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Resumo:

Este trabalho apresenta a simulagdo mecéanica de um robd que se movimenta
enquanto suspenso em linhas vivas de distribuicdo de energia, o qual tem como
objetivo detectar pontos passiveis de manutencdo nessas linhas. O objetivo deste
trabalho é projetar e construir um equipamento autdnomo que seja realmente
aplicavel a situacdes reais, que permaneca nas linhas por longos periodos de tempo
e que tenha capacidade de ultrapassar o maior numero de obstaculos diferentes
possiveis, como isoladores e sinalizadores sem a necessidade de um operador em
solo. Sendo assim, utilizou-se o Webots que é um software de simulacéo robotica, o
qual oferece um ambiente de prototipagem rapida, que permite ao usuario criar
mundos virtuais 3D com propriedades fisicas (massa, coeficientes de atrito, etc). A
partir desta ferramenta de simulagéo, foi desenvolvido um modelo em escala de um
rob6 de inspecdo, para testar fisicamente todas as fungcdes do mesmo
(deslocamento, inspecao e acrobacias). Considerando que uma boa parte das linhas
de distribuicdo no Brasil ndo segue o padrdo nacional, este modelo permitira
ultrapassar diversos tipos de obstaculos com maior adaptacdo, eficiéncia e
estabilidade e tera um menor custo. Baseado na simula¢do, um modelo mecéanico
(prototipo) sera construido para a realizacdo de testes praticos, juntamente com a
parte de sensores que vai ser utilizada para a inspecao da linha de transmisséo.
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