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(57) Resumo: DISPOSITIVO ROBOTICO E METODO PARA INSPECAO DE COMPONENTES DE UM TRANSPORTADOR DE
CORREIA A presente invengéo se refere a um dispositivo robético (1) para inspegdo de componentes (8, 9, 10) de um
transportador de correia (11) compreendendo uma plataforma mével (2) e um brago robético (3) tendo uma primeira extremidade
(4) acoplada a plataforma mdvel (2) e uma segunda extremidade (5), em que o brago robdtico (3) compreende uma estrutura
articulada configurada para conduzir a segunda extremidade (5) a contatar pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) do
transportador de correia (11) e em que o dispositivo robético (1) compreende um sensor de vibragGes (6), uma camera (14), um
microfone (15) e um scanner a laser (16) acoplados a segunda extremidade (5) do brago (3). A presente invengdo também revela
um método para inspegéo de componentes (8, 9, 10) de um transportador de correia (11) utilizando um dispositivo robético (1),
compreendendo a etapa de: obter dados de temperatura e/ou de ruido de pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) do
transportador de correia (11); e, caso os dados de temperatura e/ou de ruido de pelo menos um dos componentes (8, 9, 10)
estejam fora de uma faixa de valores pré-determinada, o método compreende ainda as etapas de: conduzir uma segunda
extremidade (5) de um brago robético (3) do dispositivo robético (1) para contatar o pelo menos um dos componentes (8, 9, 10)
do transportador de correia (...).




1/12

“DISPOSITIVO ROBOTICO E METODO PARA INSPECAO DE
COMPONENTES DE UM TRANSPORTADOR DE CORREIA”

CAMPO TECNICO

[0001] A presente invencdo estd relacionada a inspecdo de

transportadores de correia. Mais especificamente, a presente invencao se trata
de um dispositivo robético e de um método para inspe¢do de componentes de
um transportador de correia.

DESCRICAO DO ESTADO DA TECNICA

[0002] Transportadores de correia Sd0 equipamentos presentes em

diversos ramos industriais. Tais transportadores tipicamente possuem
componentes girantes, como rolos e tambores, e componentes resistentes ao
desgaste, como correias, raspadores e revestimentos de chutes. Os componentes
dos transportadores de correia sofrem avarias ao longo de sua vida util, em geral
causadas por desalinhamento, friccdo, abrasdo, erosdo, esforgos inerentes a
movimentacdo de material, e condigGes extremas do ambiente em que operam.
[0003] As avarias nos componentes girantes podem ser detectadas e
monitoradas, por exemplo, através da medicao de ruidos e vibracdes nos eixos
e mancais, e também pela medicdo de temperatura dos eixos, carcacas e
rolamentos. Ja as avarias dos componentes resistentes ao desgaste podem ser
identificadas e monitoradas, por exemplo, por imagem, escaneamento a laser e
ultrassom.

[0004] Geralmente, os transportadores de correia e seus componentes
sdo inspecionados periodicamente por operadores que se locomovem através
de acessos instalados ao longo das correias. Esta operacao de inspec¢éo depende
substancialmente do conhecimento e da sensibilidade do operador, ja que este
deve detectar e reconhecer ruidos e vibracGes que tipicamente indiquem algum
comportamento anémalo. Em relacdo a medigdo de temperaturas, muitas vezes
sdo utilizados instrumentos tais como pirbmetros e cAmeras térmicas.

