—— PLATAFORMA DE INSPECAO POR EVIDENCIA - 2026

Inspecao industrial
transformada em
evidéncia técnica

Planeje, execute e compare inspe¢des sobre o mesmo ativo
digital — com evidéncia rastreavel do plano ao laudo.

4 UAVs 5.789 19,8 M

COORDENADOS EM IMAGENS SELADAS PONTOS - NUVEM 3D
SIMULACAO POR HASH RECONSTRUIDA

Validado em simulacdo robdética de alta fidelidade.
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https://www.nvidia.com/en-us/startups/

A industria ainda paga
caro — em exposicao,
parada e atraso — para
descobrir uma falha.

Antes do diagnostico, mobiliza acesso especializado e
expoe pessoas. Depois, recebe fotos e laudos
fragmentados — sem geometria, proveniéncia ou historico
suficiente para decidir.
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EXPOSICAO HUMANA CUSTO DECISAO FRAGIL
OPERACIONAL . I

Trabalho em altura Fotos isoladas nao

antes mesmo de Mobilizac¢ao, permitem medir,

localizar o isolamento e comparar ou

prob|ema. retornos sucessivos priorizar.

ao ativo.
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02 - O QUE ENTREGAMOS

Da geometria a decisdao, em um unico fluxo.

O modelo orienta o plano. O plano orienta a captura. A captura vira evidéncia
enderecada ao componente — e o historico fica com vocé.
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01 ATIVO DIGITAL

Gémeo Digital

Um modelo 3D fiel do ativo, com escala e
posicao corretas. E sobre ele que a
inspecéo e planejada, vista e comparada.
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02 PLANEJAMENTO
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Gerador de coordenadas

Planeje a inspecé&o antes de colocar o
drone em operacégo. O sistema calcula
distancia do ativo, sobreposicao das
imagens, resolugéo esperada e duragao
da misséo.
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03 CAPTURA E RECONSTRUGAO
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Reconstrucao 3D

As fotos da campanha viram um modelo
3D medivel, e cadaimagem continua
rastreavel ate a posi¢ao de onde foi tirada.
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04 EVIDENCIA
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Laudo com
evidéncia enderecada

Cada achado chega com o arquivo
original, a posi¢édo no ativo e o
componente afetado — pronto para
decidir.



03 - O GANHO PARA O CLIENTE

Precisao, seguranca e velocidade no mesmo fluxo.

Em vez de mobilizar pessoas para procurar a falha, o fluxo comeca pela geometria
do ativo e termina num laudo comparavel.
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PRECISAO SEGURANCA VELOCIDADE

Cobertura planejada sobre O drone faz a triagem visual. O Multiplos UAVs coordenados

a geometria, evidéncia especialista acessa apenas o no mesmo plano e um fluxo
ligada ao componente ponto que exige intervengao. Unico do plano ao laudo

e histérico comparavel. reduzem mobilizagao, recaptura

e tempo até a decisao.

No piloto, medimos cobertura, exposicado evitada, recaptura e tempo até o relatério.



04 - A CAMADA OPERACIONAL

Um sé modelo do ativo serve ao engenheiro, ao
planejador e ao drone.

A mesma geometria calibrada alimenta o visualizador web, o planejador de
missdes, a cadeia de evidéncia e 0 ROS/RViz — 0 ambiente padrao da robotica.
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CALIBRAR PLANEJAR EXECUTAR DECIDIR
Geometria, escala e referenciais do Componente selecionado e misséo Missdo, waypoint e captura Evidéncia localizada, medicéo,
ativo. sobre a superficie. acompanhados em tempo real. historico e laudo.

0 mesmo ativo digital serve ao especialista, ao planejador e ao robé.



05 - PLANEJAMENTO DA MISSAOQ

Selecione o componente. A missao aparece sobre a
superficie.

Em pernas, torres ou flare, 0 42R Inspect desenha cobertura e trajetoria sobre a
geometria real — antes de o drone sair do chao.

I N&o é uma rota sobre um mapa. E a geometria convertida em plano de inspecao.




06 - EXECUCAO ACOMPANHADA

O progresso s6 avanga quando o veiculo confirma a
execucao.

Missao, waypoint, captura e condicdo operacional permanecem sincronizados
para que a equipe saiba o que foi executado, o que falta e o que exige recaptura.
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MISSAO LIBERADA WAYPOINT EM ANDAMENTO EVIDENCIA CONFIRMADA
CondigOes declaradas, frota comissionada, Progresso e captura avangam com a confirmacéo do Cada captura entra no acervo com origem e
despacho autorizado. veiculo. integridade.

