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TATUBOT – REFORMULAÇÃO MECÂNICA DO ROBÔ PARA INSPEÇÃO DE LINHAS DE DISTRIBUIÇÃO DE ENERGIA EM DUTOS SUBTERRÂNEOS
ESTIMA, Rodrigo C., VEIGA, Felipe F., MÓR, Jusoan L., SIQUEIRA, Everson B., OLIVEIRA, Mariela O., AMARAL, Robby S., NÚÑEZ, André F., LONGHI, João Pedro C. 
Palavras Chave: Dutos subterrâneos, robô, mecânica.
Atualmente a manutenção nas linhas de distribuição de energia subterrâneas é corretiva ou preventiva, havendo a troca de cabos muitas vezes ainda em condições de uso o que pode gerar altos custos e eventualmente interromper a distribuição de energia. Como alternativa de melhoria no processo de manutenção, foi proposta anteriormente a utilização de um robô para realização da manutenção preditiva. 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 as equipes de manutenção. Apesar de obter algum sucesso na realização das suas tarefas, foram encontradas diversas limitações ocasionadas principalmente pela sua má construção mecânica. Diante do problema apresentado, propõem-se uma reforma do TATUBOT visando uma melhoria no desempenho da sua tarefa de locomoção nos dutos. Através de modificações pretende-se obter mais agilidade e força assim como diminuir o tamanho e o peso do TATUBOT. Utilizando o software de modelagem 3D Autodesk Inventor, está sendo desenvolvida esta reforma, levando em consideração as restrições encontradas com os testes deste modelo. Para satisfazer os objetivos são necessárias as seguintes modificações: troca dos motores, implantação de um sistema de molas mais eficiente, modificação no tipo de rodas, substituição de mancais e diminuição do comprimento do robô.
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