[0005] Algumas caracteristicas dos transportadores de correia
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dificultam as operacdes de inspecdo por operadores, por exemplo, as extensas
dimensbes das correias, a quantidade elevada de componentes a serem
mensurados, bem como a existéncia de restricoes de acesso em determinados
componentes destes. Outro fator que afeta a qualidade de inspecdo destes
transportadores é o fato destas operacdes serem realizadas, em geral, a céu
aberto, 0 que gera cansaco e redugdo cognitiva dos operadores, pois estes
necessitam se deslocar por longas distancias estando sujeitos a intempéries.
[0006] Nesse sentido, dispositivos robdticos para a inspecdo de
transportadores de correias sdo conhecidos na técnica. O documento
W02015/009467 revela um método para inspecdo de correias transportadoras
utilizando um veiculo ndo tripulado se locomovendo de um lado da correia,
carregando uma estrutura de sensores, incluindo cameras RGB, térmica e
infravermelha, mais instrumentos acusticos. O veiculo ndo tripulado proposto
pode ser do tipo aéreo ou terrestre, neste caso utilizando rodas ou esteiras. A
estrutura de sensores pode ser instalada no veiculo através de um mecanismo
de pan & tilt, instalado diretamente no veiculo, ou acoplado a um braco
robético. O veiculo pode ser controlado de forma teleoperada ou autdnoma,
neste caso utilizando navegacdo baseada em GPS. No entanto, o veiculo
descrito por este documento da técnica anterior ndo explicita a utilizagdo de um
brago robdtico articulado compreendendo sensores de vibragbes em sua
extremidade para inspecionar os componentes do transportador através de
contato mecénico, inviabilizando a aquisi¢do de dados vibracionais acurados
do funcionamento do transportador de correias. Tal documento tampouco
explicita como é o mecanismo de locomocao do veiculo terrestre.

[0007] Além disso, certos componentes do transportador podem estar
localizados em locais com obstrucdo visual com relacéo a posicao do veiculo
ndo tripulado do documento WO2015/009467. Nestes casos, 0S sensores
posicionados no veiculo ndo seriam capazes de obter leituras precisas de tais

componentes.
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[0008] Nota-se que ambientes industriais sdo, muitas vezes, agressivos
e geralmente possuem terreno acidentado com diversos obstaculos, como
escadas, trilhos e desniveis. Assim, é de grande relevancia que o veiculo
terrestre possua um sistema de locomocao eficiente para este tipo de terreno.
[0009] Dessa forma, surge a necessidade de um dispositivo robético
que seja capaz de mensurar vibracGes de componentes de transportadores de
correia por meio de contato mecanico entre sensores de vibragdo e tais
componentes de transportadores, além de ser capaz de obter leituras precisas
de componentes de transportadores quando estes estdo localizados em locais de
dificil acesso ou visualizacao.

[00010] Surge ainda necessidade de um dispositivo robdtico que possua
um sistema de locomocao versatil e eficiente, que o permita acessar todas as
areas operacionais da planta industrial.

OBJETIVOS DA INVENCAO

[00011] O objetivo da presente invencdo é prover um dispositivo

robdtico que possa mensurar temperatura, ruidos e vibragdes de componentes
de um transportador de correia.

[00012] O objetivo da presente invencdo é prover um dispositivo
robético capaz de obter medigcBes precisas das condi¢bes de operacdo de
componentes de transportadores quando estes estdo localizados em locais de
dificil acesso ou visualizacao.

[00013] Outro objetivo da presente invencdo é prover um método para
inspecdo de componentes de um transportador de correia utilizando um
dispositivo robético que possa mensurar temperatura, ruidos e vibracoes de tais
componentes.

DESCRICAQO RESUMIDA DA INVENCAQO

[00014] A presente invencdo revela um dispositivo robotico para

inspecdo de componentes de um transportador de correia compreendendo uma

plataforma movel e um brago robdtico tendo uma primeira extremidade
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acoplada a plataforma maével e uma segunda extremidade. O braco robotico
compreende uma estrutura articulada configurada para conduzir a sua segunda
extremidade a contatar pelo menos um dos componentes do transportador de
correia. O dispositivo robético compreende um sensor de vibragdes acoplado a
segunda extremidade do braco de modo a possibilitar a medicdo da vibragéo
dos componentes de um transportador de correia.