Sem vento, visibilidade, permissdo e SIMOPS — operagdes simultaneas no ativo — declarados, a liberagdo permanece bloqueada.



07 - TECNOLOGIA

A mesma geometria, do modelo ao voo

Trinta e oito segundos: 0 gémeo digital renderizado, o UAV
voando na simulacao robotica e a missao calculada no

produto — sobre a mesma plataforma. Nenhuma cena e
Voo real.

RENDER DO GEMEO DIGITAL
SIMULACAO ROBOTICA - ROS/GAZEBO

PLANEJAMENTO NO PRODUTO LAUDO COM EVIDENCIA
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https://pitch.42robotics.com.br/#sec-film

08 - EVIDENCIA E DECISAO

Cada achado chega com origem, enderecgo e
contexto.

Misséo, posi¢ao, componente, arquivo original e integridade acompanham a
evidéncia ate a medicéo, a priorizacéo € o laudo.

A foto ocupa uma posigao no ativo, ngo uma pasta. O achado e medido, comparado e priorizado sobre a O registro final se recusa a fechar sem a cadeia
superficie. completa.

[P
ARQUIVO ORIGINAL CONFERIVEL PELO HASH SHA-256 DO MANIFESTO

0 produto final ndo é uma pasta de imagens. E uma decisio rastreavel.




09 - EVIDENCIA TECNICA

Uma campanha completa ja percorreu o fluxo inteiro,
do plano a nuvem de pontos.

e PROVA CONCLUIDA e PROXIMO ESTAGIO
A campanha candnica percorreu planejamento, execugao, captura, O piloto leva 0o mesmo fluxo a um ativo real: escopo e critéerios acordados
reconstru¢do como nuvem de pontos e validacédo geometrica — com com o patrocinador industrial, execu¢do acompanhada e um laudo que a
manifesto versionado e cada imagem selada por hash. campanha seguinte pode comparar.

RESULTADO VALIDADO EM SIMULAGAO ROBOTICA - PROXIMO ESTAGIO: CAMPO



10 - PRIMEIRO PILOTO INDUSTRIAL

O primeiro piloto comeca com uma pergunta real de

integridade.

Com o patrocinador industrial, escolhemos um ativo, um componente e um criterio
— e comparamos o resultado com o processo de referéncia.
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Escolher o Definir o critério Executar a campanha
componente
= N ©)
COBERTURA EXPOSICAO RECAPTURA TEMPO
entregue sobre o humana evitada necessaria do escopo ao relatorio
componente

| O piloto transforma precisao, seguranca e velocidade em criterios mensuraveis de aprovagao.
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Comparar a decisao
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REPETIBILIDADE

nareinspegao



11 - ONDE COMECAMOS

Offshore primeiro: onde acesso, criticidade e

[ o d [ ]
repeticao pesam mails.
O mesmo fluxo vale para energia, mineracéo, portos e infraestrutura =
industrial. ]

& Acesso complexo o Ativo critico © Inspegédo recorrente :

N
ROBOTICS




12 - MODELO DE ENGAJAMENTO

A primeira campanha cria o ativo. As sequintes criam
histérico.

O valor ndo esta no voo. Esta no ativo digital e no historico que ele acumula a cada

campanha.
D > 7o
ENTRADA CONTINUIDADE EXPANSAO
Gémeo digital e implantagao Plataforma, histérico Novas campanhas

e comparagao e novos ativos

0 histérico comparavel é o ativo que fica com vocé.




13 - VANTAGEM ESTRUTURAL

O ativo digital nao termina numa tela. Ele vira a base
para operacoées robdticas.

N7, R N
Escala, orientagao e Visualizagao e validagao Missdes calculadas sobre
referenciais consistentes. em ROS/RViz, o ambiente a superficie do ativo.

padrao da robética.

Cada campanha melhora
contexto, repetibilidade
e comparagao.



14 - QUEM CONSTROI

A 42 Robotics ja domina as trés camadas dificeis.

Robdética Visao 3D _ Software industrial

Missoes, frota e operagao. Reconstrucéo e geometria mensuravel. Planejamento, evidéncia e decisdo.

UFSC/Labmetro - pesquisa aplicada desde 2019 - quatro publicagdes cientificas coautoradas

Cooperacao cientifica com a universidade em estruturacdo, para formar talentos em robdtica industrial.



