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1. Robotica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Anatomia de um robo e atributos relacionados:

‘ inagoes de
i ~- 77 ' stituido de combinagoes
Figura 8.1 Diagrama da construcio de um robd mostrando como um robd é con

articulacoes-elos

Articulagao 2

Extremidade do brago

Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robotica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Anatomia de um robo e atributos relacionados:

Figura 8.2 Cinco tipos de articulagdes comumente usadas na construgio de robés industriais: (a) articulagdo
linear (do tipo L), (b) articulacio ortogonal (do tipo 0), (c) articulagio rotacional (do tipo R), (d)
2rficulagio de torgio (do tipo ) e (¢) articulagio rotativa (do tipo V)
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Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robotica Industrial Elo de entrada
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Anatomia de um robo e atributos relacionados:

Fonte: Kuka

Fonte: IPT
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Configuracoes comuns de robds — NotificacGo da articulagéo
* Configuracao polar - TRL
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Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robotica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Configuracoes comuns de rob0ds - NotificacGo da articulacdo

* Configuracao cilindrica - TLO
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Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robdtica Industrial

Fonte: GrabCAD
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Configuracoes comuns de robos - NotificacGo da articulacdo

* Configuracao cartesiana - LOO
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g’f/ N Fonte: Reis Robotics

Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robotica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Configuracoes comuns de rob0s - Notificacdo da articulacdo

* Configuracao articulada - TRR

Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robotica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Configuracoes comuns de rob0s - Notificacdo da articulacdo
* Configuracao SCARA - VRO

o

Fonte: ABB

Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robdtica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Configuracoes de punho (3 graus de liberdade)
* Rolamento (roll)
* Arfagem (pitch)
* Guinada (yaw)
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Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robotica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

» Sistema de notacao de uma articulacao

<2 Tabela 8,1 - Notagdes de arliculagdes para cinco configuragdes roboticas comuns

Coniiguracio Nota¢io de arficulagio C:;:::?::::t??
Polas TRI (Figura §.3)
Cikindrica IO {Figura 8.4) LWL
Citrtesiana LOO (Figara 8.5) Q0 e
Brago :]{lit';lhl{;; iRR “_‘i{:‘;I!’{l 8.6 VVR
hSCARAw VRO Fi;;_lli'd 8.7

Nota: Em alguns casos, mais de una notacado de articelacio ¢ dada porque @ configuragio pode ser constraida utilizando
mais de uma série de tipos de arliculacaes.,

Fonte: Groover, M.P. Cap8. Robdtica Industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Volume de trabalho:

* Envelope ou espaco tridimensional do qual o rob6 pode manipular a
extremidade de seu punho

Fonte: Blog Controle e automacao Fonte: ResearchGate
industrial
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1.1 Anatomia de um robo e atributos relacionados

* Sistemas de movimentacao das articulacoes
* Elétrico
* Servomotores e motores de PaSSO
* Hidraulico e pneumatico
* Pistoes lineares e atuadores de pas
* Velocidade

* Velocidade absoluta
* Aceleracao e desasceleracao

* Velocidade de resposta (ciclo de tempo do robo)

* Estabilidade:
* Qvershoot
* Oscilacao
* Capacidade de movimentacao de carga
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1.2 Sistemas de controle de robos iy
Tigura 8.9 Estrutura de controle hierdrquico de um microcomputador controlador de vabd-— 48
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1.2 Sistemas de controle de robos

* Controle de sequéncia limitado

4
* Controle ponto a ponto

* Controle de percurso continuo 00000
* Controle inteligente e e

3
A5 COMMAND :IN,REAL :IN )

NIERRUPT DECL 3 WHEN S$STOPMESS==TRUE DO IR_STOPM (
I ON 3

v and set default speed

STARTPOS
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41 _ACT = PDEFAULTY
(BPTP_DAT)
DAT_ACT = {TOOL NO B,BASE_NO 0,IP0_FRAME BBASE)
LUAS(BFRAMES)
. +ENDFOLD

SADVANCE = S

1?9 === Quickly skip BCO ----
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1.3 Efetuadores finais - + Ferramentas

* (Garras

Fonte: Schunk

Fonte: IPT

Fonte: Piab
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2. Robos colaborativos

* “Na colaboracao homem-rob6 (CHR) o homem e o robo
trabalham juntos lado a lado. O homem controla e monitora a
producao, o robo assume os trabalhos fisicos fatigantes. Os
dois contribuem com suas capacidades: um principio decisivo

da Industria 4.0.”

KKUIKA | [biifg
Human-Robot Collaboration (HRC) in Automotive Final Assembly Processes

Two LBR iiwa robots support the assembly worker in one of the automated
gluing processes of Duerr — applying a glue bead to a GPS Antenna Cover

Fonte: Kuka Robotic Gluing in Collaboration with Humans - LBR iiwa @ Duerr

https://www.kuka.com/pt-br/tecnologias/colaboracao-homem-robo
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https://www.kuka.com/pt-br/produtos-servi%C3%A7os/sistemas-de-rob%C3%B4/rob%C3%B4s-industriais/lbr-iiwa
https://www.kuka.com/pt-br/tecnologias/colabora%C3%A7%C3%A3o-homem-rob%C3%B4
https://www.kuka.com/pt-br/tecnologias/colabora%C3%A7%C3%A3o-homem-rob%C3%B4
https://www.kuka.com/pt-br/tecnologias/colabora%C3%A7%C3%A3o-homem-rob%C3%B4

Continue seus estudos

* Consulte o e-disciplinas para acessar o material adicional referente a aula
de hoje, com énfase para o uso de robds colaborativos.
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