[00015] A presente invencdo também revela um método para inspecdo
de componentes de um transportador de correia utilizando um dispositivo
robotico, compreendendo a etapa de: obter dados de temperatura e/ou de ruido
de pelo menos um dos componentes do transportador de correia; e, caso 0S
dados de temperatura e/ou de ruido de pelo menos um dos componentes estejam
fora de uma faixa de valores pré-determinada, o0 método compreende ainda as
etapas de: conduzir uma segunda extremidade de um braco robético do
dispositivo robdtico para contatar fisicamente pelo menos um dos componentes
do transportador de correia, em que o brago robotico compreende uma estrutura
articulada; e obter dados de vibracdo de pelo menos um dos componentes
através do sensor de vibragoes.

BREVE DESCRICAO DAS FIGURAS

[00016] As figuras referentes a presente invencdo sdo sumariamente

descritas conforme mostrado a seguir:

Figura 1 — Dispositivo robdtico realizando uma inspecdo em
componentes de um transportador de correia;

Figura 2 — Vista em perspectiva do dispositivo robotico para
inspecdo de componentes de um transportador de correia;

Figura 3 — Conjunto de sensores do dispositivo robotico para
inspecdo de componentes de um transportador de correia.
DESCRICAQ DETALHADA

[00017] A descricdo que se segue partira de uma concretizacdo

preferencial da invencdo, aplicada a um dispositivo robético e a um método
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para inspecdo de componentes de um transportador de correia.

[00018] A presente invencdo apresenta um dispositivo robotico para
inspecdo de componentes de um transportador de correia compreendendo uma
plataforma maével dotada de rodas e esteiras para a locomocgéao, e um braco
robético tendo uma primeira extremidade acoplada a plataforma mével e uma
segunda extremidade, em que o0 braco roboético compreende uma estrutura
articulada configurada para conduzir a segunda extremidade a contatar pelo
menos um dos componentes do transportador de correia e em que o dispositivo
robético compreende um sensor de vibracdes acoplado a segunda extremidade
do brago.

[00019] A Figura 1 ilustra esquematicamente como o dispositivo
robético 1 pode realizar operagdes de inspecdo em transportadores de correia
11. O transportador de correia 11 preferencialmente compreende uma cinta sem
fim 7, que é estendida entre dois tambores de acionamento (ndo mostrados),
sendo um motriz e o outro de retorno, e uma estrutura interna incluindo perfis
laminados e rolos justapostos, instalados em cavaletes 8, sobre os quais a cinta
7 desliza, de modo a possibilitar o translado do minério posicionado sobre a
correia.

[00020] Preferencialmente, cada cavalete 8 suporta trés rolos, sendo dois
destes rolos externos 9 e instalados de modo inclinado e um rolo interno 10
instalado paralelamente ao plano horizontal. Durante a operacdo do
transportador de correia 11, os tambores de acionamentos sdo rotacionados de
modo a movimentar a cinta 7, gerando consequentemente uma rotagdo dos
rolos 9, 10, cujos eixos compreendem rolamentos que estdo apoiados em
suportes dos cavaletes 8.

[00021] A Figura 2 ilustra esquematicamente um dispositivo robético
para a inspecdo de componentes de um transportador de correia.

[00022] A presente invencdo revela um dispositivo robdtico 1

compreendendo uma plataforma maével 2 e um braco robdtico 3 tendo uma
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primeira extremidade 4 acoplada a plataforma movel 2 e uma segunda
extremidade 5. O brago robdtico 3 do dispositivo 1 compreende uma estrutura
articulada configurada capaz de se articular para conduzir a segunda
extremidade 5 a alcancar ou contatar um ponto de interesse, tal como um dos
componentes 8, 9, 10 do transportador de correia 11. O dispositivo robdtico 1
ainda compreende um sensor de vibracfes 6 acoplado a segunda extremidade
5 do braco 3.

