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€Y objetivo do curso ) 000

Este & um curso introdutdrio criado para fornecer aos iniciantes uma oportunidade para aprender os fundamentos da
robética industrial.
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Estrutura do curso

) oo

O conteldo deste curso esta descrito a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - O que sao os robds industriais?
Conheca os fundamentos sobre robés industriais, incluindo: finalidade, usos comuns e exemplos de aplicacao.

Teste Final

Pontuacédo para aprovacao: 60% ou mais.
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Como utilizar esta ferramenta de e-learning ) ooc

Ir para a proxima pagina Ir para a préxima pagina.

Voltar para a pagina anterior Voltar para a pagina anterior.

Mover-se para a pagina O “indice” ser exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada desejada.

Sair do curso.
A janela, como a tela de "Conteldo”, e o curso serdo fechados.

Sair do curso
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€ cuidados de utilizagao ) 008

Precaucdes de seguranca

Antes de usar o equipamento, leia as precau¢des de seguranca nos manuais correspondentes e siga as informacées
importantes de seguranca contidas neles.
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m O que é um robo industrial?

) oo

m A fung&o de um robo industrial

)

O que € um robé industrial exatamente?
(1) Definicdo de robd industrial
(2) Vantagens do uso de robds industriais
(3) Seguranca com robds industriais

O q"‘eb':i um Faco parte da
indrgstcrial? familia de robos

industriais.

A palavra "robé" geralmente evoca a ideia de humanoides. Isso acontece devido a influéncia dos desenhos, dos animes e
da cultura pop, que geralmente retratam os robds como maquinas futuristas parecidas com humanos.

Neste curso, ndo falaremos sobre robos desse tipo, mas sim sobre robos industriais.
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Defini¢édo de robd industrial

De acordo com a ISO (International Organization for Standardization), um robé industrial é definido como "um
manipulador programavel que pode ser controlado automaticamente e programado em trés ou mais eixos".

* A palavra manipulador usada refere-se a um dispositivo que funciona como um brago humano para realizar diferentes
tarefas operacionais.

"Robds que sdo
utilizados por
consumidores, na automacdo
domestica, em servigos
domesticos etc.

e que ndo fazem parte da
familia de robds
industriais"

A maioria das pessoas pensam em robds alinhados em uma linha de fabrica¢ao de
pecas automotivas ou em robds de montagem de produtos eletrénicos como
vemos na televisdo ao ouvir "robd industrial”.

No entanto, de acordo com a definigdo acima, qualquer maquina especializada com
brago parecido com um guindaste controlado por um CLP ou dispositivo parecido é
um exemplo perfeito de robé industrial. ]
Esses robods sao diferentes dos robés ndo ndustriais, como aqueles usados em

tarefas diarias, na automacé@o domeéstica e para entretenimento. { ! | /
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@® W 2 funcio de um robs industrial

Vantagens do uso de robos industriais

Beneficios

Fungbes dos robds

Em comparagao com
operadores humanos

Em comparagdo com
magquinas especializadas

Podem ser usados para
aumentar a produtividade.

Os robds podem ser usados para transportar
objetos. // Diferente das pessoas, os robds
podem operar 24 horas por dia e 7 dias por
semana sem parar. // Os robos podem ser
usados para mover objetos com movimentos
repetitivos e consistentes a altas velocidades.

@ (excelente)

E preciso apresentar uma
legenda para definir o
significado do tridngulo, do
circulo, de dois circulos etc.

Sy (relativamente fraco)

Mo entanto,
& @ (excelente)
para robds especializados em
solda, vedacdo e processos
relacionados.

o

Alto nivel de flexibilidade.

Podem armazenar programas para diversos
modelos.

Possibilitam a comutagdo instantdnea das
operagdes quando os modelos sdo alterados.
Podem ser usados em operagdes complexas.

Programa Frograma
2 3
Magquina Maquina Maguina
A B C

& (bom)

Os operadores precisam
preoccupar-se em aprender
diferentes operaces para

cada modelo.

@ (excelente)

Maquinas personalizadas com
fimalidades especificas ndo sdo
flexiveis. Elas trabalham bem
quando se dedicam ao
manuseamento de apenas uma

peca.

