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(57) Resumo: CONGEITO MECANICO DE UM SISTE
ROBOTICO QUE SE UTILIZA DE CABOS SUSPENS
COMO MEIO DE LOCOMOGAO. E relatado o conc
mecénico de um dispositivo robotico que se locomove
meio de cabos suspensos, bem como sdo descritas
funcionalidades decorrentes do modelo adotado e ai
solugdes para problemas tipicos de equipamen
projetados para  funcionamento em  ambien
semelhantes. O equipamento da presente inven
compreende basicamente a associagao de modulos d
(rés) tipo, totalizando 5 (cinco): 2 (dois) modulos
busca, 2 (dois) modulos de tragao e 1 (um) mod
central. So apresentadas também metodologias
transposigao de alguns tipos de obstdculos encontra
em cabos suspensos, de acordo com o funcioname
proposto para o dispositivo.
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Figura 11 - Metodologia de transposicdo de obstaculos inferior & Linha de Transmissio
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