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Um veiculo subaquatico controlado remotamente (ROV) permite a coleta de dados e
observacdo direta do fundo do mar. Dessa forma, pode-se realizar uma analise da morfologia
submarina. Sua utilizagdo ¢ vantajosa frente a outros métodos que necessitam execugdo
humana, trazendo vantagens em relagdo a tempo de coleta de dados e isen¢ao de riscos para o
mergulhador humano. Para a movimentacao do robd, esta sendo desenvolvida uma placa para
acionamento dos motores e leitura dos encoders das rodas. Ja a alimentagdo do robd ¢
realizada através de uma bateria. A placa, portanto, possui processamento embarcado e
drivers de poténcia, sendo possivel realizar o acionamento das rodas. Sistemas de seguranca,
tais como protecdo contra sobrecorrente, sensor de temperatura e umidade, foram
implementados para garantir a integridade da placa e do robd como um todo. Foram
desenvolvidos os esquematicos, que descrevem a conexdo dos componentes, € o layout que
sera utilizado na fabricagdo da placa de circuito impresso. Apds a implementacao do hardware
da placa serd desenvolvido o software de acionamento dos motores, de leitura de sensores e
de integracdo com pacotes do Robot Operating System (ROS).