Podem ser atualizados ou
reimplantados com
facilidade.

Os movimentos do robd podem ser alterados
conforme desejado.

> (bom)

@ (excelente)

O retrofit tem alto custo.
Maquinas personalizadas com
finalidades especificas para
executar fungoes diferentes.
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Beneficios

Fungbes dos robos

Em comparagao com
operadores humanos

Em comparacao com
maquinas especializadas

Os sistemas podem ser
iniciados com rapidez.
(Rapido start up)

O tempo de ajuste da
inicializacdo (start up) pode
ser reduzido pois ha poucos
problemas relacionados a
ela.

Modelo com fins gerais e alto grau de
liberdade.

Oferecem alta confiabilidade comprovados por
meio de sua instalagdo guardando registros de
diversos modelos anteriores.

( Teaching )}
h| F‘rugrama:;ﬁu:_:j - ="
—
aiitamdtica

2y (relativamente fraco)

(@ (excelente)

As magquinas especializadas sio
modelos customizados (pedidos
especialmente) e levam mais
tempos para desenvolver e
produzir.

Ajudam a proteger os
funcionarios dos riscos de
acidentes industriais.

Movem-se como as mdos e os bracos dos
operadores.

(Podem executar movimentos mais complexos.)

P
w1
mm = [ '

@ (excelente)

O mesmo
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Beneficios

Fungbes dos robos

Em comparagao com

Em comparacao com

Liberam de operagdes
simples e possibilitam

Trabalham continuamente sem se queixar
exatamente como foi instruido.

Mo entanto, ndo sdo tio versateis.

operadores humanos

(&) (excelente)

Pode ser dificil aumentar a

maquinas especializadas

. n O mesmo
e s e eficiéncia em operadores
) que trabalham
continuamente em tarefas
simples.
Sempre operam da mesma forma, eliminando a
possibilidade de erros na montagem de pecas e
outros pmblemai >y (bom)
Podem ser usados para ! e o
aumentar a qualidade do E dificil eliminar O mesmao

produto.

completamente os erros
dos operadores, mesmo
quando eles sdo
experientes.
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Seguranca com robos industriais

Os robds industriais operam balangando os bragos para frente e para tras.

Pode ser dificil prever como eles se movem a primeira vista.

Os robds operam em conjunto com dispositivos de seguranca periféricos.

Durante a fase de "teaching” da instalacdo do robd, os operadores precisarédo ficar muito perto do robd para programa-lo.
Ja houve acidentes em que alguns operadores ficaram presos, foram prensados ou foram machucados por robos
industriais durante essas operagdes.

Nos Gltimos anos, as operagdes envolvendo robds industriais (para obter detalhes, consulte "Teaching de robds industriais
e operacdes semelhantes” e "Operactes de teste de robds industriais") foram designadas como operacdes perigosas ou
toxicas para as quais os operadores devem passar por treinamento especializado antes de trabalhar com os robos.

Agora, a lei requer que as empresas instalem dispositivos de seguranga, como cercas, para evitar o contato com os
equipamentos; formulem, adotem e sigam estritamente os padrdes operacionais; usem mensagens de aviso e fagcam
inspegdes; e implementem outras precaugdes de seguranga para fins de gerenciamento (no Japao).
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Tipos de robos industriais

Os principais tipos de robés industriais podem ser classificados como descrito abaixo.

(a) Classificagdo com base na mecanica
(b) Design e aplicacdo

E cada vez mais dificil classificar robés nas atuais e simples categorias, pois eles estdo cada vez mais complexos.

Por esse motivo, os produtos atuais tém a "Estrutura mecénica” e o "nome da série de produtos” em seus nomes.
Por exemplo, os nomes dos produtos robdticos da Mitsubishi usam Série RV-5Q/SD para robds articulados
verticalmente e Série RH-SQH/SDH para robos articulados horizontalmente.

