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1 Ambito do Projeto

No dmbito do procedimento de consulta prévia 471/DCP/2025, a Camara Municipal de Cascais
(CMC) convidou a blueOASIS a propor uma solugéao integrada de monitorizagao ambiental da zona
costeira, centrada em tecnologias oceénicas avangadas e em sistemas de apoio a decisdo em
tempo real.

Para o efeito, a blueOASIS propds a instalagao de trés boias Spotter. Para além da recolha de dados
sobre a dindmica das ondas, o vento a superficie e a pressao barométrica, as boias serao equipadas
com sensores inteligentes de amarragao para medir a velocidade da corrente, o oxigénio dissolvido
e a pressao sonora. A pressao acustica, estatisticas sonoras e a detegao e classificagdo de fontes
acusticas serao realizadas utilizando o Hydrotwin (HT-S), um sistema desenvolvido pela blueOASIS
especificamente para a monitorizagao acustica de zonas costeiras.

A selecdo dos locais de instalagdo desempenha um papel crucial para garantir que os dados
recolhidos sejam, simultaneamente, cientificamente relevantes e operacionalmente Uteis para a
monitorizagdo ambiental e a gestao costeira. Este documento centra-se, por isso, na base técnica
para aidentificacdo e justificacdo de locais adequados para a instalagdo das boias Spotter.

O objetivo deste documento € apresentar e justificar a selecao dos locais para a instalagao das
boias metocean Spotter na regido de Cascais. Destina-se a apoiar a CMC na tomada de decisao
relativa a implementacao da solugao de monitorizagéo proposta.



2 Locais de Instalacao

Foram identificados trés locais potenciais entre Cascais € Lisboa (Figura 1):

e Baiade Cascais (HT-S C01)
e Avencas (HT-S C02)
e Bugio (HT-S C03)

HT-S locations and bathymetry
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Figura 1. Localizacbées HT-S e batimetria.

O primeiro local é a Baia de Cascais (Figura 2), uma zona costeira de grande relevancia, com aguas
relativamente calmas, mas com ventos consistentes. Este local situa-se junto a marina de Cascais,

numa area com uma profundidade prevista de aproximadamente 14 m e um fundo arenoso.




Figura 2. Baia de Cascais.

A Zona de Interesse Biofisico das Avencas (ZIBA) (Figura 3), designada assim desde que as
plataformas rochosas e a 4rea arenosa da Praia das Avencas receberam esta classificacdo em 1998,
foi posteriormente designada como Area Marinha Protegida das Avencas. Trata-se da primeira area

marinha protegida gerida localmente no pais.

Este local situa-se longo da costa entre Cascais e Lisboa, em frente as Avencas, na zona da Parede. A
profundidade prevista é de aproximadamente 19 m, e o fundo marinho é composto principalmente

por lama e areia.

Figura 3. Praia das Avencas.

O terceiro local situa-se junto ao Farol do Bugio (Figura 4), uma pequena ilha na foz do estuario do
Tejo. Trata-se de um marco histdrico e estratégico para a navegagao, guiando embarcacgodes desde o

século XVIl e mantendo-se altamente relevante para a seguranga maritima na regiao.

A noroeste do ponto selecionado encontra-se um canal de navegagao, enquanto a leste existem
bancos de areia rasos e a propriailha. A profundidade prevista é de aproximadamente 9,4 m, com um

fundo arenoso.




Figura 4. O farol do Bugio.

3 Especificacdoes do Equipamento

A blueOASIS é parceira e revendedora da Spotter, a boia meteocenaografica fabricada pela Sofar
Ocean, especificada na Tabela 1. Com um design compacto, a Spotter é capaz de recolher dados
dobre a sua posigao GPS, estatisticas das ondas, pressdo barométrica e ainda estimar a velocidade

e diregao do vento a superficie.

Os dados recolhidos sdo armazenados localmente num cartdo SD, mas também sao transmitidos
através da rede movel (LTE) ou via satélite (Iridium) em intervalos definidos pelo utilizador (por
exemplo, a cada 30 minutos). Estes dados sdo apresentados no dashboard da Spotter e também
disponibilizados através de uma API, permitindo aos utilizadores aceder aos dados brutos para

processamento adicional.

Tabela 1- Especificagcoes técnicas da boia Spotter .

Spotter

Largura: 42 cm
Dimensoes Altura: 31 cm

Peso: 7,45 kg



Energia Solar, 5 painéis solares de 2W, 6 V

Bateria Recarregavel ido-litio, 13,400 mAh, 3.7V

Opcgoées de
Rede movel (LTE); Satélite (Iridium)
comunicagao

Superficie

GPS

Ondas e espectro de ondas

Vento

Temperatura (ndo disponivel no modelo com sensor subsuperficial)

Presséo atmosférica
Sensores Subsuperficie

Corrente

Oxigénio dissolvido

Hidrofone

Temperatura

Presséo

Via protocolo Bristlemouth, que permite a integragéo de sensores personalizados

Comprimentos disponiveis
Smart Mooring
5m,10m,20m, 25m,35m, 50 m,65m

Em tempo real e histérico
Acesso adados
Dashboard, APl e cartao SD

Outra funcionalidade da Plataforma Spotter é a utilizacdo do protocolo de comunicagéo
oceanografico Bristlemouth, que permite o desenvolvimento e a adicdo de uma variedade de
sensores ao longo da coluna de agua, interligados por Smart Moorings, capazes de fornecer energia e
comunicagao através da Spotter. Alguns destes sensors sao apresentados na Tabela 2,
nomeadamente o sensor de corrente, o sensor de oxigénio dissolvido e o sensor de temperatura, que

sao relevantes para a presente proposta. Todos suportam profundidades até 65 metros.



