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Mapeamento 3D para reconhecimento de ambientes internos inacessiveis ou de alto risco.
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Introducéo
Modelos interativos em trés dimensdes sdo hoje uma
grande ferramenta para a engenharia. Com eles é possivel
avaliar problemas, antecipando e otimizando suas
solugBes. O sensoriamento de ambientes € uma
ferramenta de extrema importancia nesse contexto, pois
com ele pode-se mapear caracteristicas e condicbes em
gue o objeto de estudo esté inserido.
Esse sensoriamento € comumente realizado a partir de
scanners a Laser estaticos, que por ndo se locomoverem
livremente nas trés dimensfes, ndo conseguem mapear o
ambiente por completo, deixando o modelo com vérias
oclusdes. Sendo assim, prop8e-se a utilizacdo de um
Veiculo Aéreo Remotamente Pilotado — VARP e um
scanner a Laser 3D, que sdo equipamentos em ascensao
comercial por sua facilidade de manuseio, agilidade e
também por serem pequenos o suficiente para adentrar
em ambientes inacessiveis.

Resultados e Discusséao

As coordenadas geradas foram obtidas a partir de um
dispositivo emissor de pulsos de laser e um dispositivo
receptor. A distancia entre o sensor e o objeto é calculada
utilizando-se o tempo entre a emisséo e a recepgdo. Esse
sensor esta acoplado a um servomecanismo que retorna o
angulo de inclinagcdo do sensor e um microcontrolador
armazena esses dados em forma de coordenadas polares.
Diferente dos métodos mais comuns, o ponto de origem
das coordenadas é modificado ao longo do percurso do
veiculo, que utiliza diversas formas de localizagdo, como
GPS, triangulagdo com antenas e acelerdmetros para ter
uma precisao da ordem de 10™.

Portanto, é possivel percorrer o modelo 3D mesmo apds o
fim do mapeamento para uma andlise mais detalhada.
Além disso, podem ser utilizados softwares de deteccéo de
avarias para obter mais informacoes.

Figura 1. Nuvem de pontos.

As avarias encontradas foram fabricadas em uma
impressora 3D a fim de elaborar solugbes otimizadas,
como corre¢cdes mecanicas e preenchimentos.

Dessa forma, foi possivel observar uma melhoria
significativa na captacdo de pontos em comparagdo com
os métodos de mapeamento estaticos. A maioria dos
resultados mostrou uma grande diminuicdo nos pontos de
ocluséo causados por objetos distantes das paredes.

Por causa da forma geométrica do sensoriamento, foram
encontrados, durante os testes, problemas na captacdo de
pontos mais cobertos. Para resolver esse problema é
necessario a utilizacdo de uma cémera com
reconhecimento de imagem.

Outro problema encontrado esta na pouca capacidade de
carga que um VARP é capaz de suportar em sua
decolagem, o que torna ainda mais importante a utilizacédo
de uma eletrbnica embarcada enxuta e componentes de
menor peso.

Figura 2. Varp.

Conclusdes
A densa nuvem de pontos formada dispbe de grande
precisdo, que confere uma reducdo nos custos e um
aumento na qualidade da manutencdo preventiva.

Portanto, 0s resultados  obtidos  mostraram-se
especialmente importantes para tuneis e tubulacdes de
pequeno didmetro, tais como tubulagbes de sistemas de
refrigeracdo em funcionamento e tlneis de minas
subterraneas, ajudando no diagnoéstico de fissuras e
obstrugbes, ou no monitoramento e estudo de edificios
danificados, em perigo de colapso ou fogo, onde o dificil
acesso, a imprecisdo dos dispositivos atuais e o alto custo
impossibilitam uma manutencdo, viabilizando melhores
estratégias sem arriscar a vida dos bombeiros e
engenheiros.

Ressalta-se que o uso da tecnologia aqui proposta
necessita de uma equipe com alta especializacdo e
treinamento técnico, bem como instrumentos de precisao
para a calibracdo dos dispositivos.
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