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SISTEMAS DE PRODUCAO SUSTENTAVEIS — PPS3

O desenvolvimento sustentavel constitui um tema complexo, contudo exprime
um conceito simples: consiste em assegurar que o modelo de crescimento
econdmico definido conduz & obtengdo de beneficios para toda a humanidade,
garantindo que o consumo atual ndo excede os recursos disponiveis no nosso
planeta. No ambito do PPS 3 foram desenvolvidas: i. solu¢des de inteligéncia
industrial, ii. solu¢des EDGE, iii. solugdes energéticas sustentaveis, iv. solugdes
de robotica movel para a logistica interna e v. solugdes de robdtica

colaborativa e estagbes de trabalho 4.0.

PRINCIPAIS ATIVIDADES/RESULTADOS

SOLUCOES DE ROBOTICA MOVEL PARA LOGISTICA INTERNA - Para a solugdo de
robdtica moével para logistica interna, optou-se pelo desenvolvimento de uma
solugdo baseada num robé movel (AMR) do tipo diferencial, com duas rodas
motoras para a tragdo e 4 rodizios giratérios nas extremidades, que garantem o
apoio e a sustenta¢do do peso do robd mais a carga. O robd foi dimensionado para
poder transportar até 500 kg de carga. O sistema conta com 4 baterias de litio de
48V e dois scanners de seguranga, que serviram também como sensores para a
navegacdo através dos contornos naturais do espaco. Foi desenvolvido também um
modulo em formato de bancada que podera ser acoplado ao robd moével e que tera
um brago robdtico colaborativo instalado por cima. Desta forma serd possivel
agregar mais fungOes ao robd movel para alem do transporte de mercadoria. O que
se pretende explorar aqui neste protétipo serd a possibilidade de o robd fazer a
recolha de pegas no centro de maquinagdo CNC.

ROBOTICA COLABORATIVA E ESTACOES DE TRABALHO 4.0 — foi implementado um
prototipo laboratorial, baseado no caso de estudo da JPM, onde o rob0 colaborativo
assiste o humano, movendo pegas para a sua area de trabalho e segurando pecas
enquanto o operador as estd a aparafusar. O operador ajusta a pose do robo de
acordo com as suas preferéncias em termos ergonémicos. Foi desenvolvida uma
primeira versdo do sistema de voxelizagdo do espacgo, sendo desde ja possivel obter
uma estrutura com o espacgo livre e ocupado, bem com distinguir o operador
humano, do rob6 e dos grandes objetos a serem manipulados. A voxelizagdo foi
testada com um humano e uma das pegas do caso de estudo da JPM, bem como
num cenario baseado no caso de estudo da Controlar, este ja com multiplas cameras.
Com base nesta voxelizagdo foram iniciados os estudos para a implementagdo de
controlo preditivo ao nivel da trajetéria. Foi desenvolvida uma nova versao do
sistema de assisténcia ao operador com recurso a realidade aumentada. O sistema
projeta hologramas 3D animados que apresentam as instrugdes de montagem de
forma intuitiva. Nesta aplicagdo também foi realizada a integracdo com o robd
colaborativo que ird assistir o operador, permitindo utilizar a realidade aumentada
como interface homem-maquina.

Para o controlo dimensional, estd a ser considerado um sistema de medigdo por
visdo da Keyence que ficara em cima da bancada. Existira um monitor tatil na
bancada para dar informagdes ao operador sobre as medigdes realizadas
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Figura 1. Rob6 mdvel com o seu projeto
mecanico e elétrico finalizado.

Figura 2. Médulo em formato de bancada que
poderd ser acoplado ao robd moével.

Figura 3. Projeto completo com o modulo
instalado por cima do rob6 movel.
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