Os robds que tém aplicagdes especificas também podem ser agrupados em séries baseadas no campo de uso

especificado.
Como exemplo, temos "Série de robés para paletes e caixas" e "Série de robds para salas limpas”.

ol

Série RV-SQ/SD Série RH-SQH/SDH
Robds articulados verticalmente Robos articulados horizontalmente
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Modelos de robos industriais gerais

Modelo geral
Nimero Termo Definicdo JIS Descricdo geral
Um robd com sistema de controle que trabalha
para gerar um novo estado de operagdo quando o |Um robd que avanga para os estagios operacionais seguintes
2110 |Robé de sequéncia estado anterior termina, mudando o estado de em uma ordem sequencial de acordo com as informagdes
operagdo de acordo com a sequéncia e as definidas previamente (sequéncias, condigbes, classificacio etc.).
condiges definidas.
. Um robé & ensinado a operar sequéncias, condicdes,
Uma robo que pode ser usado para executar um . - . - Py
. - . - classificacdes e outras informactes conforme o robd é
2120 | Robd de reproducao programa, gravado atraves de teaching, . .
. movido pelo operador e avanga pelas operagdes
repetidamente. : - -
enquanto replica as informacgdes.
Um robd & ensinado a operar
sequéncias,condigdes, classificagbes e outras Um robé que é programado para operar sequéncias,
N informagdes com base em numeros, linguagens e | condigdes, classificagbes e outras informagdes escritas em
Robd de controle " ) . ; -
2130 numérico outros dados, e ndo de acordo com a forma como | linguagens especificas ou que aceita coordenadas de posigdes
o robo e movido pelo operador, e que trabalha numeéricas que opera com base em
para realizar as operagdes com base nessas informagdes programadas..
informacgoes.
. , Um robé com inteligéncia artificial, o que significa que ele tem
Um rob& que pode determinar, - . - : -
A . habilidades cognitivas, capacidade de aprendizado, habilidade
Robd inteligente independentemente, como se comportar usando .
Lo . de pensamento abstrato, capacidade de adaptar-se ao seu
inteligéncia artificial. . : e o
ambiente e outras capacidade artificiais.
Robd de . ; . . - . :
2141 | controle Um robd que controla as operagdes usando UUm robd que usa informagies sensoriais recebidas dos
. informagSes sensoriais. sensores para determinar como operar.
sensorial
2140 Um robé equipado com fungdes de controle adaptaveis, que
Robé de . - - sdo fungdes de controle que podem ser usadas para alterar o
Um rob& equipado com funges de controle . ' -
2142 |controle adaptativos controle e outras propriedades a fim de atender a determinadas
adaptavel ) condigdes em resposta s mudangas no ambiente e a outros
fatores.
N Um robé equipado com fungdes de controle de aprendizado,
Robo de . . . w " - T
2143 | controle de Um robd equipado com fungées de controle de que sdo fungdes de controle usadas para refletir a experiéncia
. aprendizado. operacional e as informagdes relacionadas para realizar as
aprendizado - i
operagdes conforme necessario.
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Estrutura mecanica de um robo industrial (1)
Recursos das estruturas mecanicas e de suas aplicacdes

Robd de coordenada cartesiana

Um robé de coordenada cartesiana tem um brago com estrutura mecanica e trés juntas lineares
organizadas em coordenadas cartesianas.

Definicao

Tem alta rigidez e precisdo no posicionamento, o que facilita o controle dele.

Os movimentos ndo sdo tdo rapidos. Sua faixa operacional & menor do que a area ocupada.

e oM E ideal para anexar/desanexar objetos de trabalho(*) para/de linhas de maquinas de processamento,
geral operagdes que requerem posicionamento XY, operagies de paletizagio e operagbes que requerem alta

precisao.

*: "Objetos de trabalho" sdo os objetos a serem processados.

Um robd de coordenada cilindrica tem um brago com estrutura mecénica com pelo menos uma junta
giratoria e uma junta linear organizadas em coordenadas cilindricas.

Definicéo

A faixa operacional estende-se ndo so para frente mas para os dois lados. No entanto, o movimento fica
restrito ds diagonais superior e inferior, o que dificulta seu uso em operagbes complexas, como as
. . operagdes ao redor do robd.
P o alta rigidez e precisio no posicionamento, além de ser relativamente facil de controlar.
geral Tem velocidades lineares mais rapidas na ponta devido as juntas rotatorias.
Ideal para lidar com operagbes como a de anexar objetos de trabalho em maguinas e inserir objetos em

caixas.