— A1 - 0 VOO - APENDICE TECNICO

Uma execucao real do sistema, reproduzida pelos
proprios registros

Missao simulada p51_north_facade_v1 — fachada norte, 12 pontos de captura,
a 20 m de distancia do ativo (standoff). O que vocé vé abaixo é o log da APl relido

e ACEITO - AGUARDANDO DECOLAGEM

linha a linha: o progresso so6 avanca quando o veiculo confirma o waypoint. Nada € G ALl
interpolado. o )
EVIDENCIAS 0/ 12
PROGRESSO 0,0 %
01 I 02 117 I 153 12
!! A

SIMULACAO DE ALTA FIDELIDADE - 15/08/2026 -
— MUNDO P-51 COM TEMPESTADE: VENTO 11 M/S, RAJADAS
15 M/S, ONDAS 2,4 M.



—— A2 - A PROVA - APENDICE TECNICO

Proveniéncia é o que separa foto de evidéncia

A captura ao lado € o arquivo original do waypoint 07
—1.833.447 bytes intactos. O hash foi registrado no
manifesto no instante da captura, antes de
qualquer transporte.

WPO7_R-UAV1_WP-02719_CAPTURE.JPG - 5472 x 3648 - 20 MP

e REGISTRADO NO MANIFESTO - 22:51:13.661843Z

8£11303d9e4145916£65d8fed8081608d4e5ba5c740580b2fb1403601d9106£4

® CALCULADO NESTE NAVEGADOR - AGUARDANDO

01 - CAPTURA 02 - EDGE 03 .- INGESTAO 04 - REGISTRO 05 - AUDITORIA

Hash calculado no instante da foto. Bytes reconferidos antes do envio. O servidor confere o arquivo outra vez. Trigger congela a metrica de evidéncia. Este navegador faz a quinta verificagéo.

ARQUIVO ORIGINAL - MANIFESTO - SHA-256 - CADEIA DE CUSTODIA Qualquer imagem entregue é conferivel com sha256sum -c.



—— A3 - 0 ENTREGAVEL

O laudo é o produto. E ele se recusa
a mentir. B

Motivo, liberacdo, execucédo e achados — o documento que o cliente arquiva no INCOMPLETO
seu sistema de gestdo de seguranca operacional (SGSO). o DE 285 CAPTURAS - © 0%

= 42 Robotics

LAUDO DE INS DOR VANT

Flare boom (sul)

MOMNITORAMENTO

g= Dashboard
=B cio geral ca platatorms

& Exportar { imprimie

Programada

« Meu Perfil
Carta = acess:

O plano foi liberado, mas o voo ndo entregou as 288 capturas. O sistema Um laudo completo sem evidéncia € pior que uma falha. Integridade
reporta 0,0% em vez de declarar conclusao. editorial € requisito de produto.



— A4 - DILIGENCIA DO PRIMEIRO PILOTO - APENDICE TECNICO

Escopo completo para estruturar o piloto.
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FLUXO

Selecionar o ativo — definir escopo e
criterios - planejar - executar — entregar
evidéncia —» comparar e decidir expansao.

HIPOTESES E CRITERIOS A VALIDAR COM O PATROCINADOR INDUSTRIAL.

NAO REPRESENTAM RESULTADOS JA ALCANCADOS.
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COMPRADORES PROVAVEIS

Integridade, inspec¢é&o, manutengao,
confiabilidade, engenharia e inovagao
industrial.

CRITERIOS DE APROVACAO

Exposigao direcionada, cobertura,
recaptura, rastreabilidade, repetibilidade,
tempo ao relatorio e utilidade para
deciséo.



42R INSPECT - PROXIMO PASSO

Da inspecao manual ao ativo industrial
verificavel.

Primeiro inspecionar digitalmente. Depois intervir com precisao.

Préximo passo: uma conversa de 30
— minutos para escolher o ativo, o
componente e os KPIs do piloto.

(=) Solicitar diagnostico &8 contato@42robotics.com.br

Abre uma conversa no WhatsApp; combinamos o horario por la. Sem
compromisso — o objetivo é sair com um escopo de piloto
rascunhado.

42R INSPECT - 2026.09.10
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https://wa.me/5548998424816?text=Ol%C3%A1%2C%20conheci%20a%2042%20Robotics%20pelo%20material%20da%2042R%20Inspect%20e%20gostaria%20de%20conversar%20sobre%20uma%20aplica%C3%A7%C3%A3o%20ou%20piloto%20de%20inspe%C3%A7%C3%A3o.
mailto:contato@42robotics.com.br?subject=42R%20Inspect%20%E2%80%94%20diagn%C3%B3stico%20de%20inspe%C3%A7%C3%A3o

