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Industria 4.0

Industria 4.0

Tecnolgias de referéncia

Estudos — adocao i4.0

Internet das coisas

Aplicacdes 3D — manufatura aditiva
Inteligéncia artificial

Realidade aumentada

Blockchain

Robética

Equipes integradas maquinas e pessoas
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Roboética — nossa programacao

(\ e Aspectos conceituais
e Estrutura de um robo
e Casos de aplicacao

foco nas pequenas empresas
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Aspectos
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Aspectos Conceituais

N o Definicoes
e Tipos de rob0s

e Cobots
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ROBO - que palavra é essa?

» Karel Capek, em Praga - Checoslovaquia, escreveu em 1920
uma peca de teatro: Rosumovi Univerzalni Roboti (Rob6s
Universais Rossum) - D

e Rossum era um cientista brilhante que desenvolve um; :
substancia e cria rob6s humanodides escravizados

Nasce o termo ROBO

https://pt.wikipedia.org/wiki/Karel %C4%8Capek
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As leis dos robos — Isaac Asimov

( 1. um robd nao pode ferir um humano ou permitir gue um humano sofra

3 algum mal

2. o0s rob6s devem obedecer as ordens dos humanos, exceto nos casos em
que tais ordens entrem em conflito com a primeira lei

3. um rob6 deve proteger sua propria existéncia, desde que nao entre em
conflito com as leis anteriores

I, Robot — Issac Asimov langcamento 2 dez 1950 (coleténia de 10 contos)

e Elon Musk: Pessoas que ndo temem IA sdo “mais burras do que elas pensam”

D

https://super.abril.com.br/cultura/as-tres-leis-da-robotica/  https./pt.wikipedia.org/wiki/l, Robot (livro)
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Definicido de ROBO (Norma ABNT NBR ISO 10218)

“um robo industrial € uma maquina para
manipulacao, com varios graus de liberdade
controlada automaticamente, reprogramavel,
multifuncional, que pode ter base fixa ou movel
para utilizacao em aplicagcoes de automacao
industrial ” '
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Robos - exemplos
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aspectos conceituais
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Tipos de robos
(\ - Robo Articulado
- Robo6 Cartesiano
« Robo Cilindrico
- Robo Polar
- Robob Scara

. Robo Delta

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/
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Robo6 Articulado

Manipulacao de vidro
Fundicio e aplicacido de forjamento

-
( Vantagens Aplicagoes "= (i
3 ' o Paletizagao ' - . - W
e Alta velocidade ¢ | ) A ‘
e Mais flexibilidade para aplicagoes  Corte de ago :
que requerem menos espaco e Soldagem a arco D
o Mais facil de alinhar a varias e Soldagem a ponto
coordenadas (X,Y,Z) e Embalagem de alimentos
Desvantagens e Manuseio de materiais
e Requer um controlador de robd * Alimentagdo de maquinas
dedicado e Montagem automotiva
[
o

A Programacao € mais complicada
A Cinematica complicada

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/
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Robo6 Cartesiano ou Retilineo ou de Granty

Vv

e e o 06 0 0 O

antagens
Fornece precisao de posicao
Operacéao simples
Facil de programar offline
Altamente personalizavel
Pode lidar com cargas pesadas
Menor custo

esvantagens
Requer grande area operacional e de
instalacao
Montagem complexa
Movimento limitado a apenas uma
direcao de cada vez

v T A - _L

Aplicagoes

. ‘.\..
& A : | Skilled ant 101 -

Manuseio de materiais

Operacodes de escolher e colocar

Carregando e descarregando D
Montagem e submontagem

Manipulacao de materiais nucleares
Aplicacoes adesivas

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/

A

UN.IVERSIDAD
NACIONAL DE

Fundagao Vanzolini ,\ RAFAELA
e




/-r—a\’ ;

Robo6 Cilindrico

Vantagens

e Operacio e instalacdo simples

e Montagem minima

e Pode alcancar tudo ao seu redor

e Requer menos espaco

e Pode transportar grandes cargas

Desvantagens

e Nao consegue pular obstaculos

e Baixa precisao na direcao do
movimento rotativo

e Caido em desuso e nao muito

comum

PR

T

-
Aplicagdes ¢ m
e Transporte de painéis LCD D
e Aplicagcdes de montagem
e Aplicagoes de revestimento
e Fundicao e aplicagao de forjamento

e Carregamento e descarregamento de maquinas

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/
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Robo Polar :g‘.

