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Introducio

A importancia do uso adequado da 4gua em atividades como agricultura, produgao industrial
e utilizagdo cotidiana nas residéncias, como também a influéncia que estas agdes exercem
sobre o desenvolvimento da sociedade tem levado a intimeras pesquisas sobre o desafio do
aproveitamento e uso racional da 4gua existente no planeta. Fatores como a intensa
urbanizagdo das cidades, o modelo de exploracdo comercial/industrial dos mananciais
disponiveis € 0o aumento populacional mundial, além de gerar ou intensificar conflitos de
interesses sociais, deixam a humanidade em alerta devido aos cendrios previstos nos relatorios
das mais diversas entidades de estudos ambientais.

Tendo em vista que a dgua ¢ um recurso natural ndo renovavel, ndo existe na pratica uma
maneira de aumentar a sua disponibilidade na forma de novas fontes de captagdo, neste
sentido a maneira mais eficiente de combate a todos estes problemas descritos anteriormente
estd na otimizacao ou racionalizacdo do uso da agua. Dados do Sistema Nacional Informagdes
Sobre Saneamento — SNIS, que € o maior ¢ mais importante sistema de informagdo do setor
de saneamento brasileiro, mostram que na realidade nacional a maior parte da agua retirada
dos mananciais e tratada acaba perdendo-se durante a etapa de distribuicdo. Um método
eficaz para combater este problema ¢ minimizar ou zerar perdas por vazamentos durante esta
etapa.

O presente estudo tem como objetivo divulgar cientificamente um robd movel autdbnomo
georreferenciado para transporte de diversos sensores, desenvolvido para otimizar a busca por
problemas de vazamento ou rompimentos em redes do sistema de distribuicdo de dgua das
concessionarias.

Através do respectivo experimento, ¢ possivel realizar a movimentagdo de sistemas de
inspecao para deteccao de falhas em tubulagdes de bombeamento d’agua.

A sua importancia revela-se no emprego de tecnologia cientifica avangada como ferramenta
para tornar possivel: reducao de custos de manutencdo durante a fase de buscas e deteccao de
vazamentos, sistematiza¢do no uso das informagdes de localizagdes de falhas e criagdo de um
banco de dados historico como ferramenta de gestdo. Neste contexto, acreditamos que com
uso da robdtica mével € possivel contribuir para a evolucio das a¢des de programas de uso
racional e eficiente da agua dos mais diversos segmentos e/ou instituigdes de carater
governamental ou privado.
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Metodologia

No processo de construgdo do prototipo robotico, dividimos o presente estudo em quatro
fases. A primeira fase buscou definir a aplicabilidade do objeto do estudo em situagdes reais.
Para tanto, foi necessario a realizacdo de uma pesquisa bibliografica sobre o uso de robds
moveis em sistemas de inspe¢do (SECCHIL2008), (RIBEIRO,2001). Nossos achados revelam
uma possibilidade real para emprego desta tecnologia em sistemas de distribuicdo de agua,
visando atender os requisitos da pesquisa.

Na segunda fase, com base nos resultados alcangados da primeira fase, construimos um
modelamento tedrico dos componentes eletroeletronicos necessarios para a construgdo do
protétipo robotico com os seguintes aspectos: carro com propulsdo elétrica, alimentacao por
bateria; veiculo totalmente controldvel remotamente e com posicionamento via GPS; facil
implementagao pratica; plataforma de montagem simples e escalavel.

O processo de confec¢do na forma de prototipo do veiculo terrestre ndo tripulado ocorreu na
terceira fase, com a montagem e testes realizados nos laboratorios da Faculdade SENAI-PB.
Também se fez necessario a utilizagdo dos servigos de empresas especializadas nos casos de
procedimentos muitos especificos e/ou muitos complexos como por exemplo impressdoes em
3D, corte a laser e torneamento.

Por fim, a quarta fase contou com um processo de avaliacdo dos resultados e desempenho do
prototipo robdtico. Esta forma de abordagem metodologica justifica-se devido a relativa
complexidade encontrada no contexto amplo de desenvolvimento da pesquisa, com diversas
variaveis e tecnologias envolvidas.

Resultados

Conforme planejado, foi possivel a montagem na forma de prototipo de um carro robotico
auténomo dotados de sistemas eletronicos embarcados com tecnologias inovadoras e capaz de
realizar com grande eficiéncia as tarefas para as quais foi desenvolvido. Através do uso de
ferramentas de apoio consideradas o estado da arte no campo da engenharia como softwares
paramétricos de modelamento/projeto e impressdao 3D o objeto de estudo alcangou um grau de
sofisticacao e excelente acabamento inalcangdvel com técnicas de fabricagdo e montagens
manuais comuns.

Discussao

A maneira extremamente satisfatoria pela qual a proposta principal do trabalho foi alcangada
e a capacidade do robé moével autobnomo de adequar-se a tarefas com diferentes niveis de
complexidade motiva a considerarmos a sua utilizagdo em outras aplicagdes diferentes
daquelas que fora originalmente pensada, tais como exploracdo de ambientes perigosos ou
insalubres a0 homem através de sensores detectores de substancias toxicas ou levantamento
de dados utlizizando fotos, videos e microfone em pesquisas de ecosistemas nas areas de
preservacdo ambiental permanente onde a presenca humana traz algum transtorno. A
possibilidade de transportar sensores dos mais variados tipos, além de cameras, microfones e
outros aparelhos eletronicos transforma-o em uma promissora ferramenta para coleta de dados
em campo por pesquisadores de diversas areas do conhecimento humano sejam nas ciéncias
exatas, humanas, ou bioldgicas.

Conclusoes

A pesquisa atinge de maneira bastante conveniente os requisitos exigidos e resultados
esperados. O veiculo autonomo cumpre de maneira apropiada e eficaz as tarefas planejadas
para o projeto. O resultado do trabalho permite uma sequéncia de pesquisa para continuacao e
aprimoramento do estudo, bem como a transformagdao do

prototipo desenvolvido em produto comercial.
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