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Resumo

Os ROVs são veículos de observação do mar operados remotamente, onde o robô adquire dados em tempo real, porém se houver pouca visibilidade a observação torna-se impossível e ainda sem a capacidade de se localizar ou mapear a região onde se encontra. Para resolução desses problemas, tem-se a necessidade do desenvolvimento de novas tecnologias. O presente projeto visa o desenvolvimento tecnológico para veículos subaquáticos, para que possam se localizar e mapear ambientes marinhos. Com isso, viabilizando o processo de navegação e inspeção. Para tal atividade, dados sensoriais são primordiais, dentre eles destacam-se o uso de sonar, porém esse sensor limitado a dados de distância. Por outro lado, um sensor muito utilizado em veículos fora d’água são as câmeras, por fornecerem grande quantidade de informação de interesse, a um baixo custo. Porém, em meios participativos como a água, a informação adquirida por esse sensor fica bastante restrita. Métodos estão sendo desenvolvidos de modo a restaurar a qualidade de imagens subaquáticas, de modo a viabilizar o funcionamento de métodos de localização e mapeamento. Resultados preliminares utilizando o veículo ROV-FURG em ambiente controlado estão em desenvolvimento. Para tal, é realizada a calibração de uma câmera de vídeo de modo a permitir o levantamento de parâmetros do modelo de propagação da luz. Trabalhos futuros serão focados na obtenção de resultados em ambientes reais.
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