[00023] Preferencialmente, a plataforma movel 2 compreende rodas e
esteiras 12, e bracos de alavanca 13 para permitir que o dispositivo robético 1
se locomova através de acessos do transportador de correia 11, bem como
consiga ultrapassar obstaculos. Ainda, os bracos de alavanca 13 podem ser
acionados individualmente, assim permitindo que o dispositivo robético 1 suba
e desca escadas tipicamente presentes ao longo dos acessos. As rodas e esteiras
12 da plataforma mével 2 permitem que o dispositivo robotico 1 também se
locomova em diferentes terrenos, como pavimento, terra, lama, grades e chapas
metéalicas e pisos cobertos com pelotas. Alternativamente, a plataforma movel
2 possui bragos de alavanca 13 articulados dotados também de esteiras,
otimizando a superacdo de obstaculos e a subida e descida de escadas. O
dispositivo robdtico 1 preferivelmente possui fonte de energia interna e sua
comunicacdo com a base de comando é realizada de modo sem fio, ndo
necessitando que 0 mesmo esteja conectado a cabos durante as inspecoes.
[00024] Ademais, a estrutura articulada do braco robotico 3
preferivelmente compreende uma pluralidade de juntas 17 configuradas para
definir uma posicdo e uma orientacdo do bragco robdtico 3 e dos sensores
acoplados a este. Preferencialmente, o braco robético 3 possui pelo menos seis
graus de liberdade, de modo a definir a posicao e a orientagcdo do conjunto de
sensores no ambiente tridimensional. Por exemplo, o braco robotico 3
compreende seis juntas 17 que podem apresentar redundancias em
determinados graus de liberdade.
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[00025] A Figura 3 ilustra uma outra concretizagcdo preferencial da
presente invencdo, em que um conjunto de sensores é acoplado a segunda
extremidade 5 do brago robotico 3.

[00026] Na concretizacdo preferencial da Figura 3, o dispositivo
robético 1 ainda compreende uma ponteira de medi¢do acoplada ao sensor de
vibracoes 6.

[00027] Alternativamente, o dispositivo robotico 1 compreende
adicionalmente um ou mais dentre: pelo menos uma camera 14, um microfone
15, encoders, um sistema de posicionamento global (GPS), um sensor inercial
e cameras de profundidade, de forma a permitir uma navegagdo semiauténoma
ou autbnoma deste dispositivo robotico 1. Estes sensores podem estar
acoplados a plataforma movel 2 ou acoplados ao longo do brago roboético 3,
inclusive em sua segunda extremidade 5. Neste caso, através da movimentagao
do braco 3, € possivel reposicionar e reorientar o conjunto de sensores
utilizados para a navegacao. Preferencialmente, ha pelo menos uma camera 14
de tipo RGB ou térmica.

[00028] De acordo com a concretizacdo da Figura 3, o brago robdtico 3
também é configurado de forma que pelo menos uma cémera 14 consiga
fornecer imagens dos componentes do transportador de correia 11. Em uma
situacdo onde ndo é necessaria a medicdo da vibracdo dos componentes por
meio do contato do sensor de vibracdo 6 com um dos componentes 8, 9, 10 do
transportador de correia 11, o dispositivo robotico 1 pode operar em um modo
sem contato com o transportador de correia 11. Neste caso, apés alcangcada uma
configuracdo adequada de posicdo e orientacdo da plataforma mével 2 e do
bragco robotico 3, o dispositivo robotico 1 se locomove ao longo do acesso
obtendo dados de imagem, através da camera RGB, temperatura, através da
camera térmica, e de ruido, através do microfone 15, dos componentes do
transportador de correia 11. Estes dados podem ser processados em tempo real
(durante a operacao de inspecdo) pelo computador de bordo do robd ou também
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armazenados em midia fisica na base de comando para pés-processamento.
[00029] A medicdo dos ruidos permite, por exemplo, acompanhar as
condigdes de operacdo dos componentes girantes do transportador de correia
11 ao longo de sua vida til. Os dados de temperatura obtidos pelo dispositivo
robotico 1 podem ser utilizados para indicar a iminéncia de problemas como
incéndios na correia do transportador 11. Em situag6es como esta, o dispositivo
robdtico 1 da presente invencao permite a tomada rapida de uma decisdo para
verificar e solucionar o problema.

