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Resumo

Com o crescimento da industria naval e offshore no Brasil se fazem necessarios o
estudo e o desenvolvimento de novas ferramentas a fim de auxiliar no processo de
construcdo e manutencado de navios e plataformas. Este trabalho tem por objetivo o
desenvolvimento de softwares utilizando o ROS — Robot Operating System, para
realizar o controle do ROV-FURG, veiculo subaquatico operado remotamente,
construido para supervisdo e observacdo de equipamentos subaquéticos de
diversos géneros. Os ROV’s sdo, em geral, equipados com cameras, sensores e
atuadores manipulados por controle remoto. O ROV-FURG possui quatro
propulsores, quatro sensores (pressao, giroscopio, temperatura e alarme), além de
uma camera. A utilizacdo do ROS se deu por conta da facilidade para manipulagéao
dos mais diversos tipos de sensores e cameras utilizados no veiculo. O controlador
desenvolvido neste projeto manipula os quatro propulsores e realiza a leitura dos
sensores e camera. Deste modo, ele pode realizar suas tarefas e, ao mesmo tempo,
ser operado com seguranca, devido ao fato do operador conhecer a pressao na qual
ele estd submetido, além da temperatura, giro e alarme que indica a presenca de
agua no interior do veiculo. A proxima etapa do desenvolvimento do controlador é o
aperfeicoamento da comunicacdo entre o ROV e o ROS, e adicionalmente a
instalacdo de um quinto propulsor ao ROV, o que dara quatro graus de liberdade ao
veiculo.
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