Os métodos atuais de inspecdo de linhas de transmissdo sdo de alto custo financeiro e tediosos para quem os executa,
tornando-os sujeitos a falhas. A utilizacdo de um sistema robotizado de inspecdo possibilita a minimizagdo dos problemas ndo
detectados devido a fadiga dos inspetores humanos causada pela tarefa mondtona. Além disso, a utilizacdo desse sistema pode
trazer outros beneficios, como o georreferenciamento da imagem no instante em que ela é obtida pelo rob6. Para cumprir essa
tarefa, esta sendo desenvolvido um robd de servigo autdbnomo que se locomove por bracejamento e é dotado de visdo
computacional nos espectros de luz visivel e infravermelho. Neste trabalho sera apresentado o desenvolvimento do atuador
utilizado no controle das juntas do robd. Ele foi implementado em uma placa de circuito impresso e suas fungdes sdo receber
sinais de referéncia, controlar o motor, fazer a leitura de posi¢do das juntas e enviar estes dados de volta. A comunicagio é
feita por meio de um barramento CAN (Controller Area Network) com um computador, que fornece a referéncia de posicao
que a junta deve seguir. O circuito implementado envia sinais de controle para o motor através de PWM (Pulse-Width
Modulation) e habilita o seu movimento por meio do destravamento do freio eletromecanico ligado ao eixo do motor. O
sensor utilizado para leitura da posicdo das juntas é um encoder incremental, que, além de possibilitar medidas de
deslocamento e velocidade, permite saber qual o sentido da rotagdo. Um microcontrolador PIC é o responsavel por fazer a
leitura do encoder e gerar os sinais de comunicagio pelo barramento e saida do atuador para o motor. O estagio de poténcia da
saida é implementado por uma ponte H utilizando transistores MOSFET, a qual possibilita rotacdo do motor nos dois sentidos.
Foram feitos testes que demonstraram o correto funcionamento da placa.(BIC)



