uma modelagem 3D do
chassis de um ROV que pretendemos construir
logo apos o desenvolvimento do protétipo do
peixe robd, o qual tem como objetivo formar
uma base de teste em robdtica subaquatica.

Figura 6 - Modelagem 3D no software Fusion 360

Fonte: Os autores.
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Também foi desenvolvida a modelagem
3D do aquario que, logo apos a conclusdo
da constru¢ao do protédtipo do peixe, sera
construida, para, assim, serem realizados os
testes. Esse processo € necessario para coleta
de informagdes que servirdo de base de dados
para trabalhos posteriores da robotica aquatica.

Com este projeto, também, foi realizada
uma palestra acerca da roboética subaquatica
para publico externo e interno do IFS Campus
Lagarto, no evento intitulado “LABIC
ITINERANTE”. Nesse evento, foi apresentado
o contexto historico da robdtica subaquatica,
principais desafios em relacdo a comunicacdo
de AUVS, bem como a importancia e a
contribuicdo desse tipo de tecnologia para
a nossa sociedade. Devido a pandemia de
COVID-19, ocorreram atrasos na execu¢ao de
alguns testes e montagens, fazendo com que
este projeto se encontre na fase de construgdo
dos propulsores mic., atualmente.

CONCLUSOES

Foi observado que atualmente, no Brasil,
existem poucos trabalhos na area da robotica
subaquética e que a maioria das pesquisas
que existem estdo relacionadas ao controle
cinematico de ROV e estudos teoricos de
modelagem, proporcionando a este projeto ser
contribuidor nesse setor da robotica subaquatica.

O Peixe robdtico e o ROV que este projeto
visa construir serd autobnomo e de baixo
custo, podendo ser utilizado para aplicagao
ou desenvolvimento de praticas pedagdgicas
voltadas para o ensino de robética educacional,
como também como base de testes para um
estudo mais detalhado na area da robotica
subaquatica, servindo de insumo para pesquisas
posteriores neste ramo da robotica.
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