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RESUMO

MOTIVACAO: A inspecéo de tanques de armazenamento de petrékeas derivados é uma pra
necessaria para garantir a seguranca e a corded®lidesses ambientes, influenciando as de
etapas da cadeia de abastecilo. Porém, este € um processo complexa éaioria das vezes um
trabalho insalubre. A automatizacéo do procde inspecao por meio de rokdigdnoms reduziria a
necessidade de operadores, otimizando o t de duragédo da inspecaopodendo reduzir 0os cusi
deste processo.

OBJETIVO: Um robd6 volado a inspecdo desses ambientes necessita saretutialautbnomo, ¢
operacéo flexivel, capaz de movime-se por todo o tanque e possibilitar a supervisémwit® de
todo o processo. Neste projatosistema de movimentacdo do ralé inspecadU.S.S.AlIR-12foi
desenvolvido e@mplementado basndose na necessidade de controlar o movim«o robd de
maneira autbnoma e precisa, de acordo com as ooagides do ambier. Um exemplo disso seria
tarefa de seguir um cordao de sc desviando-se de obstacul®ara o controle remoto robé foi
definido um protocolo de comunicagdo entre o robd e um ctadpu remoto, quegarante
flexibilidade ao sistema. Estgrotocolo foi definidobaseando-se no meld Cliente/Servidor.
Servidor coordena as acfess diversos sistemas periféricos. O sistema dtrole de movimento
atende a diversasecessidades de locomocdo do , como no caso dsegui um cordao de solda
através de rotinas geocessamenidigital de imagem (PDI) embarcadas ema FPGA

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: O processo de inspecdo diminui o nimert
acidentes, por meio de manutencao preventiva, neloteos seus prejuizos decorrentes. O
autbnomo também reduziria o tempo de inspecao dazeom que instalacdes fiquem perantes por
menos tempo. A inspecdo de soldas em tanques dezemamento da industria do petréle
necessaria para evitar acidentes que podem sezqiemas ou grandes propor¢des e que caus
impactos ambientais e colocariam em risco a vidpetsas. O robd ainda facilita o processo
inspecao tornando o trabalho dos operadores algosriasalubrt

RESULTADOS OBTIDOS: Par: confirmar a eficiéncia do sistema de controle fonaalizados
testes em campo (REPARYs quais foi constatado quérobd pode ser controladcestes ambientes.
Nestes testes o robé se movimentou na superfit@nexde um tanque e respondeu a todc
comandos a ele enviadddém disso, cPDI foi realizado através dmftware MATLAB . A imagem
adquirida foi filtrada, obtendama nova imagem binaria que, manipulada matemagicgmretorn
uma mensagem de controle para os motores. A phsso, o PDI esta sendo desemdo em
hardware (FPGA).
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