[00030] Analogamente, as imagens capturadas pelas cameras RGB ou
pelo scanner a laser 16 podem ser utilizadas para identificar a integridade da
superficie e condicdo de desgaste dos componentes do transportador de correia
11. Estas imagens permitem também analisar e monitorar a taxa de desgaste
ao longo da vida util destes componentes e otimizar o planejamento de
manutencdes preventivas.

[00031] Preferencialmente, todos os dados de inspecdo obtidos através
do dispositivo robético 1 possuem também informacdo de geolocalizacdo e
timestamp, e podem ser utilizados para monitorar as condigdes operacionais de
rolamentos, possibilitando assim a predicdo antecipada de falhas.

[00032] Preferivelmente, os sensores utilizados para a navegacdo do
dispositivo robotico 1 obtém informacGes do ambiente ao redor deste, em
especial com relacdo a presenca de areas de acesso livre e de obstaculos dentro
do espaco de trabalho dele. Estas informagdes podem ainda auxiliar no
planejamento de trajetdria da plataforma mével 2 e brago robético 3.

[00033] Os dados obtidos por este conjunto de sensores também podem
ser utilizados para realizar a inspecao de correias transportadoras 7, em especial
para verificar as condi¢cbes operacionais das estruturas de sustentacdo das
mesmas.

[00034] Em situacGes nas quais algum tipo de anomalia relacionada com
os dados de temperatura ou ruido obtidos dos componentes do transportador de
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correia 11, por exemplo dos rolos, é detectada, o dispositivo robdtico 1 é capaz
de realizar uma inspe¢do minuciosa desta regido de interesse através de
medicdes de vibracdes via contato fisico direto com a estrutura do transportador
de correias.

[00035] De acordo com a presente invencdo, essas medicOes de
vibracgdes séo realizadas através do contato fisico direto do sensor localizado
na segunda extremidade 5 de um brago robdtico 3 do dispositivo robotico 1
com pelo menos um dos componentes do transportador de correia 11, por
exemplo, em algum suporte ou estrutura, ou também pelo toque direto em um
eixo do rolo.

[00036] Na concretizagédo preferencial ilustrada na Figura 3, de modo a
auxiliar a conducdo do brago robdtico 3, o dispositivo robdtico 1 também
compreende um scanner a laser 16 acoplado a segunda extremidade 5 do braco
3. O scanner a laser 16 possui a fungdo vantajosa de gerar uma nuvem de pontos
tridimensional da regido de interesse do transportador de correia 11.

[00037] Adicionalmente, a geragéo da nuvem de pontos tridimensional
da regido de interesse do transportador de correia 11 pode ser auxiliada por
cameras estéreo, de profundidade ou Time of Flight (ToF). Em seguida, um
ponto especifico da regido de interesse a ser contatado é selecionado de forma
manual ou automatica. Por fim, a trajetdria do braco robdtico 3 é planejada de
forma tal que a ponteira de medigdo acoplada ao sensor se aproxime na direcéo
normal a superficie a ser medida, evitando colisGes com obstaculos presentes
no ambiente. ApoOs o contato, a vibracdo da estrutura é medida através de um
sensor de vibracdo 6 acoplado a ponteira. Os dados de vibracdo obtidos podem,
por exemplo, ser utilizados para constatar um problema no transportador 11 e
também servem de parametro para acompanhar o funcionamento de um
determinado componente deste transportador ao longo da sua vida util.
[00038] O dispositivo robdtico 1 preferivelmente possui alto grau de
protecdo, incluindo resisténcia a poeira, jatos de &dgua com alta pressdo e
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impactos, possibilitando a sua operacdo em ambientes hostis, incluindo a
mineracdo. Este nivel de protecdo provém da caracteristica dos componentes
eletronicos e mecéanicos serem instalados no interior da carcaca do dispositivo
robético 1, que é construido em metais e polimeros hidrofébicos, bem como
utilizando vedagdes, o-rings e retentores. De modo similar, os componentes
que ndo sdo incorporados a carcaca do dispositivo robdtico também sédo
construidos encapsulados em involucros com as mesmas caracteristicas
construtivas daqueles componentes instalados no interior da carcaca.

