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O posicionamento acustico constitui uma ferramenta essencial para operacGes subaquéticas, onde nao é possivel utilizar
informacdes obtidas via GNSS diretamente, possibilitando a localizacdo e o rastreamento de veiculos e objetos submersos.
Atualmente, distinguem-se trés métodos principais de posicionamento aclstico, a saber: Long Baseline (LBL), Short Baseline
(SBL) e Ultra-Short Baseline (USBL.), sendo este Ultimo o mais prevalente no mercado devido a sua versatilidade e praticidade.
Ademais, ha continuos esfor¢os no sentido de desenvolver novos métodos que propiciem maior precisdo e confiabilidade,
especialmente em ambientes de trabalho ruidosos e em éaguas profundas. Um desses métodos emergentes é o denominado i-
USBL (inverted Ultra-Short Baseline). Neste método, a configuracao tradicional do USBL é invertida, posicionando-se o
elemento multi-transdutores no objeto de interesse, enquanto o transdutor secundario é instalado em um ponto fixo.

O i-USBL apresenta implicacGes tedricas e praticas que visam mitigar problemas comuns ao posicionamento USBL
convencional, sobretudo no que concerne a interferéncia de ruidos provenientes da embarcacdo e a operabilidade com baixa
relagao sinal-ruido (SNR). O sistema utiliza processamento baseado em diferencas de fase para calcular a posicdo do objeto,
similarmente ao USBL tradicional, visto que as distancias entre os hidrofones situam-se na ordem de um comprimento de onda
(Vickery, K. 1998). O processamento do sinal ¢ feito de forma anéloga ao sistema tradicional, utilizando de algoritmos como
Transformada discreta de Fourier, Algoritmo dos minimos quadrados e, diferentemente do USBL tradicional, é utilizada uma
técnica chamada de DSSS (Direct-sequence spread spectrum), uma técnica de modulacéo de espectro originalmente concebida
para uso em telecomunicag@es, que visa reduzir a interferéncia geral do sinal, aumentando a largura de banda do sinal emitido
além da largura original da informacdo (Sozer et al. 2003). Devido a configuracdo invertida, o posicionamento por i-USBL
oferece maior estabilidade e é menos suscetivel aos efeitos de multicaminhamento, uma vez que o sinal € emitido em direcdo a
superficie, em vez do leito marinho, como nos outros métodos de posicionamento acustico (Rypkema, N. R.; Schmidt, H. 2019).

Estudos recentes sugerem que o método de posicionamento por USBL invertido reduz o consumo de energia do sistema,
dado que é possivel emitir o sinal acistico com poténcias mais baixas, resultando em menor demanda energética e permitindo
operacOes mais longas e econdmicas. Além disso, a transmissdo com menores poténcias e o fato de o transdutor principal estar
submerso possibilitam a operagdo em aguas mais profundas do que os métodos tradicionais USBL ou SBL, solucionando
parcialmente uma das principais limitagdes desses métodos (Sun. et al. 2019).

Com o crescente uso de veiculos auténomos subaquéticos (AUVs), desponta uma janela de possibilidades sendo
exploradas através do i-USBL para operagdes com multiplos AUVs (SUN, D. et al. 019). Nesse contexto, um AUV ¢é equipado
com o transdutor multi-elementos, atuando como ponto de referéncia, enquanto os demais veiculos sdo equipados com
transdutores simples. Dessa forma, o posicionamento dos AUVs “escravos” ¢ determinado em relagdo ao AUV “mestre”, que
necessita de coordenadas GNSS em tempo real para que todo o sistema seja georreferenciado de maneira precisa. Este
posicionamento pode ser realizado a partir de um transdutor fixo em uma boia equipada com receptores GNSS, que captam as
coordenadas em tempo real, permitindo o georreferenciamento do sistema como um todo (APOMAB, s.d)

O posicionamento de multiplos AUVs por i-USBL apresenta vantagens andlogas ao funcionamento com um 0nico
objeto, principalmente no que tange a furtividade e a praticidade de mobilizacdo e operacao do sistema (Sun. et al. 2019). Em
sintese, 0 método i-USBL representa uma evolugdo significativa no campo do posicionamento acUstico subaquatico, oferecendo
aprimoramentos em termos de estabilidade, eficiéncia energética e capacidade de operacdo em ambientes desafiadores,
consolidando-se como uma alternativa promissora para futuras aplicagdes submersas. Atualmente existem ainda poucos casos
documentados de uso em ambiente industrial. No entanto, 0 método tem se provado uma alternativa eficaz e especialmente Gtil
em areas ruidosas, onde os métodos tradicionais enfrentam dificuldades de (Rypkema, N.R; Schmidt, H. 2019). Ainda, ¢
necessario que sejam desenvolvidos sistemas especificos para esse método, para que possa ser utilizado em larga escala da
melhor forma possivel, no entanto, é indubitavelmente uma alternativa valida para o ambiente e 0 momento atual das operacGes
subaquaticas.
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