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Resumo Os PIGs (Pipeline Inspection Gauge) sao dispositivos que realizam a inspecao de dutos percorrendo sua extensao, procurando
pontos de anomalias e realizando o mapeamento. Neste trabalho é proposta uma forma de reconstruir a trajetoria realizada pelos PIGs
dentro de tubulacbes. Sensores inerciais (acelerometros e giroscopios) foram utilizados de forma gue nao houvesse dependéncia de
referéncias externas. Um grafico do percurso realizado foi obtido com sucesso e considerado satisfatorio. Com base no resultado
apresentado, conclui-se que €& possivel realizar o rastreio de objetos por meio de componentes de baixo custo, que nao sao
convencionalmente utilizados para este fim.
Palavras-chave MPU6050, acelerometro, giroscopio, unidade de medicao inercial, microeletronica.

INTRODUCAO

 |nicialmente, os PIGs serviam

nas tubulacoes. Com o desenvo

para limpeza e deteccao de anomalias

vimento tecnologico, os PIGs passaram

a ser instrumentalizados com componentes eletronicos, mecanicos e

sensores. Entao, as aplicagdes possiveis se tornaram inumeras.

* Alguns trabalhos tratando de

reconstrucao de trajetorias ja foram

realizados, mas havia a auséncia de ensaios experimentais com PIGs

Instrumentados, mesmo que em

OBJETIVOS

escala reduzida.

* Propor uma forma nao convencional de reconstruir a trajetoria feita por

um PIG utilizando componentes

* Desenvolver este projeto por

de baixo custo.

meio de um sistema de navegacao

Inercial, utiizando apenas sensores Inerciais do tipo acelerometro e

giroscopio, de forma a nao haver necessidade de referéncias externas.

MATERIAIS UTILIZADOS
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METODOLOGIA EXPERIMENTAL

* ApOs feitas todas as medicOes aceleracao linear e velocidade angular
do PIG, é preciso reconstruir a trajetoria feita pelo mesmo.
 Mede-se o deslocamento total do dispositivo sobre um eixo e calcula-se
as curvas. Pseudocaodigo:
X(1) = posicao(l) * cos(angulo(i)) + x(I - 1);
y(1) = posicao(i) * sin(angulo(i)) + y(i - 1);
« Para validacao, fol realizada uma caminhada ao lado da tubulacao de

testes com a placa e as baterias sobre um suporte.

RESULTADO
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CONCLUSAO

« Conclui-se que é possivel realizar a reconstrucao de trajetorias de PIGs
utilizando apenas sensores inerciais.

* Os resultados foram satisfatorios para este projeto que esta em fase

Inicial, cujo objetivo € apenas estimar percurso realizado por um PIG.
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