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A utilizacdo de algoritmos e técnicas de controle esta presente em diversos segmentos da
industria e vida cotidiana. O acesso a controladores, sensores de movimento acurados e médulos
de posicionamento GNSS de baixo custo introduz e fomenta o desenvolvimento de sistemas de
navegacao autbnomos. O objetivo deste projeto é o desenvolvimento de uma embarcacao
autdbnoma desde sua construcgéo fisica até o desenvolvimento de controladores utilizando I6gica
Fuzzy. A construcéo fisica da embarcacdo se desenvolveu a partir de fibra de vidro e carbono,
além de impressao 3D e métodos tradicionais de usinagem e corte. Na parte computacional dois
microcontroladores de baixo custo foram utilizados. O desenvolvimento do controlador Fuzzy foi
realizado a partir da utilizacdo do software Matlab e suas extensdes. Apés a construcao da
embarcacao, testes em ambientes controlados e ambientes externos foram realizados, em ambos
a embarcacao apresentou estabilidade e realizou a rota de maneira adequada apds ajustes no
controlador para que a embarcagédo correspondesse melhor as interferéncias externas como
ventos e ondas. A partir dos dados obtidos, é possivel concluir que com a utilizacéo de sensores
e microcontroladores de baixo custo € possivel desenvolver um sistema de navegacao autbnomo
capaz de realizar trajetérias pré-definidas de maneira eficiente. A légica Fuzzy demonstrou
aptidao quando inserida no controlador e apresentou resultados satisfatérios e condizentes com
0 proposito ao qual a embarcacao destina-se. Por permitir a introducéo de variaveis linguisticas
com valores em faixas, a légica Fuzzy se adequa a realidade de projetos de navegagao visto que
a acuracia do sensores necessita de um controlador capaz de interpretar quando a variacdo na
entrada é apenas uma instabilidade do sensor e quando é de fato necessario corrigir a trajetoria
da embarcacgdo. Além disto, por sua dindmica construtiva associada ao pensamento humano, a
l6gica Fuzzy foi capaz de corresponder adequadamente a variaveis externas aleatérias como
ventos, marés e ondas.
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