Robdtica e maguinas inteligentes

Producao flexivel, testes integrados, firme integracado com robds, visao e sensores

Nome do Apresentador
Cargo
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Automacao das fabricas para producao em massa

Evolucao da producao
- Habilidade
- Diviséo das tarefas (equipe)

- Producdo em massa
- Trabalho em linhas de montagem (operérios)

- Linha de producao automatizada (transportadores, pneumatica, alimentadores,
sistemas de manipulacao)

- Produgao em massa customizada

Trabalho mwto repetltlvo 'sevm a neceSS|dade>de
habilidades especiais

-> sem inteligéncia!
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Producao em massa customizada

- Produtos customizados (ex. configuracao de um carro)
- Pequenos lotes de producao
- Custos com espaco e producao

- Mudancas frequentes nos produtos (tempo de vida, tempo
para ingressar no mercado)

Sistemas altamente flexiveis que podem se adaptar

rapldamente as mudangas - Maqumas Intellgentesl
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Maguinas Inteligentes:
‘producao flexivel’

- As maquinas de montagem Y-
precisam ser capazes de produzir /s 1
diferentes objetos/produtos

- Montagem flexivel e automatizada | f/

- "Mecanica” para manuselo e
montagem flexivel e
reconfiguravel

- Altamente modular

- Controle de qualidade dentro do
Processo

As maquinas inteligentes sao flexiveis, reconfiguraveis e
faceis de usar = robdtical
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Flexibilidade com o uso de robds

Pros:
- High Accuracy, Speed and Flexibility (Programmable)
- Applicable to virtual any application area

Cons:

. Lack of High Level Programming Environments
- Blind, Lack of Sensitivity

A flexibilidade esté4 limitada devido a perda de percepcéao
- Sensores & visao!
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Maqguinas inteligentes:
vISao de maqguina

- Os robds precisam se adaptar as mudancas do ambiente
(dindmicos, flexivels)
- Os robobs precisam ver!

« Controle de qualidade
dentro do processo versus
teste de fim de linha

A Visdo melhora a flexibilidade, qualidade e a produtividade,
resultando em melhores produtos, com custos reduzidos.

imaginglab 7 NATIONAL
ni.com 6 Robotics & Vision "INSTRUMENTS



Maqguinas inteligentes:
Sensores

- Os robbs precisam se adaptar as mudancas do ambiente
(dinamicos, flexivels) — de novo!
- Os robds precisam sentir!

Medicoes

Testes de tato

Limites de forca
Movimento adaptativo
Prevencao de danos
Seguranca

Os sensores melhoram a flexibilidade, qualidade e a
produtividade, resultando em melhores produtos, com

custos reduzidos.
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Maguinas inteligentes:
Allmentadores

ni.com

Allmentadores de bandeja

convencionais: falta de
flexibilidade!

Alimentadores flexiveis:
flexibilidade com sistema de
VISao e robodtica

Controlavel com LabVIEW

Controle de qualidade dentro
do processo
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Sistema robdtico:
sistema mecatronico

Robot + Gripper,
Sensor,

Pneumatics

NN~

-E:!l.gmg

Vision
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Maguinas inteligentes:
sistemas mecatronicos

3 disciplinas:

- Engenharia mecéanica
- Engenharia elétrica ot o
- Engenharia de software

- O software é o elo entre os
componentes de automacao

Realizando a transi¢do dos sistemas puramente mecéanicos até
as maquinas inteligentes controladas por software
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Desafios da engenharia de software

A “cola” entre os componentes de automacao
- Linguagens proprietarias

- Protocolos proprietarios

- Ambientes de desenvolvimento proprietarios
- SOs proprietarios

- Escalabilidade
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Sistemas de automacao inteligentes com o LabVIEW

O LabVIEW como uma unica ferramenta
para Integrar toda a aplicacao

- Integracao de teste e medicao
- VIsao de maguina € SeNsores
- Robotica da Imaginglab
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Bibliotecas de robdtica da ImaginglLab

Exemplo de programa

| HMI - Low Priority loop
100 HE] H [2] "Pick": Value Change 'H
Type .
| L | P|ck |Hand|e pressing button Pickl
*empty ¥ W ﬂ ] H p— E..
-1 s | i
i cmd i
line speed o Send Command to
Robot Motion
0l
ms
O kiz I | Robot Motion - Hardware Timed Loop - High Priority | '|E”\°j .
1| Iteration Duration® " [
il "robot_pick” i - £ !
Continicus path motion L commands > p— 0
E..
IO M data
4RC1$0 i line state
[ 6-axis 7] Paint || =0z b line number
Epson Robot ﬁ-«' robot> > e E : S
ol B | oo ™
102168.0.1 = 3 s | EJ 5 %N, 1
1995 Ethernet ~
2000 Servo Status
2001
Power Mode m 5
i“ Hiah Power 'I _
1. Open session with 2. Turns serve ON 3. Sets CP 4. Sets Linear 5. Starts Linear 6. Sets Digital
selected robot and sets HIGH Mode speed (in mm/sec) motion to point | [Output to state
POWER mode TRUE
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Bibliotecas de robdtica da ImaginglLab — Paleta

Paleta das bibliotecas de robodtica

Epson Robotics Library \E‘ Move Motion @ Digital @ ! *
@ {}‘UplQEearchl%Customlze'- Categorlas
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e Monitoramento
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Set Coordina... Get Coordin...

« Controle de
tarefas

Select Tool  Convert Coo... Get Status Wait Stop

Set Accuracy  Get Accuracy Init Pallet  Get Pallet Po...
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Bibliotecas de robdtica da ImaginglLab — cobertura
de marcas

DENSO

EPSON

EXCEED YOUR VISION

% YASKAWA

MOTOMAN

MITSUBISHI -

eLectRc B4R Kawasaki
TOSHIBA MACHINE

imaginglab 7NATIONAL
ni.com 15 Robotics & Vision p¥ INSTRUMENTS




Exemplos de sistemas robdéticos controlados por
LabVIEW

Aplicacao de robbs com multiplas marcas
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Aplicacoes de robds controlados por LabVIEW
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Obrigado pela ateng3o!
www.imaginglab.de
www.imaginglab.it

Www.youtube.com/imaginglab
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http://www.imaginglab.de/
http://www.imaginglab.it/
http://www.youtube.com/imaginglab

