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1 INTRODUCAO

No sistema de transmissdo de energia por linhas aéreas, os cabos de
transmissdo em sua maioria ficam expostos, sendo assim, vulneraveis a acédo de
agentes climaticos. Neste panorama, foram estudados fenbmenos associados a
falhas, tais como rompimento do filamento externo e consequente aguecimento pelo
aumento da resisténcia elétrica dos cabos, para poderem-se aplicar técnicas de
manutencdo preditiva. O objetivo deste trabalho é a apresentacdo da solucao
mecanica de um rob0, apelidado de Bracejador, que possa posteriormente detectar
pontos de falhas nos cabos, por meio de visdo computacional e sensoriamento
térmico. Para tanto, o robd se locomovera utilizando-se do proprio cabo que estara
sendo inspecionado por meio de polias e acdo de bracejamento para desvio de
eventuais obstéculos.

2 REFERENCIAL TEORICO

Para que o protétipo possa se locomover ao longo do cabo, 0 mesmo se
utilizard de trés bracos com polias nas extremidades, cada uma acionada por um
motor. A geometria adotada para as polias faz com que o peso elevado do robd
aumente o atrito das mesmas com o cabo, auxiliando em sua tracdo. Os bracos
também podem se alongar e possuem uma articulacdo em sua base. Isso faz com
que o protétipo tenha a capacidade de desviar de obstaculos nos cabos, como
esferas de sinalizagao e isoladores.

3 MATERIAIS E METODOS (ou PROCEDIMENTO METODOLOGICO)

Foram realizadas diversas proposi¢coes de estrutura mecéanica que pudessem
realizar a tarefa pretendida. Vérias fases de estudo e simulacdo foram vencidas até
gue se pudesse encontrar uma solucdo mecanica que satisfizesse o0s requisitos da
tarefa proposta.

Apoés a definicdo da estrutura mecéanica do robd, deu-se inicio a fase de
cotacdo e especificacdo dos desenhos técnicos das pegas para usinagem,
utilizando-se a ferramenta SolidWorks.
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Compondo a parte de acionamento dos motores que atuam na estrutura, esta
sendo desenvolvida a eletrbnica embarcada, que apresenta modulos de
acionamento e controle dos motores e um microcontrolador central que atua sobre
cada mddulo, este trata a leitura dos sensores embarcados e faz a comunicacdo do
veiculo com a estacdo base. Adicionalmente foi criada eletrénica para protecédo e
casamento de poténcia entre a plataforma e os atuadores.

4 RESULTADOS e DISCUSSAO

A montagem da estrutura mecéanica do projeto esta praticamente concluida,
conforme a Figura 1 e o mesmo encontram-se atualmente em fase a instalagdo dos
motores e toda a parte de eletrbnica que deve ser embarcada para a realizacdo das
tarefas de inspecgao.

Parte do controle e comunicacédo do protétipo ja foi desenvolvida e testada em
etapas anteriores, pois se assemelha ao sistema desenvolvido em outro projeto ja
finalizado.

Figura 1 — Imagem do Robé Bracejador
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Fonte: Eduardo Leivas, Floricio Peroba Teixeira, Thiago Tauchen Rossatto.

5 CONSIDERACOES FINAIS

Embora os testes de validacdo por simulacdo tenham se mostrado
satisfatorios, € imprescindivel a criacdo de um ambiente fisico de testes. Apds o
término da montagem e instalacdo dos componentes eletrénicos do protétipo, sera
construida uma estrutura de testes nas imedia¢cdes da Universidade que simulara o
ambiente de inspec¢ao proposto ao projeto.
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