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Resumo 


Com a utilização de dois softwares livres (Blender e Robot Operating System), pode-se realizar a monitoração de atividades de robôs à distância, utilizando-se uma simulação virtual 3D. Tendo em vista poder controlar robôs a distância sem ter a necessidade presencial humana, propôs-se obter a transmissão de imagens de câmeras visuais do robô e a visualização dos movimentos em um simulador 3D. Utilizando-se de sensores analógicos, enviam-se dados para o Robot Operating System, que comunica-se com o Blender através de linguagem python, podendo-se realizar uma simulação em tempo real na Blender game engine demonstrando os mesmos movimentos que o robô real. Foram realizados testes com o ROV e o TATUBOT na Cave com simulação 3D com estereoscopia, onde ambos obtiveram os resultados esperados. No entanto, ainda está em desenvolvimento a transmissão de imagens visuais dos robôs para o simulador.
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