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	PROPOSTA DA DISSERTAÇÃO:
   No Brasil, há uma quantidade considerável de linhas de transmissão que já ultrapassou os 40 anos de idade. Com o envelhecimento das linhas de transmissão, a inspeção para manutenção preventiva é um fator de extrema relevância para garantir o perfeito funcionamento dos sistemas.
  Os métodos atuais de inspeção de linhas de transmissão envolvem operações tediosas e de alto custo [1-6]. Normalmente a inspeção de linhas de transmissão é feita visualmente a partir do solo, ou do ar, com o apoio de uma aeronave voando a baixa altitude e velocidade além de muito próximo das linhas de transmissão. A utilização de operadores humanos inspecionando visualmente grandes extensões de cabos e um elevado número de isoladores torna-se um grande problema. 
   Este projeto de pesquisa de mestrado propõe o desenvolvimento de um sistema para inspeção de linhas de transmissão com o apoio de um helicóptero rádio controlado [7-9] dotado de algoritmos inteligentes para a sua guiagem em torno de cabos e torres de transmissao de energia elétrica e, com o apoio do câmera de vídeo, microfone, GPS e um conjunto de transmissores e receptores e que permitam tanto o controle de voo a partir do solo com a utilização de um computador portátil, quanto o processamento dos dados coletados pelos sensores instalados no helicóptero para a detecção de problemas nos cabos e isoladores da linha de transmissão [10,11].
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