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Introdução/Objetivos 

Hoje em dia a manutenção de cabos de distribuição de energia pode ser do tipo corretivo ou preventivo. A manutenção preventiva ocorre em intervalos de tempo predefinidos, onde os cabos são trocados mesmo ainda em condições de uso, já manutenção corretiva, é feita quando há falha na distribuição. Essas metodologias de manutenção são muito caras, pois descartam cabos que ainda podem ser utilizados e podem interromper a distribuição de energia para reparos [1].

A manutenção preditiva apresenta-se como uma alternativa de melhor relação custo/benefício. Nesse tipo de manutenção há o acompanhamento periódico das linhas, onde é feito o monitoramento através de ensaios não destrutivos, para avaliar as condições dos cabos.

Algumas dessas linhas estão localizadas em dutos subterrâneos tornando, assim, o monitoramento contínuo das linhas um desafio. O TATUBOT é um robô autônomo, de baixo custo, que se movimenta dentro dos dutos, coletando dados através de sensores eletrônicos e os enviando em tempo real para equipes de manutenção.

Buscando inovar e solucionar diversas restrições no modelo mecânico do atual robô [2], a solução proposta neste artigo é inspirada na minhoca. Sua movimentação dá-se alongando a parte dianteira do corpo, impelindo-a pela terra e, a seguir, puxando a parte traseira. Com esse conceito em mente, foi desenvolvido um modelo mecânico que utiliza câmaras de ar comprimido, válvulas e um atuador pneumático para imitar este movimento.

Metodologia

Utilizando o software de modelagem 3D Autodesk Inventor, foi feito o estudo da viabilidade de um novo conceito, levando em consideração as restrições encontradas com os testes do modelo antigo e visando simplificar tanto a construção mecânica quanto a navegação.

Resultados e Discussão

A solução proposta anteriormente para o TATUBOT utiliza rodas, que ficam em contato constate com a lateral do duto, sendo as rodas traseiras livres e as dianteiras tracionadas como visto na Fig. 1.
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Figura 1: Estrutura mecânica do atual TATUBOT.
Após teste com o protótipo, o sistema de navegação para a alteração do angulo do robô dentro do duto (Fig. 2) se mostrou demasiado lento. Além disso, a área ocupada pelos cabos não deve ultrapassar 1/3 da área do duto, o que inviabiliza a utilização do robô em ambiente real.
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Figura 2: Sistema para alteração do ângulo dentro do duto.

Visando resolver os problemas citados, o seguinte modelo foi proposto:
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Figura 3: Esquemático do novo modelo mecânico.


Ao eliminar o sistema de molas e rodas que forçava o robô a se posicionar na linha diametral do duto, uma área maior de 50% pode ser ocupada pelos cabos de energia a serem inspecionados. No caso de mudança no diâmetro do duto o robô somente necessita manter a pressão nas câmaras constante, pois a câmara ira inflar até ocupar todo o espaço livre naquele ponto do duto e não puder mais se expandir, pressionando, assim, as paredes do duto e sustentando o robô.

Considerações Finais

Neste artigo, uma nova estrutura mecânica para o robô TATUBOT foi proposta. A nova plataforma mecânica comporta o mesmo sistema embarcado de processamento de dados do robô anterior alterando somente o sistema de navegação, que ainda assim será simplificado.
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