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Objetivos 

Este trabalho faz parte de um estudo maior, 
para desenvolver robôs subaquáticos 
remotamente operados, denominados ROVs 
(Remotely Operated Vehicles), para fins 
didáticos e científicos [1]. Aqui, a ideia é 
realizar a integração do ROV com um software 
de aquisição de imagens. 

Métodos e Procedimentos 

O ROV terá eletrônica embarcada, incluindo os 
sensores normalmente utilizados [2,3] em placa 
Arduino e Raspberry Pi, envolvendo linguagem 
C/C++ em sistema operacional Linux.  Os 
propulsores são controlados por Joystick. A 
aquisição de imagens terá sistema Xcam, 
programado em JAVA. O equipamento foi 
modelado em SketchUp, com renderização em 
VRay. O modelo é acessível via QR Code, com 
o aplicativo SightSpace Pro, para plotagem do 
equipamento em realidade aumentada. 

Resultados 

O ROV está em desenvolvimento. O software 
de aquisição de imagens e a renderização 
(Figura 1) foram concluídos. Para integração 
com usuários, ele contém um bloco de notas. 
Os menus e submenus foram desenvolvidos 
para seguir as diretrizes dos usuários, sendo 
possível salvar arquivos, exportar, optar, no 
modo câmera, por vídeo ou foto, e plotar 
resultados dos sensores em tela. Estes itens 
compõem a eletrônica embarcada, onde será 
possível ler valores de umidade, temperatura, 
pressão, localização e velocidade. 

 
Figura 1: Renderização do ROV com VRay 

Conclusões Parciais 

A modelagem gera alternativas para indústrias 
de países onde os equipamentos e a tecnologia 
existentes ainda são importados. A 
comunicação com o usuário será mais 
acessível e eficiente, pois o software é nacional 
e de código aberto, onde o usuário adapta o 
programa para sua utilização. A potencial 
redução de custos permitirá ampliar o emprego, 
hoje mais restrito a grandes empresas com 
foco subaquático, como as petrolíferas. Os 
autores agradecem o apoio do Professor 
Giorgio de Tomi, criador deste grupo de 
pesquisa, bem como da PUB-USP e do Fundo 
Amigos da Poli. 
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