32T IT# (88 Os robds cilindricos e esféricos sdo obsoletos. Por isso, ndo & necessario retrata-los.

A faixa operacional estende-se para cima e para baixo, o que permite que os bragos do robd gire para
cima e para baixo em posigdes mais baixas ou mais altas do que o corpo do robd. As operagdes ao redor
do robd também podem ser executadas.

Ndo pode ser usado para transportar o mesme peso suportado por outros tipos de robds.

geral Ideal para uso em operagdes executadas em areas complexas, como solda a ponto ou pintura e contorno
da fase.

(Os robds com esse tipo de estrutura ndo sdo muito utilizados.)

Descricdo
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Estrutura mecanica de um robo industrial (2)

Recursos das estruturas mecanicas e de suas aplicacdes
Robo articulado

LT Um robd articulado tem um brago com estrutura mecénica com pelo menos trés juntas giratérias.

A habilidade de operar em torno do robé é suficiente para permitir que uma pessoa pegue o objeto pela
parte posterior. Alem disso, a area operacional onde € possivel executar operacdes complexas & maior do
e (e sB que o espago ocupado pelo robd.

geral Ideal para operagées de alta velocidade nas quais os bragos devem mover-se em circulos.
Esse tipo de robd é usado em montagens, rastreamento de superficies curvas complexas e tarefas
semelhantes.

Alguns dos robos industriais mais comuns sdao os robos articulados listados abaixo.
Robds articulados verticalmente Exemplo: Serie RV-SQ/SD Familia de robds articulados verticalmente da

Mitsubishi Electric
Os robds chamados de articulados geralmente sdo desse tipo.

A estrutura dos bragos desses robos sdo parecidos com a dos bragos humanos, o que os tornam os melhores substitutos
de seres humanos.

Robos articulados horizontalmente Exemplc: Série RH-SQH/SDH Familia de robds articulados horizontalmente da
Mitsubishi Electric
Os bragos desses robds movem-se horizontalmente e a ponta do brago move-se para cima e para baixo somente no
eixo deslizante. Eles também sdo chamados de robés escalares.
Eles tém alto nivel de rigidez na direcao vertical (com pouca vibracédo), mas pode ser movido na dire¢do horizontal.
Eles sdo ideais para uso nas operagdes de montagem, como para insercdo de pecas ou aperto de parafusos.
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Operacdo/programacao

Como mostrado, ha diversos tipos de robds industriais disponiveis.
N&o temos espaco suficiente para descrever todos os tipos de robds existentes.

Abaixo, ha uma descricdo geral da operagao e programacao para controle de configuracdo dos robds usando robos
industriais Mitsubishi Electric como exemplos.

(a) Configuracdo de robds industriais
(b) Operacdo manual e por teaching pendant
(c) Operacao usando programacao
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Configuracao de robds industriais
A estrutura padrdo dos robés industriais é apresentada abaixo.

(1) Corpo do robdé
(2) Controlador do robd
(3) Teaching Pendant (um console de controle usado para operar um robé e ensinar as posigoes)
(4) Cabo de ligagdo entre maquinas (cabo usado para conectar robds)
(5) Ferramentas para operacdes (Garras etc.)
(6) Outros
* PC para programacao/cabo de conexao
«Valvulas solenoides, tubos de ar e outras pegas para garras moveis etc.
= Cabos de I/O, interfaces, etc, para conexdo de robds a dispositivos periféricos

Sensor de visﬁi’ &gﬁﬁﬁaﬁu&

| Ethernet periférico

88 Cavode
~ ligagdo entre
magquinas

Teaching Pendant

S

Cab

n Interface da garra I
!?.E:_bo . pneumatica
g ] Controlado 1 | Unidade de .__NC
4 do robo I [_“‘j m I/O paralela 1 4
£ ey et Cabo de |
F expansin [/O externo
Servo

Interface de

I/O paralela 0
Cabo de
CLP

I/O externo

Interface CC-Link u

GOT
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Operagao manual e por teaching pendant

Geralmente, os pontos onde o robd opera (posi¢cdes e poses) sdo ensinados através de um teaching pendant.
Os teaching pendants mais modernos podem ser usados ndo apenas para ensinar posigdes mas para criar novos
programas.

