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Objetivo: O objetivo deste trabalho € descrever a pesquisa realizada para
desenvolver um veiculo subaquético operado remotamente (ROV), bem como
a criacdo de um supervisorio para 0 seu controle e monitoramento e um
controle automéatico de profundidade com PID. Método: A metodologia consiste
na pesquisa bibliografica e pesquisa experimental. Efetuar um estudo tedrico
sobre ROVs e realizacdo de testes onde serdo feitas varias simulacdes de
projetos, designs e configuracdes, com o intuito de verificar a melhoria na
precisdo, custos e performance. Baseado nos experimentos préticos realizados
nas simulacbes e na fundamentacdo tedrica propor-se-a um protétipo
operacional. Resultados: Foram realizados testes em ambiente controlado a
fim de observar a vedacdo, flutuabilidade, navegabilidade do ROV e
aquisicdo/envio de dados pelo supervisorio. O ROV submergiu e estabilizou
automaticamente a uma profundidade de 2 metros, todos os seus comandos de
navegacao horizontal foram testados por meio do joystick conectado ao
computador. A vedacdo do compartimento hermético foi testada e suporta uma
profundidade de até 50 metros. A estacdo de controle e monitoramento foi
capaz de receber e enviar dados em tempo real, tais como: pressao,
profundidade, temperatura, rotagdo dos motores, acionamento de iluminacao,
tensdo da bateria, imagem em Full-HD, etc. Conclusao: Este trabalho propés a
construcdo de um veiculo submarino remotamente operado, ROV, bem como a
criacdo de um supervisério para o seu controle e monitoramento. Foi realizada
a construcdo de um ROV capaz de submergir com total seguranca,
salvaguardando seus componentes eletrbnicos do contato com a agua e capaz
de se conectar a um computador com uma estacdo de controle e
monitoramento.O controlador PID desenvolvido para controle automatico e
estabilizacdo da profundidade funcionou como esperado.
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