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Objetivo

Definindo-se riscos como um conjunto de eventos que podem ocorrer por ameacas que
afetam o sistema ou ambiente que o rodeia, o objetivo do documento € analisar possiveis
vulnerabilidades que alterem a forma como o projeto se comportaria idealmente, podendo ou ndo
afetar o resultado final. Assim, com este documento, pretende-se criar uma lista de ameacas ao
projeto e respetivas decisdes a tomar para a sua mitigacdo, com o intuito de padronizar
comportamentos e prevenir acontecimentos semelhantes no futuro.

As causas dos riscos tanto podem ter origem na equipa de trabalho, nos varios
componentes do sistema, bem como do meio ambiente, podendo originar alteragcdes no plano
anteriormente designado. Torna-se assim evidente a relevancia da gestao dos riscos num projeto
de engenharia, tendo em conta que alterar o plano com o projeto em curso pode ndo s6 um
impacto negativo no resultado final, como também elevar os custos de maneira exponencial.

Os possiveis riscos sao classificados com uma probabilidade de ocorréncia e com um
impacto que tém no sistema. Desta forma, através da conjugacao destes dois elementos, obtém-
se uma classificagdo final para o risco que indicara qual devera ser a prioridade da equipa
aquando desse acontecimento.

De acordo com as medidas a tomar, sera nomeado um responsével que ficar4 a cargo de

resolver, sempre com a ajuda da equipa, o possivel problema.
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Analise dos riscos

O RBS consiste numa lista dos possiveis riscos inerentes ao projeto. Cada um destes
riscos sera enquadrado numa area do projeto e ser-lhes-a dada uma classificacdo para o impacto
(custo e atraso do projeto) e para a probabilidade, na gama de Alto, Médio e Baixo (A,M e B).
Com a ligacéo destas duas notas e de acordo com a tabela X, sera lhe dada uma classificacédo
do grau de risco. Por fim, apresentam-se medidas a tomar para prevenir o0 risco em questdo e

define-se um responsavel por essa tarefa.

g 3 M A - - Risco de importancia Muito Alta
S| 2 B M Risco de importancia Alta
E _ B M Risco de importancia Média
1 2 3 Risco de importancia Baixa
Probabilidade de ocorréncia - Risco de importancia Muito Baixa

Tabela 1 - Classificacdo dos Riscos

Estas 5 categorias tém como principal funcionalidade proporcionar uma indicacdo para
facilmente compreender os riscos deste projeto e também permitem guiar a equipa na melhor
direcé@o para enfrentar os riscos existentes.

Por forma a evitar a interferéncia dos riscos no projeto, que podem condenar o
funcionamento do mesmo, a equipa pensou nas medidas a tomar para diminuir
significativamente, ou até mesmo eliminar os riscos possiveis.

De seguida, encontra-se uma tabela onde se encontram 0s riscos possiveis, o impacto,
probabilidade de ocorréncia e consequentemente a sua classificagdo, bem como as medidas a

tomar e o responsavel por essas medidas.
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Aeronave
2| g
AERE
AREA DESCRICAO < ) m MEDIDAS A TOMAR RESPONSAVEL
S| 3|
- O <
@ -
o @)
Aeronave N&o suportar peso 3 1 M | Realizar testes de modo a Equipa
do equipamento. perceber qual o peso maximo
suportado pela aeronave
previamente & escolha dos
componentes integrantes.
Aeronave Incompatibilidade 3 1 M | Decidir a plataforma s6 depois | Equipa
da plataforma com de serem definidos os
0S requisitos. requisitos.
Aeronave Impossibilidade de 2 3 A | Demonstrar testes feitos Equipa
integrar / individualmente e documentar
implementar o a tentativa de integracéo e
sistema. como esta deveria ser feita.
AirDrop Alavanca ndo 3 1 M | Abortar a operacao. Equipa
funciona.
AirDrop N&o atingir o alvo. 2 1 B | Testar a implementacao, tendo | Equipa
em conta todos os fatores que
possam influenciar “desvio” do
alvo (vento, velocidade do
vo0). Rever analise tedrica de
AirDrop. Documentar os
valores mais préximos do
objetivo que se consegue
atingir.
AirDrop Eventualidade de 2 2 M | Tutorial de como implementar Fernando Cunha
nao ser possivel o AirDrop teoricamente.
simular AirDrop. Implementar a fungéo
necessaria no DUNE para o
controlo dos servos e direcédo e
localizag&o das coordenadas
para o langamento.
Algoritmia Mé programacao 3 1 M | Fazer testes sempre que Equipa
de software. implementada nova
funcionalidade e se necessario
efetuar alteracdes.
Autonomia Bateria da 3 1 M | Utilizar paralelo de baterias na | Equipa
plataforma néo aeronave.
suficiente.
Autonomia Bateria da camara 3 1 M | Utilizar paralelo de baterias na | Mério Martins
insuficiente. aeronave.
Céamara N&o receber a 2 2 M | Documento que explica o Equipa