Para as operagdes executadas utilizando o teaching pendant, os operadores geralmente aproximam o robé a completar as
operagdes especificadas.

E por isso que os teaching pendants sio equipados com dispositivos de seguranca para diferentes modelos.
<Exemplo de operacdes de Pick And Place>

Garra do robd

X '2 ) ¥ <)
Teaching Box da Mitsubishi Electric '

(modelo R32TB) A Pega “ Descarrega
Objeto de trabalho +—— (O objeto de trabalho & movido para ca.

T

x ' i i
(a ser processado) (] ; ‘{4
FFTIFTIIIF 7777777777 7777777777 7777777777777

Procedimentos

o Teaching pendants sdo usados para definir a ordem correta dos pontos de operacao.
Isso significa que, os teaching pendants sdo usados para adicionar/salvar pontos através de
operacdo manual (operacdo de jog).
o Eles séo usados para definir as condi¢bes de operacéo (abertura/fechamento das garras,
velocidade de operacéo, etc.) de cada ponto.
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Operacoes com base em linguagem robética

As linguagens de programacéo de robos variam de acordo com cada fabricante.

Elas também podem variar de acordo com a aplicacdo, a série do modelo ou outro motivo, até mesmo na linha do mesmo
fabricante.

Para que os participantes possam imaginar e conhecer melhor as linguagens robéticas, apresentaremos exemplos de
programacio para operacfes de paletizacdo usando MELFA-BASIC, uma linguagem de programacio usada pelos robds
Mitsubishi Electric.

(A paletizacdo & uma operacao de empilhamento em que as pecas de trabalho a partir da esteira transportadora sao
empilhadas em paletes de acordo com os padrdes especificados.)

<Condicdes de programacao>

» A posicdo de parada para quando as pecas a serem usinadas
saem da esteira transportadora é definida como P10.

» O sinal de entrada IN8 deve ser informado para o robé quando a . #1
peca de trabalho estiver na posicao de parada. f;tﬁgﬂmdma

* O inicio e a parada do robd devem estar no ponto seguro P_SAFE. e

« Os quatro cantos do palete devem ser designados como P1, P2,
P3 e P4.

« A distancia de aproximacao do ponto de pega/depoésito da pega

de trabalho deve ser de 50 mm (1,97 pol.).

- A velocidade de interpolacéo linear deve ser 300 mm/s (11,8
pol./s) e as demais operagdes terdo a velocidade maxima.

P_SAFE
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NUmero Programa Comentario
1 DEF PLT A primeira linha é a definicdo do palete. O palete 1 (PLT1) & composto por P1 a P4
1,P1P2P3,P445,1 em uma area de 4 x 5 (20 paletes diferentes).
O dltimo item indica a direcdo de paletizacao.
2 MOV P_SAFE MOV refere-se a operacdo de interpolacdo de junta.
3 SPD 300 A velocidade de interpolacao linear & de 300 mm/s (11,8 pol./s).
4 HOPEN 1 HOPEN1 e HCLOSE1 sao comandos de abertura/fechamento da garra 1.
5 M1l=1 As definicbes do contador de paletes sdo inicializadas.
6 *LO0OP Definicdes de Label ou Subrotina (posicionamento repetido)
7 WAIT M _IN(8)=1 O sistema aguarda até a entrada do Sinal de entrada 8.
8 MOV P10,-50 MOV P10, -50 move o brago 50 mm (1,97 pol.) acima de P10.
9 MVS P10 MVS refere-se a operacdo de interpolacao linear.
10 DLY 0.2 O temporizador € definido como 0,2 s.
11 HCLOSE 1
12 DLY 0.3
13 MVS ,-50 MVS, -50 move o brago 50 mm (1,97 pol.) acima da localizacdo atual..
14 P100=PLT 1, M1 M1 é usado como um contador de paletes.
15 MOV P100,-50 -50 e outros valores sdo usados para mover o braco na direcdo do eixo Z das
coordenadas da ferramenta.
16 MVS P100
17 DLY 0.2 DLY é o temporizador.
18 HOPEN 1
19 DLY 0.3
20 MVS ,-50
21 M1l=M1+1 O contador realiza incrementos.
22 IF M1<=20 Then *LOOP | A operacao é repetida se Contador (a quantidade de pecas) for inferior a 20.
23 MOV P_SAFE Quando a operacao for concluida, o braco se movera para o ponto P_SAFE.
24 END
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Os tipos de operacdes que podem ser executados com o uso de robds industriais sdo determinados pelo tipo de
ferramenta anexada a extremidade do braco robético.
Por exemplo:
» Robds para montagem que possuem “garras” anexadas (que simula uma méo humana)
* Robods de solda a arco que possuem tochas de solda anexada
» Robds de pintura que possuem pistola de pinturam anexada
* Robos de remocéo de rebarbas que possuem esmeris anexados

