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DESENVOLVIMENTO DE UM ROBO PARA INSPECAO DE LINHAS DE TRANSMISSAO.
O 17 Guilherme Strack, Diego Caberlon Santini, Walter Fetter Lages (orient.) (UFRGS).

Os métodos atuais de inspecdo de linhas de transmissdo envolvem operacdes tediosas e de alto custo. A
utilizacdo de operadores humanos inspecionando visualmente grandes extensdes de cabos e um elevado nimero de
isoladores torna-se ineficiente devido ao fato das cenas de cabos e isoladores serem extremamente repetitivas, 0 que
favorece a desatencéo. O objetivo final desse trabalho, portanto, é o desenvolvimento de um sistema automatizado
para inspecéo de linhas de transmissdo de energia elétrica baseado em um robd de servico auténomo dotado de visdo
computacional. Nesse contexto, foi desenvolvida uma placa de circuito impresso que deve realizar certas fungGes
para o correto funcionamento do PLIR (Power Line Inspection Robot). Entre essas fungdes estdo: geracdo de sinais
para o acionamento dos motores do robd, obtencdo dos valores de velocidade e posicdo das juntas, implementacédo
das interfaces de comunicacdo serial e CAN. A técnica utilizada para o acionamento dos motores é a PWM (Pulse
Width Modulation) através de uma ponte H, possibilitando movimento nos dois sentidos de rotagdo. O
sensoriamento é feito através de encoders incrementais, cabendo ao circuito desenvolvido interpretar os sinais
provindos dos encoders e transforma-los em valores fisicos de posi¢cdo e velocidade. Foi utilizado um
microcontrolador PIC no projeto, sendo seu firmware escrito para que as fungdes requeridas, ja citadas, tenham um
funcionamento adequado. E o microcontrolador que recebe os sinais dos encoders e que deve gerar os sinais de
controle para o acionamento dos motores. As interfaces de comunicacdo sdo implementadas com o auxilio do
microcontrolador. Os testes mostraram um correto funcionamento do circuito projetado. (Fapergs).
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