BV htagens P ar
N Pgde alcancar tudo ao redor Apllcagc_m? e "“'ﬁ
e Pode alcancar acima ou abaixo dos e Fundicao
obstaculos o Forjamento
e Grande volume de trabalho
e Requer menos espago e Soldadura Q
Desvantagens e Manipulagao de vidro
e Nao pode alcancgar acima de si . N
e Alcance vertical curto e Moldagem por injegcao
e Baixa precisao e repetibilidade na direcao e Manuseio de materiais
do movimento rotativo . :
e Requer sofisticado sistema de controle o Empilhamento e desempilhamento
e (Caido em desuso e ndo comum em novos
designs

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/

e NIVERSIDAD
NACIONAL DE

Fundagao Vanzolini ,\ RAFAELA
e



Robé Scara ( )
i

Seletive Compliance Articulated Robot Arm | V‘
(\ Vantagens Aplicacoes *‘_ ¢
o Alta velocidade e Inspecao ~as \
e Excelente repetibilidade e Embalagem
e Espaco de trabalho grande e Paletizacao V
e Facil de programar e Aplicacdo de Cola
Desvantagens e Montagem de circuitos
e Requer controlador de rob6 e Aplicacoes biomédicas
dedicado e Carregamento da maquina

e Limitado a superficies planas e Manuseio de pastilhas de semicondutores

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/
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Robo Delta ou de Link paralelo

( | )
i\ Vantagens Aplicacoes =%
o Velocidade muito elevada « IndUstria alimenticia ===
» Alta precis&o operacional o Industria farmacéutica
Desvantagens . AT
o Industria eletronica

e Operacao complicada ,
. o Simuladores de voo
» Requer controlador de rob6 . Wi
e o Simuladores de automoveis

o Alinhamento de fibra optica

https://www.citisystems.com.br/tipos-de-robos/
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aspectos conceituais

| COBOTS - robés
colaborativos
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RoboOs colaborativos

N o Os robds industriais foram construidos para operarem em areas
onde nao ha pessoas
e Os dispositivos de seguranca sao principalmente para situacoes
onde pessoas invadem a area de trabalho dos rob0s
Ha normas de seguranca a serem seguidas
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Robos - seguranca

{ ABNT NBR SO 10218

e Robés e dispositivos roboticos — Requisitos de seguranca
para robos industriais — Parte :1 Robds
Requisitos e orientagbes para um projeto seguro com robotica

e Robés e dispositivos roboticos — Requisitos de seguranca
para robos industriais
Parte 2: Sistemas robotizados e integracao

e Requisitos de sequranca para integracao de robos

UR, 2020 GURGUI, 2018
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RoboOs colaborativos

o Muito diferente é a situacao dos robds colaborativos onde pessoas
trabalham junto com robGs havendo interagao entre ambos

o Esses robds ndo podem oferecer risco as pessoas e precisam ser D

construidos com sensores para identificar qualquer situacao de

perigo para os humanos

A ISO criou uma norma especifica para essa situacao

UR, 2020 GURGUI, 2018
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Robos — seguranca para cobots

e ISO/TS 15066:2016

e Robots and robotic devices — Collaborative robots

e Descreve os conceitos colaborativos e detalha os requisitos para
alcanca-los

e Apresenta estudo de pesquisa sobre limiares de dor versus
velocidade, pressao e impacto do robé em partes especificas do

corpo humano

)

UR, 2020 GURGUI, 2018
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Robos — seguranca para cobots — ISO/TS 15066

(\ Sao quatro métodos para o trabalho colaborativo:

e Parada controlada
o Robd para e ndo se move quando uma pessoa entra na area de trabalho
o Continua normalmente quando a pessoa se retira

e Guiando manualmento o rob6

o O robb opera em velocidades limitadas estabelecidas pelo operador.
o Exemplo manipulador serve como um dispositivo que ajuda a carregar objetos pesados

UR, 2020 GURGUI, 2018

ey 7 i - i : \
e - (4 e ¥ TJNR/ERSIDAD
< 5 N ’\ NACIONAL DE
Fundac¢ao Vanzolini RAFAELA
e



Robos — seguranca para cobots — ISO/TS 15066

N o Controle de distancia e velocidade

o O robb reduz a velocidde de trabalho quando o operador se aproxima
o Exemplo quando o operador traz mais pecas para serem trabalhadas o robd reduz a
velocidade

e Limitando poténcia e forca nos movimentos do rob6

o Permite contato entre rob6 e operador sem perigo de lesao
o Exemplo permite trabalhar na instalagao de uma peca junto com o rob6

UR, 2020 GURGUI, 2018
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Robos e Cobots

N o “Os robés estao mudando o mundo e levando para uma
direcdo que nés nao podemos prever com clareza”

Frase de Isaac Asimov em 1982

o Essa frase € mais importante nos dias de hoje pois a ficgao esta
virando realidade

e Os cobots em muito pouco tempo estarao em nossas casas

ajudando no trabalho domestico

GURGUI, 2018
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Robos e Cobots

N o O custo dessas maquinas ainda é alto mas a tendéncia é cair em
funcao do alto volume de fabricacdo e do desenvolvimento de

maquinas mais simples para realizacao de tarefas nao tao

sofisticadas

GURGUI, 2018
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