Além de outros.

Ha diferentes softwares de programacao para aplicacdes especiais, interfaces homem-méaquina e conhecimento de
processos usados de acordo com o tipo de operacao, e atualmente, ha estilos definidos em diversas areas para cada
tipo de aplicacdo (robds para operagbes especiais).

O tipo do robd a ser selecionado é determinado de acordo com a postura necessaria para a operagao em questao, a faixa
operacional, o peso a ser movido pelo robg, o ambiente de operacao, entre outros.

Em geral, quanto mais eixos, mais complexa pode ser a postura.

A maioria dos robos articulados horizontalmente possuem 4 eixos e sdo comumente utilizados em montagem e em
outras operacdes que possuem orientagao para baixo.

A maioria dos robos articulados verticalmente possuem 6 eixos e sdo comumente utilizados em operagdes mais
complexas.

Abaixo, ha diversos exemplos de aplicacbes praticas para robos industriais.

(1) Aplicacao de paletizacdo

(2) Aplicacéo de dispensing

(3) Aplicacdo de rastreamento de linha utilizando sistemas de visdo
(4) Aplicacdo para alimentacdo de maquinas de usinagem

(5) Aplicacdo para sala limpa




-
FA_Equipment_for_Beginners(Industrial Robots)_POR uﬂu

>}m Exemplos de aplicagdes praticas de robés industriais ) 000

Aplicacido de paletizacao

As operactes de paletizacdo sdo usadas principalmente em processos de expedicdo em fabricas e depositos.
As operacoes de paletizacdo envolvem distribuicdo e armazenamento de objetos, empilhados em paletes ou em caixas,
em depdsitos.

As operacoes de empilhamento e distribuicdo, executadas a mao, de diversos produtos sdo extremamente cansativas e
muito ineficientes.

O uso de robds de paletizagdo permite que os operadores empilhem diversos produtos em paletes para que seja facil
mové-los em tempo reduzido.

Por exemplo, o robd de paletizagdo RV-100TH da Mitsubishi Electric pode ser usado para mover até 100 kg de carga (ou
200 Ibs., incluindo o braco).

transportadora
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Aplicacido de dispensing
Os robos sdo equipados com cabecotes anexados as suas extremidades e sdo usados em operacdes de aplicacdo como a
aplicacdo de material de vedacdo, material de embalagem, material de cera e outros materiais.
Alguns materiais devem ser aplicados as areas de vedacédo de forma uniforme e continua.
Por esse motivo, o conhecimento em operagdes de vedacdo deve ser incluido na elaboracao do programa.
Por exemplo, alguns fatores devem ser considerados como a temporizagdo em que a aplicacdo deve ser iniciada ou
finalizada e a precisdo de rastreamento.

~_ Robb articulado verticalmente
~_ (Mitsubishi Electric: RV-65QL/SDL)
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Aplicacdo de rastreamento de linha utilizando sistemas visao

As operacoes de tracking sdo aquelas em que as pecas de trabalho séo transportadas por uma esteira e sdo manipuladas
sem gue a mesma seja parada.

Os produtos alimenticios geralmente precisam ser transportados com tempos de contato bem curtos. Por isso, as
operacdes de tracking muitas vezes sdo usadas nessas aplicacGes, pois a esteira transportadora pode funcionar
ininterruptamente.

As operacdes de tracking sdo utilizadas para ensinar o robo a seguir o movimento da esteira transportadora por meio da
entrada de sinais de pulsos a partir de um encoder instalado na esteira transportadora.

