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RESUMO EXECUTIVO

Frente as demandas de inspegoes robotizadas da drea operacional Vale, e a impossibilidade
de inspecionar tubulagoes com diametros entre 10” e 22” com os robos existentes no Instituto
Tecnoldgico Vale ITV, a equipe de Robdtica desenvolveu um protétipo de um dispositivo
com construcdo mecanica simples e compacta, sistema de locomocao intercambiavel,
fabricado em sua maioria por manufatura aditiva, e componentes eletrénicos comerciais e
dce facil aquisicao, que permite este tipo de inspegao em lugares reduzidos. O robo pode
ser adaptado facilmente para o didmetro da tubulacao a ser inspecionado, com a troca de

apenas um suporte - fabricado por impressao 3D; e substituindo o sistema de locomocao.



RESUMO

A inspecdo de dutos e tubulacoes com diametros reduzidos é uma tarefa recorrente na
industria e com grandes desafios a serem superados. Atualmente, os robos existentes
no Instituto Tecnoldgico Vale permitem inspe¢oes em tubulagoes acima de 227, e por
isso foi pensado na construcao de um dispositivo robético que permitisse inspecoes em
tubulagoes entre 10” e 227. O protétipo desenvolvido utiliza dois sistemas de locomocao,
intercambidveis, ¢ que sao facilmente substituidos em campo ¢ sem grandes complexidades
de modificacdo. Para inspecoes em tubulacoes entre 10” e 14" é utilizado o sistema de

rodas e para tubulacoes acima de 14” é utilizado o sistema de esteiras.

Palavras-chave: Robdtica. Inspegao de tubulagocs. Locomogao intercambidvel. Impressao
3D.

ABSTRACT

Inspections on ducts and pipes with small diameters are a recurring task inside the mining
industry and present significant challenges to overcome. Currently, the robots at the
Instituto Tecnolégico Vale allows inspections on pipes over 22’ only.” In this sense, to
attend to the new Vale’s inspection challenges, we developed a robotic device that would
allow inspections on pipes between 10”7 and 22 ”. The prototype uses two interchangeable
locomotion systems, easily replaceable in the field without major modification complexities.
For inspections on pipes between 107 and 14”7, we use the wheel’s system, and pipes above

14” usc the belt’s system.
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