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RESUMO

MOTIVACAO:

Exista atualmente uma grande demanda em sistemas autdnomos na busca e localizacédo de
falhas em estruturas subaquaticas. Em plataformas ou instala¢cdes submarinas, a localizacdo da falha é
um processo demorado, que limita a utilizagdo de mergulhadores pelo grande tempo de permanéncia
em um ambiente hostil e complicagdes com possiveis lesdes hiperbaricas.

Atualmente, ROVs(Remote Operated Vehicles) séo utilizado para essas buscas por possuirem
capacidade de operar em grande profundidades e durante periodos prolongados, um recurso ndo
possivel por mergulhadores. Esses veiculos sdo normalmente configurados para possuir uma boa
estabilidade mecénica e baixa velocidade de navegacao, caracteristicas desejaveis em uma operacao de
busca de falhas em estruturas subaquaticas, porém limitam na sua capacidade autbnoma de navegagao
e busca, necessitando de um operador para guiar o robd e localizar a falha visualmente, sendo
vulneravel a erros humanos.

Nesse contexto, é incentivada uma automacao do processo de navegacéo e localizagdo do robd
para atuacdo em um ambiente conhecido com pontos de referéncias (que sdo disponiveis em estruturas
subaquaticas). Uma vez que as medices de robds usam a orientar-se sdo feitas utilizando
instrumentos imprecisos, e uma vez que o ambiente no qual eles operam geralmente é variavel, os
dados resultantes sdo ruidosos. Por isso, muitos dos algoritmos de navegacdo e localizagdo séo
probabilisticos.

OBJETIVO:

Habilitar um ROV convencional a executar uma tarefa autdnoma de determinar onde ele esta
em relacdo a determinadas coordenadas ou pontos de referéncia utilizando filtros probabilisticos
multimodais, encontrar o melhor caminho de um ponto a outro em um determinado terreno
(controlado), evitando obstaculos e mapear o0 ambiente para utilizagdo futura.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO:

ROVs sdo instrumentos bem utilizados na industria de 6leo e gas, servindo como uma ponte
de acesso de trabalho em grandes profundidades ou ambientes hostis. Esses veiculos ja possuem
configuracGes padrdes adequados para o tipo de servico que irdo exercer, seja de observagdo ou
trabalho. Investimentos em automacéo de processos comuns de ROVs, como navegacéao, localizacéo e
estabilidade traz uma grande vantagem aumentar a eficiéncia na sua operacdo, e diminuir custos na
operacdo, além de permitir uma seguranca de controle, pois em qualquer momento o operador podera
assumir controle do ROV para fazer uma intervengdo, deixando um grau de controle superior que um
AUV (Autonomous Underwater Vehicle) ndo pcls;ﬁgi. Na operacdo de busca e localizagdo em uma
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inspecdo de falhas em estruturas subaquaticas, esses algoritmos testados em sistemas reais poderao
economizar tempo e recursos para identificar e operar para eliminar a falha.

RESULTADOS OBTIDOS:

A partir de uma andlise dos sensores necessarios para navegacao autbnoma e localizagdo em
ambiente confinados, foram selecionados os componentes necessarios para implementar no robd de
teste montado na Universidade de Brasilia, baseado no modelo OpenROV. O modelo sensor
constituido de um IMU de 9 graus de liberdade para medir posi¢éo e orientacdo além da visdo stereo
como medidor de distancia do veiculo com o obstaculo esta sendo montado e testado “offboard” para
calcular sua precisdo e ruido. A metodologia do modelo de movimento serd montado apds completar a
construcdo do ROV para determinar suas probabilidades, antes da sua implementacao no filtro de
Monte Carlo.
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