Além disso, um sensor de visdo é usado para rastrear a inclinacdo das pecas na esteira e em leiautes aleatorios.
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Aplicacido para alimentaciao de maquinas de usinagem
Uma peca bruta é conectada aoc mandril de uma maquina de usinagem (torno CN) para processamento e a peca
processada é removida apos a usinagem.

As pecas ndo usinadas sdo transportadas em uma esteira transportadora.
As pecas usinadas também sdo transportadas em uma esteira transportadora depois de serem alinhadas em paletes.

0 alinhamento das pegas pode ser uma operagdo complicada quando se usa um robo com e 5 ou 6 eixos.

Para este tipo de aplicacdo, o tipo de robo necessita ter uma estrutura criada para suportar a poeira (cerracao) gerada
durante a usinagem.

Robo articulado
verticalmente
(Mitsubishi Electric: RV-65Q/SD)
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Aplicacao para sala limpa
Esses robds sao utilizados em areas especiais chamadas de "salas limpas" que requerem ambientes extremamente limpos
para processos que envolvam a fabricagao de semicondutores, cristais liquidos e outras pecas.

O tipo de rob6 usado nesse tipo de aplicacdo é um robd com especificacdo para sala limpa.

De forma simples, os robos para sala limpa sdo equipados com medidas que evitam a liberacdo de poeira pelo robé.

Para produzir esse tipo de estrutura, sdo utilizads servos AC para todos os eixos e uma vedacéo é aplicada ao redor das
areas giratorias.

A poeira coletada na parte interna do robo é extraida com o uso de um dispositivo a vacuo.

O nivel de limpeza na parte interna da sala limpa é expressa em termos de "Classe de sala limpa".

Por exemplo, a Classe de sala limpa 10 (0,3 pm) é usada para indicar um nivel inferior a 10 particulas de poeira com
didmetro de 0,3 pm ou mais em uma area de 929 cm?.

Os tamanhos dos semicondutores wafer e dos vidros de cristal liquido estéo ficando cada vez maiores com o avanco da
tecnologia de fabricacao.

Isso esta relacionado ao aumento da demanda por custos reduzidos devido a habilidade em obter uma grande quantidade
de chips IC de um unico semicondutor wafer e ao aumento na demanda por painéis de cristal liquido.

Por exemplo, o robé de transporte de cristal liquido RH-1000GHDC produzido pela Mitsubishi Electric pode transportar
placas de vidrode 1 X 1 m.

Cassete
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Agora que vocé concluiu todas as ligdes do Curso sobre equipamentos de FA para iniciantes (robos industriais), vocé esta
pronto para fazer o teste final. Se vocé tiver duvidas sobre qualquer um dos topicos abordados, aproveite essa oportunidade
para rever esses topicos.

Ha um total de 8 perguntas (19 itens) neste Teste Final.

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes vocé desejar.

Como gravar a pontuacio do teste

Depois de selecionar a resposta, clique no botao Gravar Pontuacao. Se vocé nao fizer isso, a pontuacédo do teste
ndo sera gravada.

(As perguntas serdo consideradas ndo respondidas.)

Resultados da Pontuacdo
O numero de respostas corretas, o niUmero de perguntas, a porcentagem de acertos e o resultado de
aprovagao/reprovacdo aparecerdo na pagina de pontuacao.

Resposlas correlas: o

Toul de ganpeee. m Para receber aprovacéo no teste é

5 necessario acertar 60% das respostas.

Porcentagem 0%

[ Continuar ] [ Revisar ] [ Tentar novamente

« Cligue no botédo Continuar para sair do teste.
= Cligue no botdo Revisar para revisar o teste. (Verificacdo da resposta correta)
= Cligue no botdo Tentar novamente para refazer o teste varias vezes.
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O que & um robd industrial?

Indique a definicdo de robd industrial usando os termos adequados no espaco fornecido.

Um robé industrial € definido como um| --Select-- ¥ | programavel que pode ser controlado

--Select-- Y| g --Select-- ¥ | em trés ou mais| --Select-- v,

Gravar Pontuacdo ] ’ Voltar
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Vantagens do uso de robds industriais

Selecione as afirmativas certas relacionadas as vantagens do uso de robds (pode haver mais de uma afirmativa
correta).

