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A UFR] Nautilus € uma equipe de competicao da
UFR] que produz rob0s autonomos - AUV's
(Rob0Os submarinos autdonomos), que sao o
futuro das aplicacdes tecnologicas submersiveis
no setor maritimo e drones. Fomos os pioneiros

na América do Sul a ir para RoboSub.
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Nossa missde

Estamos dentro da faculdade publica fazendo
pesquisa e desenvolvimento de tecnologia de
ponta para colocar o nome do Brasil e da UFR]J
no mapa do desenvolvimento de veiculos

autonomos.
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Rebesub

-t Reconhecimento de imagens -t Ecolocalizacao
-t Manipulacao de objetos -t | OCalizacao e mapeamento
simultaneo

-t | ancamento de projéteis

~ -_—. —~



Bowl - 38'incenter  Bridge suspended across pond Contoured sidewall of Pond
Acoustic Trap

. No pilings in water
Flat bottom — 16" deep \ /
| d Battle
. Squid

Cultivate
Perls

Pinger

35kHz
1.4 sec D

25kHz C JOKHZ

0.9 sec 0 sec

jce side Competitiog

Collect
| Samples /
| Classify Maelstrom

| | | Navigate
Launch Platform Set'sail/ 3%

resil | | Disable Ship

| [drﬂ'ﬂ”ng mt t':' sCa lE:I
Path




CBOULCGQ

VOVOZAO

AU

DRON

FASE DE

PROJETO




8 v-FHue

(2017)




Bv-FHue

Principais caracteristicas

-t Modularidade -t Baixo custo
-t 5 graus de liberdade -t Off the shelf

-t OH de autonomia
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(2021)



Yua

Principais caracteristicas

-t Maior capacidade de ecolozalicacao -t Uso de exoesqueleto
(fortificacao estrutural)

-t Estrutura mais compacta e resistente <t Adicao de um backplane

-t NOVa maquina de estados -t 6 graus de liberdade
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Genle e Geslaa

FuncOes dentro da equipe
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ORGANIZACAO PLANEJAMENTO PARCEIRAS E
INTERNA CONTRATOS



Markeeling

FuncOes dentro da equipe
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COMUNICACAO REDES SOCIAIS DIVULGACAO
VISUAL



Eletiéni

FuncOes dentro da equipe
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DICDE DIODE

CONFECCAO SIMULACOES
DE PLACAS



o eflisane

FuncOes dentro da equipe
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REDE NEURAL

SIMULAC



FuncOes dentro da equipe
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MODULAR BALANCEAMENTO ESTANQUEIDADE



Total Deformation
Type: Total Deformation

Unit: m
Time: 094872
27052021 21155
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@ufrjnautilus

@ ufrjnautilus.com

in] UFRJ Nautilus
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