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Gabarito Autonomo de Robotico de Inspecdo
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G.A.R.L

Sistema projetado
para realizar o
monitoramento de
dutovias nao
pigaveis
Especificacoes
para linhas de
fransporte de

Querosene de
Aviacado e Diesel

DE INOVACAO

Case Circullo

Aluminio 6082-T6

Didmetro maximo 116 mm
Comprimento fotal 300 mm

Espagador 180°
Poliacetal (ou Nylon)

- . Didmetro maximo 146 mm
A _Comprimento tolal 20 mm
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Mola
A¢Oo mola
Didmetro mdximo 105 mm
A ' Comprimento total 400 mm
o

Muisculo Pneumdatico FESTO
FESTO MAS-40-500
Didmetro méximo 44 mm

ENGENHARIA DE POLIMEROS

Comprimento total 500 mm/

ivstiruto SENAI  instituto SENAI

DE INOVACAO SISTEMAS EMBARCADOS

Rétula (5 elos

Poliacelal [POM)

Didmetro maximo 100 mm
Comprimento tolal 183 mm

Base Mola

Aluminio 6082-Té6

Didmetro méximo 116 mm
Comprimento total 200 mm

Aluador Agarre
Aluminio 2-T6
Didmetro méximo 129 mm
/ Comprmento 1olal 240 mm{
Membrana Infiavel ’

Neoprene
Didmetro maximo 150 mm }

Comprimento total 150 mm
.
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lmSENgé R

Espagador 360°
Poliacetal {ou Nylon)
Didmetro maximo 146 mm
Comprimento total 20 mm

\ Case Camera

Aluminio 6082-16

Didmetro méaximo 116 mm
\ Comprimento totl 150 mm

\ \



G.A.R.IL

Aquisicao de informac¢oes de integridade .
fisica interna dos dutos

« Cdamera de visualizacdo frontal

« Deteccdo de corrosdo por ultrassom
Deteccdo de geometria por laser
Sensor hdptico
Sistema de agarre de base polimérica
Sistema de locomocdo pneumdadtico

uTO SENAI

ENGENHARIA DE POLIMEROS
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DE INOVA QAO SISTEMAS EMBARCADOS
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G.A.R.l. - Novos desenvolvimentos
Prototipo para testes em ambiente relevante

= Desenvolver sistema de agarre interno multidiametro para os modulos
motrizes do robo entre 4"e 14";

= Desenvolver centralizadores multidiametro para os modulos do robg;

= Desenvolver modulos para encapsulamento da eletronica embarcada, em
material polimérico, adequado a area classificada;

= Desenvolver musculo hidraulico usando sistema de poténcia externa ao robg,
e dessa forma, externa ao duto;

= Desenvolver mecanismo de retorno elastico do musculo hidraulico, com nova
geometria, confeccionado em material compasito ou similar;

« Desenvolver modulo de sensores de ultrassom multidiametro atuante em
area classificada como zona zero.

= Desenvolver acoplador universal de ferramentas
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Gabarito Autonomo de Robotico de Inspecdo
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