camara a tempo

da implementacao.

funcionamento da camara, e a
sua interatividade com o
sistema.

Sistemas de Engenharia Automacéo e Instrumentacao | WonderFly Project | Pagina



http://www.google.pt/url?sa=i&rct=j&q=logotipo+da+feup&source=images&cd=&cad=rja&docid=iMkR3loNyUkLUM&tbnid=OqDCaV6yJBaDbM:&ved=0CAUQjRw&url=http://lpf-esi.fe.up.pt/galeria/feup/index.html.pt&ei=CKdFUcOdGeas0QXds4CYBQ&bvm=bv.43828540,d.ZGU&psig=AFQjCNEMBZwHLv9Z-JwxxrBqQ50L9FsKVg&ust=1363605623879172

, Universidade do Porto

4 FEUP st

WonderFly Project

Relatério da Andlise de Riscos

Camara Ma definicdo nas Ao terminar a missdo, apurar Mario Martins
imagens qual foi a causa.
capturadas
durante o voo.

Componentes Avaria de Preservar a boa condi¢do dos Equipa
componentes na componentes através da
parte pratica. simulacdo antes do teste em

componentes hardware, se
possivel.

Componentes Avaria de Abortar a missao. Equipa
componentes em
VOoo.

Componentes Indisponibilidade Encontrar software que simule | Equipa
de utilizar o hardware.
hardware.

Componentes Componentes Verificar a instalacdo dos Equipa
soltos dentro da equipamentos antes de colocar
aeronave. em funcionamento a aeronave.

Componentes Defeito de fabrico Enviar para o servigo de Equipa
de componentes. garantia. Justificar num

documento o motivo.

Componentes Requisi¢édo de Utilizar equipamento pessoal Equipa
equipamento néo (neste caso, utilizar webcam de
aprovada. algum dos elementos da

equipa).

Componentes Avarias ou falhas Abortar a misséao. Equipa
em qualquer dos
componentes
necessarios ao
bom
funcionamento da
missao.

Componentes Falta de Documentar técnicas utilizadas | Equipa
informacéo sobre para abordar o problema.
algum
componente,
algoritmo ou
metodologia.

Componentes N&o ter acesso ao Documentar o método de Equipa
material implementac&o no sistema.
necessario para
construir o sistema
requerido.

Componentes Componente mal Abortar misséo. Ter certeza Equipa
fixado cair para gue 0s componentes estao
fora da aeronave bem fixados.
em voo.

Componentes Atrasos nas Simulacdo em software das Equipa
requisicbes/envio funcionalidades que se
de componentes. pretendem.

Componentes M4 escolha de Elaborar um estudo de Equipa

componentes.

funcionalidades de todos os
componentes que irdo ser
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utilizados e verificar se é
correspondem ao pretendido.

