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Maravalley Week Startup Competition | Apresentado por: Alexandre Valentim (Pesquisador Independente)
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% A INTERVENGAO TARDIA ﬁ A RISCO CRITICO

{4 cusTo E TENPO

Inspecoes lentas e perdas

| * » - - ’ .
operacionais bilionarias
anuais no Brasil.

A manuten¢ao atual € um ciclo

de quebra-conserta que s age

quando a estrutura ja esta
;‘ comprometida.

Exposicao constante de humanos
a grandes alturas e ambientes
confinados (média de 120
mortes/ano no setor de
| manutencao estrutural).
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| TODOS 0S DIAS, INFRAESTRUTURAS ESSENCIAIS OPERAM NO LIMITE DO COLAPSQO.




A TRANSICAO DE PARADIGMA: DA MANUTENGAD REATIVA
PARA A AUTOCURA CONTINUA.

0 PASSADO: O Modelo Fraturado 0 FUTURO DIRV: Autocura
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/B AGENDAMENTO DE

Bl INSPECAD HUMANA

[2[ piaenosTico | 4@/ ~—  AcAo
PREDITIVO - /M - CIRURGICA

 (DIGITAL TWIN) | /S IMEDIATA

LICITACAO DE
REPARD

T o

W INTERVENGAO MANUAL
_ (SEMANAS/MESES) _

NAO SE TRATA MAIS APENAS DE MAPEAR A FALHA COM UMA..CIA\MERA, MAS
DE CURAR A ESTRUTURA EM TEMPO REAL, SEM INTERVENCAO HUMANA.
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A Plataforma: Primeiro drone octogonal
do mundo com impressao 3D em voo.

i Cogm Octogonal Modular:
Redundancia de voo e capacidade
_de carga util de 5 a 8 kg.

Y. ( Sistema de Energia:
Célula de combustivel +
Bateria hibrida para

_operagoes extensas.

7
Modulo Inferior: A extrusora
de precisao acoplada ao chassi
I de estabilizacao.

A fusao definitiva entre robodtica autonoma, inteligéncia artificial e manufatura aditiva de campo.




Anatomia da Autocura.

—

SENSES: LIBAR 359° ACTIVE

TERP. JL687L CSA&E

RATERLAL, PGLIRES GEPOSIT S65

CRACS_RETSST: 9. Aom

CRMOCE _BSTFELT! 3. Aam

SER/SAIR! 6K
ESECOTE_SEPALR: 106G
DAEOQITE_BEFATS! GS

SENS08: LIBAR 306" ACTIYE

TER®: 12867C CURE
TE¥P: 1260“C CURE
TERD: 2280°C
SENSGRS. LIBAX 268*
TERP: 32607C

TER®: 12607C CURE

ACTIVE

—»

RATERIALL POLFNER DEPCSIT 9€8

GRALS_DETELT: 6. R
CRACK_BETELT: 8. fom
CRECS_PETELT: 6. fum
CRACX_BETELT: 6, Amm
EXECUTE_SEPAIR. 0%

/ X e . '
Etapa 1: Diagnostico Multimodal |
O sensor LiDAR 360° e a camera térmica
criam uma malha digital invisivel,
identificando miqrq_fissuras de até
\ ) 0.5mm com precisao. | J
i AR —
I Etapa 2: A Cura
2 O modulo de impressao deposita
polimeros autorregenerativos e
compositos de cura rapida (<30 minutos).
b Y ____ =
TN | :
Etapa 3: Microlaser em Agao
O laser de varredura cura o material
instantaneamente, selando a fenda de
forma definitiva contra a oxidagao
& ) estrutural. 4




D Diferencial Fisico: Estahbilidade Absoluta.

p— \\/ ~.

WIND COMPENSATION: / /
ACTIVE - 0.00D 3
N SI%%'&LY \ | '1. Sistema de estabilizacéo ativa com giroscapios e i
S amortecedores industriais compensam o vento e 0
recuo da extrusao em fracoes de segundo.
| | 2. Navegag&o por sensariamento ultrassonico que
mantem o travamento espacial contra paredes,
. pilares ou dutos. i
—2 — —
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|—Voo estacionario perfeito transforma o ar
~ | em um chéo de fébrica estavel.




0 Abismo Tecnologico: Comparativo de

Performance.

¢

Risco Humano

Metodo Convencional Sistema DIRV

Elevado (Trabalho em

altura/confinamento) Nulo (Operagao Remota)

Tempo de Reparo

Dias ou Semanas Horas/Minutos

Desperdicio de

Alto (Aplicagdo Minimo (Impressao

. manual/demolicao S, e
Material preventiva) milimétrica)
Tipo de : e s s
Intervencio Reativa/Pesada Preditiva/Invisivel
A 7
/
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0 Impacto em Escala e Eficiencia de Recursos.

nos custos operacionais
e logisticos de
manutencao.

de eliminacao do risco
humano e acidentes em
campo.

de extensao na vida util
e -25% de consumo de
materiais base.
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TRAGAD E VISAD DE NEGOCIO.

TRL . TRL B

(Validagao Conceltual (Prototlpo em ambiente
+ Desenho Blueprint) relevante em 36 meses)

e
& Tm

MODELO DE MONETIZACAQO

7 N &
= Maa$S (Maintenance as a Service) Licenciamento Tecnoldgico b
o Assinaturas de monitoramento m’ Propriedade intelectual do sistema e
continuo de pontes e torres para 2 de deposicao em voo e materiais de
concessionarias governamentais e t{)@ cura rapida para consorcios de
L privadas. infraestrutura.
N A N\
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Fim da Transmissao.
Projeto DIRV | Pesquisa & Desenvolvimento em Robotica Aérea.
Contato: Prof. Alexandre Valentim | a.valentim@yahoo.com.br
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