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Desenvolvimento de uma embarcacao autébnoma para
monitoramento de lagoas costeiras e corpos d'aguas rasos.

Saulo de Tarsio, Helmuth Dias, Marlon de Oliveira

As alteragdes na qualidade da agua em ecossistemas aquaticos podem ser causadas por
processos naturais ou antropogénicos. Entre as alteragbes antropogénicas, a ocupagao humana
da bacia de drenagem pode causar o assoreamento, o langamento de efluentes domésticos e
residuos industriais sem tratamento comprometem o funcionamento dos ecossistemas
aquaticos além de inviabilizar o uso humano. A Regido dos Lagos, no estado do Rio de Janeiro,
como o proprio nome sugere, possui diversos corpos hidricos. Muitos sofrem com impactos da
destruicdo de suas margens e langcamento de efluentes. Uma das maiores dificuldades no
estabelecimento da rotina de monitoramento desses ambientes é sua logistica, outro fator
complicador é que muitos desses ecossistemas sao rasos e nao permitem a entrada de
embarcacgdes tripuladas. Uma alternativa para o monitoramento em aguas rasas € a utilizagao
de robés. Nas ultimas décadas, cientistas e engenheiros se concentraram no desenvolvimento
de plataformas autbnomas de pequeno porte e baixo custo para o monitoramento da qualidade
e dados especificos da agua, com o objetivo de aumentar a taxa de amostragem no espacgo e
tempo. Portanto, este projeto tem por objetivo desenvolver e validar um protétipo de uma
embarcagcdo de baixo custo, autdbnoma, multiuso e de codigo aberto. Além de coletar e
organizar os dados através de sensores, esta embarcagdo devera se locomover utilizando-se
de energia solar. O presente trabalho estd desenvolvendo um protétipo de embarcagao
autébnoma utilizando a plataforma Arduino® Uno R3. A estrutura e poténcia de propulsido foram
dimensionadas para uma capacidade de carga de 10 kg, sendo 8 kg provenientes dos
equipamentos que deverdo ser transportados pelo protétipo (bateria, painel solar fotovoltaico,
sensores, sistema elétrico etc.). A plataforma microcontrolada foi utilizada como controlador
central, sendo responsavel por controlar os motores e o sistema de coleta. O desenvolvimento
dos algoritmos de navegacao e monitoramento foi realizado no ambiente de desenvolvimento
integrado do Arduino®. Atualmente a comunicacdo entre os controladores dos motores e o
controlador central utiliza um Radio controle RF (Radio Frequéncia) e seu receptor. O prototipo
de barco para monitoramento ambiental em aguas rasas construido neste trabalho demonstrou
ser robusto e preciso tanto para a coleta quanto para o armazenamento de dados. Devido ao
baixo custo de desenvolvimento e manutengédo do protétipo, € possivel utilizar a metodologia
proposta neste trabalho em aplicagdes de maior escala. Além disso, a autonomia do sistema
mostrou-se satisfatéria e o conjunto desenvolvido apresentou eficiéncia em seu objetivo
definido.
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