Comunicaces Falha de Abortar misséo. Equipa
comunicag&o entre
componentes
durante voo.
Comunicagdes | Atraso na recegéo Reiniciar Sistema. Enviar Equipa
de sinais. menos informacéo e analisar o
porqué do problema. Otimizar
0 modulo responsavel pela
comunicagéo.
Comunicaces Falha de Reiniciar Sistema. Apurar os Equipa
comunicacao entre motivos da falha e tentar
estacdo base e otimizar os modulos
UAV. responsaveis.
Comunicactes Interferéncias nas Definicao de gamas de Equipa

comunicacoes
entre os varios
componentes do
sistema.

frequéncia que sejam pouco
afetadas por ruido externo
evitando assim interferéncias.

Estacdo Base Mau Rever e alterar o programa de | Afonso Costa,
processamento processamento de imagens de | Pedro Silva
das imagens acordo com as falhas obtidas.
recebidas.

Integracao Falha na Documentar a funcionalidade Equipa
integracdo dos dos componentes em
componentes num separados e demonstrar
s6 sistema. teoricamente como interliga-

los.

Integracao Mé& combinacao Documentar a razdo dos Equipa
entre os componentes terem sido mal
componentes escolhido. Realizar testes e
escolhidos. simulacdes precisos e

objetivos antes de misséo.

Localizacao GPS com sinal Reiniciar GPS, contactar o Equipa
defeituoso. fornecedor caso o problema

persista.

Missao Durante o voo Abortar missao. Equipa
podem aparecer
objetos estranhos
no percurso da
aeronave
(passaros,
arremesso de
objetos, outras
aeronaves).

Missao Perda de controlo Abortar a missao. Equipa
durante voo.

Orientacdo Orientador ndo Comunicar com o orientador Joéo Gongalves

disponivel.

via e-mail, Procurar solucéo
técnica nos profissionais da
area.
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Orientacdo Dificuldade de Documentar esta dificuldade. Equipa
estabelecer Avangar com os trabalhos.
contacto com o
cliente.
Piloto Aeronave sair da Abortar missdo. Simular Jodo Goncalves,
automatico area e altura de intensivamente de forma a Tiago Marques,
V0o. reduzir a probabilidade de Fernando Cunha
ocorréncia da falha, otimizando
ao maximo o programa.
Plataforma A plataforma pode Fazer testes para compreender | Equipa
nao ser a mais as capacidades dos
indicada para o componentes.
tipo de misséo,
processador fraco
para as imagens
obtidas.
Processamento | Insucesso na Documentar o processo para a | Jorge Costa,
de Imagem distincdo de caracterizagdo de alvos. Pedro Silva
carateristicas de
alvo ja detetado.
Processamento | M& escolha no Realizar testes com imagens Jorge Costa,
de Imagem algoritmo a usar variadas. Pedro Silva

(pode néo
funcionar
corretamente, ou
ser muito pesado
para a rapidez no
sistema desejada).

Tabela 2 - Riscos relativos a Aeronave
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a2
ol 51 ¢
] 51 3| ©
AREA DESCRICAO < m | MEDIDAS A TOMAR RESPONSAVEL
S| 3| 9
- O <
@ =l
o @)
Equipa Falta de 2 1 B | Estudar matérias que seréo Equipa
competéncias necessarias para a execucao
técnicas. das tarefas.
Organizagdo da | Ma Organizagéo 3 1 M | Distribuicdo de cargos e Jodo Gongalves,
equipa da equipa. tarefas de forma explicita. Fernando Cunha,
Miguel Lopes
Planeamento Atraso no 3 1 M | Recorrer ao apoio do Equipa,
cumprimento dos orientador e cliente. Colocar Orientador,
prazos de entrega mais membros a trabalhar na Cliente
dos trabalhos tarefa.
praticos.
Planeamento Mau planeamento 3 1 M | Atualizar o diagrama de Gantt. | Jo&do Gongalves,
do projeto. Redefinir novas datas para Miguel Lopes,
cumprimento dos objetivos. Tiago Reis
Planeamento Alteracéo das 2 1 B | Documentar alteracdes das Equipa

especificacbes
técnicas.

especificacdes técnicas. Caso
ndo exista tempo, documentar
0 que tinha sido feito
anteriormente e como seria
feito a nova abordagem.

Tabela 3 - Riscos relativos & Gestao de Projeto
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