Sensor Variavel Intervalo Resolucéao Preciséo
Corrente
Direcao da corrente 0-360° 0.01° +5° g +7.5°
Aanderaa 4830 ZPulse®
Inclinagdo do
0-35° 0.01° +1.5°
sensor
Velocidade da +0.15
0-100cm/s 0.1 mm/s
corrente mm/s
Temperatura -5-40°C 0.01°C +0.1°C
Oxigénio dissolvido
max(£5%,
PME microDOT Plus Oxigénio dissolvido ND 0.001 mg/L
+0.3 mg/L)
Fator de qualidade 0-1 0.001 ND
Temperatura 0-35°C 0.001°C +0.1°C
Temperatura
Temperatura -5-40°C 0.01°C +0.1°C




Sensor de temperatura

Sofar

4 Amarracoes

Optou-se por um Sistema de amarragdo em forma de S devido as seguintes vantagens:

e Maior durabilidade - reduz as cargas de ruptura, funcionando como uma mola suave,
aproveitando a sua rigidez geométrica.

e Operacoes mais faceis — o grande alcance deste design permite um acesso simples aos
sensores sem necessidade de i¢car a &ncora ou recorrer a mergulhadores.

e Prevencéo do contacto com o fundo - os elementos de flutuagdo submersos mantém a
linha suspensa na coluna de agua, evitando contacto indesejado com o fundo, que pode

ocorrer com cabos longos apoiados no fundo do mar.

Uma visao geral do design da amarracao pode ser encontrada na Figura 5. Um bloco de betdo de 140
Kg servira como ancora, e um flutuador submerso mantera a ultima secgcao da linha de amarracéao
suspensa na coluna de agua. O sensor serd colocado no final do smart mooring amarelo, utilizado
para a troca de dados e fornecimento de energia com a Spotter. A profundidade e operacao dos

sensores sera de aproximadamente 5 m para todos os sistemas.

Uma boia de superficie fornece flutuabilidade suficiente para o sistema e permite que a Spotter siga
o movimento das ondas mais livremente, garantindo estimativas precisas das condi¢gdes ondulatérias

no local.

Conforme discutido com o cliente, os sistemas foram selecionados para incluir os seguintes sensores

nas localizagdes:

e Hidrofone HT-S no Bugio
e Sensor de Corrente (com sensor de temperatura integrado) nas Avencas

e Sensor de oxigénio dissolvido (com sensor de temperatura integrado) na Baia de Cascais
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Além disso, todos os trés sistemas fornecerdo medi¢cbes de temperatura proximas a superficie

através de um sensor integrado no Node 1.
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Figura 5. Esquema de amarracao do HT-S.
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5 Conclusao

Na Tabela 3 apresenta-se um resumo do equipamento a instalar, detalhando os trés sistemas (HT-S-
CO01, HT-S-C02 e HT-S-C03) na Baia de Cascais, Avencas e Bugio. A tabela inclui informacgdes sobre
os tipos de sensores e profundidades, comprimentos das amarracdes e cabos, especificacdes das

ancoras e boias, bem como os parametros operacionais de cada instalacao.

Cédigo do HT-S-C01 HT-S-C02 HT-S-C03
equipamento
N° do equipamento 1 2 3
Nome da Area Baia de Cascais Avencas Bugio
Posicao (lat-lon) (38.68953 °,-9.39622 °) (38.6819°,-9.36555 °) (38.6625°,-9.30153°)
Profundidade 14 m 19m 9.4m
Tipo de fundo areia areia, lama areia
Tipo de sensor Oxigénio dissolvido Sensor de corrente Borealis (Hidrofone)
Profuncildade de 5m 5m 5m
operacao do sensor
Comprimento do
Smart Cable 1 10m 10m 10m
Comprimento do
Smart Cable 2 5m 5m 5m
Compnmenﬁto dalinha 05m 05m 0.5m
de amarracgéo 1
Compnmenﬁto dalinha 95m 13m 6m
de amarragéo 2
Comprlmen~to dalinha 7m 95m 5m
de amarracao 3
Tipo de linha de . . . . . .
amarracao polipropileno 18 mm polipropileno 18 mm polipropileno 18 mm
Tipo de ancora bloco de betédo 140 kg bloco de betédo 140 kg bloco de betao 140 kg
Flutuabilidade da boia
de superficie 30 kgf 30 kgf 30 kgf
Com;!rlmento dalinha 1m 1m 1m
de boia
Numero de flutuadores
. 1 1 1
em linha
Flutuabilidade do
flutuador 5 kgf 5 kgf 5 kgf
Flutuabilidade da boia
em linha 3.8 kgf 3.8 kgf 3.8 kgf
Raio do circulo de 26.97 30.57 23.56
segurancga
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