[00039] A presente invencdo também revela um método para inspecdo
de componentes de um transportador de correia utilizando um dispositivo
robotico, compreendendo a etapa de: obter dados de temperatura e/ou de ruido
de pelo menos um dos componentes do transportador de correia; e, caso 0S
dados de temperatura (por exemplo, temperaturas maiores que 50°C podem
indicar a existéncia de dano no rolo) e/ou de ruido (como padrdes anormais de
emissdo sonora) de pelo menos um dos componentes estejam fora de uma faixa
de valores pré-determinada, 0 método compreende ainda as etapas de: conduzir
uma segunda extremidade de um braco robético do dispositivo robdtico para
contatar fisicamente pelo menos um dos componentes do transportador de
correia, em que o brago robdtico compreende uma estrutura articulada; e obter
dados de vibracdo de pelo menos um dos componentes através do sensor de
vibracoes.

[00040] Votando a Figura 1, esta ilustra a situacdo onde o dispositivo
robotico 1 possivelmente identificou que os dados de temperatura e/ou de ruido
de pelo menos um dos componentes estejam fora de uma faixa de valores pré-
determinada, e é operado para realizar a etapa da detec¢do da vibragdo através
do contato fisico. Neste momento, o dispositivo robotico 1 se desloca até um
acesso do transportador 11 e, em seguida, o bra¢o robotico 3 é configurado para
conduzir sua segunda extremidade 5 para contatar pelo menos um dos

componentes 8, 9, 10 do transportador de correia 11, de modo a obter dados de
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vibracao.

[00041] De acordo com a concretizacao preferencial ilustrada na Figura
3, o dispositivo robotico compreende um scanner a laser 16 acoplado a segunda
extremidade 5 do braco 3, e 0 processo inclui a etapa de gerar uma nuvem de
pontos tridimensional da regido de interesse por meio do scanner a laser. A
informac&o do scanner auxilia na conduc¢éo do braco robdtico 3 para uma regiao
de interesse a ser alcangada pelo sensor de vibragéo 6.

[00042] Preferencialmente, a etapa de conducdo do braco robético 3
compreende acionar seletivamente a estrutura articulada do braco 3 do
dispositivo robético 1, a qual pode compreender uma pluralidade de juntas 17.
[00043] Preferencialmente a etapa de conducdo do brago robdtico 3
compreende contatar fisicamente uma ponteira de medigdo acoplada ao sensor
de vibracGes 6 a pelo menos um dos componentes 8, 9, 10 do transportador de
correia 11.

[00044] Durante a movimentacdo do dispositivo robotico 1 para
posicionamento e condugdo do braco robético 3, é preferivel que o0 mesmo
possua rodas e esteiras 12, as quais podem ser acionadas para posicionar a
plataforma movel 2 do dispositivo. Adicionalmente, é preferivel que a
plataforma movel 2 do dispositivo robotico 1 seja dotada de bragos de alavanca
13, os quais podem auxiliar a movimentacdo do dispositivo robdtico 1 através
de diferentes terrenos, como pavimento, terra, lama, grades e chapas metalicas
e pisos cobertos com pelotas.

