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A maioria das industrias de grande porte possui, na sua infra-estrutura, rob6s que auxiliam e
aceleram processos de producdo, inspecao, vigilancia, entre outros. Muitas das vezes, dependendo do
local, essas atividades sdo dificilmente executadas pelo homem. Entretanto, a robética é uma area que
ajuda a subvenciona-las. Cabe salientar que projetos de robds tém elevado custo, o que termina
onerando qualquer atividade. O objetivo deste trabalho é investigar a area da robo6tica mével para o
desenvolvimento de melhorias de um robd hexapode (tipo quatro barras) autbnomo e aplica-lo na
deteccdo de falhas e monitoramento de sistemas de distribuicdo de energia elétrica, para que seja
possivel a aquisicdo de informacdes do interior desses sistemas de distribuicdo e proporcionar mais
seguranca para os colaboradores realizarem suas atividades. O projeto proposto é dividido em vérias
etapas, das quais se podem citar: revisdo bibliografica de robds hexapodes, estudo de softwares para
desenvolvimento de projeto, aquisi¢cdo de componentes eletrdnicos e mecanicos, estudo das técnicas de
locomocdo de rastreadores, construcdo do projeto, testes exaustivos do projeto, entre outros. Este rob6
tem caracteristicas de se locomover em ambientes desconhecidos com o uso de sensores
infravermelhos, a fim de que ndo haja colisdo com o0s corpos estranhos existentes naquele ambiente.
Sua estrutura fisica foi projetada através de softwares que permitem fazer analises tridimensionalmente.
O processamento de dados analdgicos e digitais responsaveis para a locomocao do rob6 é realizado por
um microcontrolador (PIC16F877A) da Microchip Technology. Com os testes realizados é possivel
verificar, num primeiro instante, que os resultados obtidos sdo satisfatorios. O robd hexapode por sua
vez tornou-se bastante leve, agil e eficiente, pois suas seis pernas permitem a sua movimentagcdo em
terrenos Umidos e irregulares, fazendo com que este ndo se torne limitado quanto ao tipo de ambiente.
O mecanismo de quatro barras e trem de engrenagens proporcionou um circuito eletrénico simples,
facilidade no desenvolvimento do software e baixo consumo de energia. Desta forma é possivel prever
e analisar problemas nos sistemas de distribuicdo de energia elétrica sem a presenca de colaboradores
no local, prevenindo a vida humana dos riscos a salde que esta atividade pode causar.
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