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Resumo:

A contaminacéo de recursos hidricos por acdo humana € um problema significativo, que afeta
comunidades locais e habitats naturais de multiplas espécies da regido. Dado isto, a realizacao
de medicbes da qualidade da agua é imperativa, tendo em vista que é de extrema importancia
para a conservagao ambiental, permitindo estudos de caso e monitoramento agil das possiveis
mudancas de ecossistemas inteiros. Com este intuito, temos como objetivo criar um protétipo
de dispositivo para a detec¢do de indices de poluigcdo hidrica, de forma a contribuir para a
descontaminacédo das aguas. Buscamos, utilizando a construcdo ja realizada da embarcacéo,
realizar pesquisas de campo e também as necessarias pesquisas bibliograficas para a sua
construcao, e, diferentemente de outras construcdes similares, utilizamos materiais renovaveis,
algo que se torna cada vez mais necessario no mundo de hoje. Além disso, a utilizagdo de
softwares open-source, como o Robot Operating System (ROS) 2 para o controle embarcado,
assim como o Mission Planner, para o controle remoto. Seguindo a necessidade de softwares
avancados, utilizamos ferramentas de Computer Assisted Design (CAD), como o AutoDesk
inventor e CFD, para poder testar a embarcacdo sem construi-la. Durante a pesquisa
bibliografica e projeto, conseguimos concluir que a forma de catamara era a melhor colocada
para realizar as missdes planejadas. Com melhor capacidade e estabilidade, a construcao foi
realizada com materiais de facil obtencao e de baixo custo, como canos de PVC, de aluminio e
chapas de acrilico. Na construcao elétrica e eletrdnica, o ROS 2 foi escolhido dada sua extensa
utilizagdo em outros projetos similares, e sua modularidade, facilitando adicionar todas as
funcbes necessarias para a conclusao do projeto. A partir de agora, o projeto continua muito
bem estruturado, tendo apenas a conclusdo do desenvolvimento dos sistemas elétricos e de
controle como necessidades proximas. Com a finalizacdo do projeto, esperamos conseguir
demonstrar as necessidades de manter o meio-ambiente protegido através da geracao de
dados concretos demonstrando a poluicédo e, entdo, permitindo o seu controle e erradicagao.
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