[00045] Assim, a presente invencdo soluciona o problema técnico de
mensurar vibragdes em componentes de um transportador de correia. Para tal,
a presente invencdo utiliza um dispositivo robotico 1 tendo um brago robético
3 com estrutura articulada que conduz a segunda extremidade 5 do braco 3 a
contatar pelo menos um componente do transportador de correia 11, obtendo
dados de vibracdo de pelo menos um componente atraves do sensor de
vibra¢des 6 acoplado a segunda extremidade 5 do braco.
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[00046] A presente invencgdo ainda é especialmente vantajosa uma vez
gue pode incluir diversos sensores adicionais, como cameras RGB, scanner a
laser, sensor inercial e cAmeras de profundidade. Como o braco robético 3
possui uma estrutura articulada, o dispositivo robdtico torna-se capaz de
movimentar seu brago robotico em um nimero determinado de posigdes, de
modo a possibilitar um melhor posicionamento dos sensores acoplados ao
longo do braco robdtico. Tal configuracdo é capaz de permitir leituras com
maior precisdo e de componentes que podem estar localizados em locais de
dificil acesso ou visualizacao.

[00047] Isso possibilita que o planejamento de manutencdes preventivas
dos componentes girantes do transportador de correia seja otimizado, evitando
assim a necessidade de paradas ndo programadas das correias transportadoras.
Reforca-se ainda o fato de que a presente invencdo ndo estd limitada as
configuracgdes/concretizacOes particulares acima descritas.
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REIVINDICACAO
1. Dispositivo robdtico (1) para inspe¢do de componentes (8,

9, 10) de um transportador de correia (11), compreendendo:

uma plataforma maével (2); e

um brago roboético (3) tendo uma primeira extremidade (4)
acoplada a plataforma mével (2) e uma segunda extremidade (5);

caracterizado pelo fato de que o brago robético (3) compreende
uma estrutura articulada configurada para conduzir a segunda extremidade (5)
a contatar pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) do transportador de
correia (11); e

em que o dispositivo robético (1) compreende um sensor de
vibracgdes (6) acoplado a segunda extremidade (5) do brago (3).

2. Dispositivo robdtico (1), de acordo com a reivindicagéao 1,
caracterizado pelo fato de que compreende adicionalmente um scanner a laser
(16) acoplado a segunda extremidade (5) do brago (3).

3. Dispositivo robotico (1), de acordo com a reivindicacao 1
ou 2, caracterizado pelo fato de que o dispositivo robotico (1) compreende
ainda uma ponteira de medicdo acoplada ao sensor de vibracoes (6).

4. Dispositivo robdtico (1), de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes 1 a 3, caracterizado pelo fato de que compreende adicionalmente
um ou mais dentre: pelo menos uma camera (14), um microfone (15), encoders,
um sistema de posicionamento global (GPS), um sensor inercial e cameras de
profundidade.

5. Dispositivo robdtico (1), de acordo com a reivindicagéo 4,
caracterizado pelo fato de que a pelo menos uma camera (14) ou o microfone
(15) estdo acoplados a segunda extremidade (5) do braco (3).

6. Dispositivo robotico (1), de acordo com a reivindicacdo 4
ou 5, caracterizado pelo fato de que a pelo menos uma camera (14) é de tipo
RGB ou térmica.
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7. Dispositivo robotico (1), de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes 1 a 6, caracterizado pelo fato de que o braco (3) compreende seis
juntas rotacionais (17).

8. Dispositivo robético (1), de acordo com qualquer uma das
reivindicacbes 1 a 7, caracterizado pelo fato de que a plataforma mével (2)
compreende rodas e esteiras (12).

9. Dispositivo robdtico (1), de acordo com a reivindicacéo 8,
caracterizado pelo fato de que a plataforma moével (2) compreende
adicionalmente bracos de alavanca (13).

