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O trabalho propds uma topologia de ROV (Remotely Operated Vehicle)
destinado a inspecdo de defeitos em cascos de navios. O modelo
desenvolvido & denominado tecnicamente como atuador planar,
funcionando de acordo com os principios da inducdo magnética,
similarmente aos motores elétricos rotativos. Porém, diferentemente de
um motor rotativo, o veiculo apresenta deslocamento linear e com dois
graus de liberdade, podendo deslocar-se em planos e possuindo a
propriedade de ser auto aderente a superficies metdlicas.

O protdtipo consiste de um veiculo com trés rolamentos e uma estrutura
contendo um nucleo magnético e enrolamentos elétricos. Entendendo
o protdtipo como um motor elétrico de inducdo, a superficie na qual
ele se movimenta pode ser configurada com o secunddrio onde sdo
induzidas correntes elétricas. J& os enrolamentos da estrutura do veiculo
formam o primdrio, e sdo constituidos de dois enrolamentos ftrifdsico
independentes e ortogonais entre si. A partir da interacdo entre o
campo magnético das correntes induzidas na superficie e do campo
original, gerado pelos enrolamentos trifGsicos, sdo obtidas forcas de
propulsdo na estrutura do veiculo que permitem deslocamentos.
Através do controle da tensdo ou da frequéncia de alimentacdo dos
enrolamentos, pode-se confrolar a forca propulsora do veiculo.

O veiculo foi ensaiado no LMEAE (Laboratdrio de Mdquinas Elétricars,
Acionamentos e Energia) sobre chapas de aco. Os ensaios foram
conduzidos com as chapas em posicdo ortogonal e inclinada. O
acionamento foi realizado partir de dois inversores de frequéncia, um
para cada enrolomento, com controle em malha aberta. Foi
desenvolvido um dispositivo operador, constituido de um conftrole para
acionamento dos inversores, um visor conectado a uma cdémera
acoplada a dois servos motores fixados na estrutura do veiculo e um
joystick para controle dos servos motores.
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