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RESUMO EXECUTIVO

O projeto ” Dispositivo Robético para Inspecao de Correias Transportadoras”, originado
de uma parceria entre a Geréncia de Inovacao e Desenvolvimento Tecnoldgico do Porto de
Tubarao da Vale (Vitdria, ES), o Instituto Tecnoldgico Vale - Mineragao (Ouro Preto, MG)
e a Universidade Federal do Rio de Janeiro (Rio de Janeiro - RJ), tem o objetivo de desen-
volver uma plataforma robdtica dotada de um braco manipulador para realizar inspecoes
cem Transportadores de Correias (TC) através de anélise de imagens térmicas, ruido
sonoro, vibracao mecanica e escaneamento laser. O projeto conta atualmente com diversos
pesquisadores e bolsistas de graduacao e poés-graduacao para realizar os desenvolvimentos
necessarios. Além disto, esta disponivel para uso deste projeto toda a infraestrutura do
Laboratdrio de Controle ¢ Robética do ITV-MI ¢ dos laboratérios do Grupo de Simulacéo
e Controle em Automagao e Robética (GSCAR) da COPPE/UFRJ.



RESUMO

Transportadores de Correia sdo estruturas eficientes para movimentacao continua de
material a granel, como minério, carvao, cereais e graos. Particularmente, a sua utilizagao
em processos de mineragao € extensa e vital para a operacao desta industria. A inspecao dos
componentes de transportadores é tarefa essencial para garantir o funcionamento adequado
do equipamento. O projeto ROSI visa apresentar uma solucao efetiva para inspecao destas
estruturas pela utilizagdo de um dispositivo robdtico mével. O Robd para Servicos de
Inspegao (ROSI) ¢ projetado com objetivo de retirar operadores de inspegocs cm arcas
de risco e garantir informacoes mais precisas do estado do transportador. O dispositivo
robético proposto é equipado com um manipulador sobre uma plataforma mével. Este
trabalho apresenta a plataforma, com seus componentes e funcionamento. Sao avaliadas as
condig¢ocs para cmbarcar a controladora ¢ o manipulador Universal Robots UR-5 no robo.
Para isso, realiza-se a engenharia reversa da controladora do manipulador, investigando a
rotina de energizacao e identificando as conexoes do dispositivo. Apresentam-se testes de
sistemas de alimentacao por bateria com diferentes conversores e avalia-se a capacidade de
dissipagao das placas do controlador. Sao testadas e revisadas as placas de circuito impresso
componentes da plataforma mdvel ROSI, acompanhado da montagem experimental do
sistema de locomocao. Por fim, propoe-se uma configuragao para o sistema de alimentagio

por bateria para o manipulador.

Palavras-chave: 1. Robdtica. 2. Eletronica. 2. Sistemas Embarcados.

ABSTRACT

Belt conveyors are efficient structures for continuous movement of bulk material, such as
ore, coal, cereals and grains. In particular, its use in mining processes is extensive and vital
for the operation of this industry. Inspection of conveyor components is an essential task
to ensure the proper functioning of the equipment. The ROSI project aims to present an
effective solution for the inspection of these structures using a mobile robotic device. The
Robo para Servigos de Inspegao (ROSI) is designed to remove operators from inspections
in hazardous areas and ensure more accurate information on the condition of the conveyor.
The proposed robotic device is cquipped with a manipulator on a mobile platform. This
report presents the platform, its components and functioning. The conditions for installing
the controller and the Universal Robots UR-5 manipulator in the robot are evaluated.
For this, the manipulator’s controller is reverse engineered, investigating the power-up
routine and identifying the device connections. Tests of battery power systems with

different converters are presented and the dissipation capacity of the controller boards is



evaluated. The printed circuit boards components of the ROSI mobile platform are tested
and revised, accompanied by the experimental assembly of the locomotion system. Finally,

a configuration for the battery-powered system for the manipulator is proposed.

Keywords: 1. Robotics. 2. Electronics. 3. Embedded Systems.