10. Método para inspecdo de componentes (8, 9, 10) de um
transportador de correia (11) utilizando um dispositivo robético (1), como
definido em qualquer uma das reivindicagdes 1 a 9, compreendendo a etapa de:

a) obter dados de temperatura e/ou de ruido de pelo menos um
dos componentes (8, 9, 10) do transportador de correia (11);

caracterizado pelo fato de, caso os dados de temperatura e/ou de
ruido de pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) estejam fora de uma faixa
de valores pré-determinada, 0 método compreende ainda as etapas de:

b) conduzir uma segunda extremidade (5) de um braco
robotico (3) do dispositivo robético (1) para contatar pelo menos um dos
componentes (8, 9, 10) do transportador de correia (11), em que o braco
robético (3) compreende uma estrutura articulada; e

C) obter dados de vibragdo de pelo menos um dos
componentes (8, 9, 10) através do sensor de vibracdes (6).

11. Método, de acordo com a reivindicacdo 10, caracterizado
pelo fato de que a faixa de valores pré-determinada compreende valores de
temperatura menores que 50 °C.

12. Método, de acordo com a reivindicagdio 10 ou 11,
caracterizado pelo fato de que a etapa b) compreende:

gerar uma nuvem de pontos tridimensional da regido de
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interesse por meio de um scanner a laser (16) acoplado a segunda extremidade
(5) do braco (3).

13. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicacdes 10
a 12, caracterizado pelo fato de que a etapa b) compreende contatar fisicamente
uma ponteira de medicdo acoplada ao sensor de vibragdes (6) a pelo menos um
dos componentes (8, 9, 10) do transportador de correia (11).

14. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes 10
a 13, caracterizado pelo fato de que a etapa b) compreende acionar
seletivamente a estrutura articulada do brago (3) do dispositivo robdtico (1).

15. Método, de acordo com qualquer uma das reivindicac6es 10
a 14, caracterizado pelo fato de que a etapa b) compreende acionar rodas e
esteiras (12) de uma plataforma mével (2) do dispositivo roboético (1).

16. Método, de acordo com a reivindicacdo 15, caracterizado
pelo fato de que a etapa b) compreende adicionalmente acionar bragos de
alavanca (13) da plataforma moével (2) do dispositivo robotico (1).
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FIGURA 1

FIGURA 2
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FIGURA 3
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RESUMO

“DISPOSITIVO ROBOTICO E METODO PARA INSPECAO DE
COMPONENTES DE UM TRANSPORTADOR DE CORREIA”

A presente invencdo se refere a um dispositivo roboético (1) para
inspecdo de componentes (8, 9, 10) de um transportador de correia (11)
compreendendo uma plataforma maével (2) e um brago robotico (3) tendo uma
primeira extremidade (4) acoplada a plataforma movel (2) e uma segunda
extremidade (5), em que o braco robotico (3) compreende uma estrutura
articulada configurada para conduzir a segunda extremidade (5) a contatar pelo
menos um dos componentes (8, 9, 10) do transportador de correia (11) e em
que o dispositivo robotico (1) compreende um sensor de vibracGes (6), uma
camera (14), um microfone (15) e um scanner a laser (16) acoplados a segunda
extremidade (5) do brago (3). A presente invencdo também revela um método
para inspecdo de componentes (8, 9, 10) de um transportador de correia (11)
utilizando um dispositivo robotico (1), compreendendo a etapa de: obter dados
de temperatura e/ou de ruido de pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) do
transportador de correia (11); e, caso os dados de temperatura e/ou de ruido de
pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) estejam fora de uma faixa de valores
pré-determinada, o0 método compreende ainda as etapas de: conduzir uma
segunda extremidade (5) de um braco robotico (3) do dispositivo robotico (1)
para contatar o pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) do transportador de
correia (11), em que o brago robdtico (3) compreende uma estrutura articulada;
e obter dados de vibra¢do do pelo menos um dos componentes (8, 9, 10) através
do sensor de vibragdes (6).
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