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Tecnologias de SHM (Structural Health Monitoring) sdo implementadas com o objetivo
de aperfeicoar o processo de manutencdo de forma competitiva através da determinacdo da
integridade de estruturas sem interferir na sua vida em operagdo. Os ensaios ndo destrutivos
(END) se destacam entre as opcdes disponiveis de inspecdo devido a sua capacidade de
detectar, localizar e dimensionar defeitos, sem causar nenhum dano as propriedades do
componente. Tal recurso se baseia em testes realizados a partir da aplicacdo de fenbmenos
fisicos, tais como ondas eletromagnéticas, que ndo impliguem em um dano consideravel a
amostra examinada. Assim, os END sao técnicas altamente valiosas que economizam tempo e
dinheiro em seus processos.

O método de correntes parasitas (eddy current) é fortemente influenciado pela
composi¢cdo quimica e microestrutura e, portanto, é bastante difundido como ferramenta
industrial de controle de qualidade sendo utilizado na caracterizacdo de diversos componentes.
Devido a necessidade cada vez maior de ndo permitir que uma pega contenha descontinuidades,
¢ iminente o desenvolvimento de equipamentos que atendam todos 0s processos de fabricacao
e manutencdo, inclusive com a capacidade autbnoma de operacao.

O presente trabalho tem como objetivo o desenvolvimento de um suporte movel para
aplicagdo em um sensor de correntes parasitas, capaz de detectar descontinuidades em dutos na
industria de 0Oleo e gas. Tal estrutura permite 0s movimentos angular e axial sendo o segundo
de forma automatizada e com sistema de controle de posicionamento e, dessa forma, viabiliza
0 posicionamento do sensor sempre a mesma distancia do duto. Ainda, torna possivel a sua
movimentacdo para a formagéo de imagens do defeito.

O desenvolvimento do trabalho foi realizado utilizando a plataforma de prototipagem
eletronica de hardware livre Arduino, e realizando a modelagem matematica através do
software interativo MATLAB. Os conhecimentos empregados foram em sua totalidade
adquiridos na Universidade Federal do Rio Grande do Sul (UFRGS) através da disciplina de
“Sistemas de Controle Eletronico” e “Microprocessadores” e em atividade de Iniciagdo
Cientifica previamente realizadas no Laboratério de Metalurgia Fisica (LAMEF).



