
ArcheoROV

Un ROV (Remoted Operated Vehicle) è un 
robot sottomarino controllato da remoto 
via filo da un computer o tablet munito 
joystick; tipicamente è dotato di una 
telecamera, spesso ha un braccio robotico, e 
costa decine di migliaia di Euro.

 

Un AUV  (Autonomous Operated Vehicle) è 
un robot sottomarino autonomo dotato di  
multi sensori come sonar e telecamere che 
esplora i mari in completa o semi autonomia
senza bisogno di continuo controllo remoto 
dall’uomo. Spesso ha la forma di un siluro.

open source
initiative

COSA è un 

- navigazione semiautonomia
- implementazione sonar per comunicazione e navigazione
- Virtual Reality experience

What’s next? PROGETTazione

ROV auv
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Struttura portatile e leggera

Materiali leggeri e 
maniglia di trasporto

Controllo wifi dalla spiaggia

Dotato di boa opzionale
per link wifi.

Durata batterie elevata

testata fino a 4h
di autonomia

Assetto manovrabile a tre motori

due anteriori ed uno posteriore

Doppia telecamera

una per navigazione ed una per
ricostruzione 3D fondale

Abilitato per navigazione autonoma (AUV)

Google Robot Operating System
ROS enabled

Suite di sensori di navigazione

profonditá
IMU

bussola

Design estensibile

fino a sei punti luce
spazio per sensori addizionali

moduli software custom

Esplora fino a 100 m di profonditá

Tiene fino a 10bar, dotato di luci 
per illuminare il buio profondo

Design OpenSource

Ispirato a BlueROV ed OpenROV

originale fin da subito

archeorov@witlab.io

the open source submarine

Archeologia subacquea, monitoraggio e risanamento 
ambientale, esplorazione, turismo, fotografia e sport.

APPLICAZIONI

Software scritto in Python e basato su 
Linux e ROS 
Hardware disegnato in SolidWorks e 
Stampato in 3D
Elettronica  basata su scheda Beagle 
Bone Black ed altre disegnate e 
realizzate al Witlab.


