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RESUMO

No contexto atual em que se encontra o Guarapuvu |lI, embarcacdo movida a energia
solar desenvolvida pela equipe Zénite Solar, existem necessidades a serem supridas,
dentre elas: o alinhamento da sua trajetoria em provas e desafios de longa distancia e a
interac&o de seu piloto com sistemas periféricos do barco. Logo, o projeto de navegacéo
automatica foi concebido para sanar essas ocorréncias, por meio de controle da
velocidade, direcdo e da rota da embarcacgao.
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INTRODUGAO E OBJETIVOS

Uma vez que os pilotos da Guarapuvu Il, estdo sujeitos a provas que alcangam até a
marca de 5 horas em operagdo continua, os trajetos tornam-se fatigantes para eles, ja
gque nao sao responsaveis apenas pela diregdo, como também pelo monitoramento do
estado do barco e de suas baterias. Assim, o sistema de navegacdo automatica € uma
ferramenta que auxilia na separacao de tarefas, normalmente simultaneas, em etapas
sequenciais, reduzindo a dispersdo da atengao dos pilotos. Portanto, o projeto tem como

rMosf,isra de D G %@

kIFSC 2023 ) Q‘Zg E B s



objetivo desenvolver uma placa de circuito impresso que reuna 0s sensores responsaveis
pelo fornecimento de dados a navegagao autbnoma, sendo de baixo custo em relagao as
solugdes disponiveis no mercado atual e integra com sistemas existentes da Guarapuvu
[I. Também busca a calibragdo automatica e reproduzivel de sensores, implementacao de
controle PID, implementacdo de filtro Kalman (GREWAL; ANDREWS; 2014),
comunicacao com a rede CAN, e a realizacdo de um circuito eletrbnico com baixa
susceptibilidade eletromagnética.

METODOLOGIA

Convém relembrar os trabalhos previamente feitos no barco, em destaque a Controller
Area Network (CAN) que permite a comunicac¢ao bidirecional entre médulos, a direcéo
elétrica (PARENTE, 2019) e do controle do angulo da rabeta (RODRIGUES, 2023).
Utilizando-se desses projetos, a execugdo do sistema de navegagao automatica foi
planejada nas seguintes etapas: a averiguacao de solugdes comerciais e encontradas na
literatura, a escolha de sensores de acelerbmetro, giroscopio, bussola digital e receptor
com Global Navigation Satellite System (GNSS), o desenvolvimento de algoritmos de
Dead Reckoning (KRUEGER, 1997) e filtro Kalman, a producdo de uma Interface
Homem-Maquina (IHM), a instalagdo na embarcagao, e os testes em corpos hidricos.

RESULTADOS

Posteriormente ao inicio do projeto, foram levantados os métodos de navegacao e
principais sensores empregados em solugdes de geolocalizacdo maritima, dentre eles o
modulo de geolocalizagdo com bussola digital integrada, u-blox NEO-M8N e o médulo de
giroscépio e acelerbmetro, GY-521. Também foi selecionado o microcontrolador
ATMega328p para comunicagdo com 0s sensores, processamento dos algoritmos e
comunicagao por meio da rede CAN do barco. Apos o desenvolvimento dos algoritmos de
comunicagdo, geolocalizagcdo e calibragcdo de sensores, o esbogo inicial da placa de
circuito impresso foi roteada e seus componentes escolhidos, e sera testada em conjunto
dos outros sistemas da embarcacéo.

CONSIDERAGOES FINAIS

Ao final dos testes, é desejado que o prototipo seja suficientemente adequado para as
necessidades da equipe Zénite Solar, com capacidade de percorrer as provas de longa
distancia e duragao. Ja para provas de curta distancia e de obstaculos, um novo estudo
deve ser realizado.

LINK DO VIiDEO
https://drive.google.com/file/d/1H101JigP0o9cGV5VV5ayC1Ru6CDMJQYKS/view?
usp=sharing
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