Podem ser usados para aumentar a produtividade.

Liberam os funcionarios de operacgdes simples.

~ Podem ser usados para aumentar a qualidade do produto.

(]

Podem ser operados facilmente até mesmo por iniciantes.

Gravar Pontuacao ] I Voltar
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Classificagdes estruturais de robds industriais

L~
d

-:"'u
_Select-- v

Selecione o tipo de robd industrial correspondente ao diagrama estrutural.

S

=Seleck-

--Select-- v

--Select--

Gravar Pontuacéo ] I Voltar
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Modelos de rob6s industriais gerais

Selecione o tipo de robd industrial correspondente a cada afirmativa abaixo.

--Select-- v Um robé que avancga para os estagios operacionais seguintes em uma ordem
sequencial de acordo com as informac@es definidas previamente (sequéncias,
condicdes, classificacdo etc.).

Um robé treinado em sequéncias operacionais, condicoes, classificagoes e

--Select-- v |
outras informacgGes de acordo com a forma como o robd & mowvido pelo
operador e que trabalha para realizar as operagdes com base nessas
informacd&es.

_Galact— - Um robé treinado em sequéncias operacionais, condicoes, classificagoes e

outras com base em numeros, linguagens e outros dados, e ndo de acordo
com a forma como o robo € movido pelo operador, e que trabalha para
realizar as operacdes com base nessas informacgdes.

Gravar Pontuacao ] [ Voltar
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Estrutura do robd

Selecione as pecas que correspondem a dispositivos que compdem um robd. (pode haver mais de uma
afirmativa correta).

~ Robb
Controlador de rob6
Teaching pendant
Cabo de ligacdo entre maquinas
Garra

Mecanismo do eixo principal

(]

Esteira transportadora

Gravar Pontuacao ] [ Voltar
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Ponto de operacgdo do robd (ponto de posicionamento)

Selecione o tipo de método mais usado para indicar os pontos operantes aos robds.

Uso de teaching pendant

Uso de PC

L)

)

Uso de PLC

Gravar Pontuacdo ] [ Voltar
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Exemplos de operagdo dos robds

Selecione o tipo de operacdo do robd correspondente a cada afirmativa abaixo.

--Select-- v
Os produtos sao empilhados em paletes ou inseridos em caixas. Operacdo usada para entrega e armazenamento em
depaosito.

--Select-- v

Um cabecote de aplicacdo de pintura € anexado a extremidade do braco do rob6 e a peca a ser usinada € removida
quando o processo € concluido.

--Select-- ¥ |
A peca a ser usinada € anexada a extremidade da maquina e € removida quando o processo € concluido.

--Select-- v

O robd € usado no transporte e em outras operagdes em salas limpas nos processos de fabricacdo de semicondutores,
cristal liquido e outras pecas.

Gravar Pontuacado ] I Voltar
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Exemplos de aplicagGes praticas de robos

Selecione o recurso correto para os robds usados em salas limpas.

Eles sdo projetados para operar a altas velocidades.

~ Eles sdo equipados com contramedidas para evitar ruidos durante a operacdo em consideracdo
com o meio ambiente.

~ Eles sdo equipados com contramedidas que evitam a liberacdo de poeira pelo corpo do robd.

Gravar Pontuacao ] [ Voltar
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Vocé concluiu o Teste final. Seus resultados sdo apresentados a seguir.
Ao concluir o Teste final, prossiga para a pagina seguinte.

Respostas certas: 0

Total de perguntas: 8

Porcentagem : 0%%

Continuar ] ’ Revisar ] I Tentar novamente ]

Voce foi reprovado.
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Vocé concluiu o Curso sobre Equipamentos de FA para iniciantes (robds industriais).

Obrigado por fazer esse curso.

Esperamos que vocé tenha gostado das aulas e que as informacoes que vocé
adquiriu nesse curso sejam Uteis para a configuragao de sistemas no futuro.

Vocé pode revisar o curso quantas vezes vocé quiser.

Revisar ‘ ‘ Fechar ‘




