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A inspec¢do do casco de grandes embarcagdes ¢ um servigo que dispde de diversas
técnicas para ser realizado, seja através de sistemas computadorizados ou de mergulhadores.
Entretanto o alto custo desses sistemas somado ao fato de que, mesmo os mergulhadores
experientes, muitas vezes, ficam confusos quanto a sua posi¢do no casco sob a dgua tornam
essas opgoes problematicas ou ineficientes.

Nesse contexto, a aplicagdo de um atuador planar equipado com sensores para realizar
a inspe¢do se torna uma alternativa viavel, reduzindo o custo com mergulhadores ou outros
sistemas e aumentando a seguranga dos operadores na execugao das inspegdes, considerando
que o dispositivo podera ser operado remotamente. O atuador planar de inducdo que sera
utilizado, fora desenvolvido através de principios de construgdo de atuadores lineares, possui
o carro primario composto pelo ntcleo ferromagnético e pelas bobinas, que estdao arranjadas
em 2 enrolamentos trifasicos. Quando acionados, cada enrolamento produz uma for¢a em
uma direcdo, assim, podendo realizar o deslocamento no plano, sendo essas forcas de tragao
aproximadamente iguais, devido a disposicdo dos enrolamentos no carro primario. Ha
também a forca normal, ou seja, a for¢a perpendicular ao plano de deslocamento do carro
primario, que ¢ de atragdo entre o carro primario e a superficie (secundario da maquina), por
exemplo: o casco de um navio ou uma chapa de metal.

Frente a esses dados, o objetivo desse projeto ¢ desenvolver um controle remoto para
o acionamento do atuador planar, utilizando o tratamento de sinais fornecidos por botdes em
uma espécie de joystick, a fim de enviar esses comandos a dois inversores de frequéncia, cada
um acionando um enrolamento do atuador planar e gerando movimento em uma dire¢do. A
partir disto, os parametros de acionamento dos inversores sdo alterados e ¢ possivel realizar
os testes de for¢a de tragdo e forca normal produzida pelo atuador utilizando medi¢des
realizadas com cé¢lulas de carga.



