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INTRODUÇÃO

(Escrever)
CONTEXTUALIZAÇÃO E JUSTIFICATIVA TÉCNICO-CIENTÍFICA
(Escrever)
Este projeto visa o desenvolvimento de ações para a modernização dos laboratórios associados aos Grupos de Pesquisa pertencentes ao Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos do Departamento de Engenharia Mecânica da UnB visando a compra de equipamentos para serem usados em um contexto multi-uso e compartilado atendendo os laboratórios de Automação da Manufatura, Automação de Processos, Robótica Industrial e de Desenvolvimento de Produto.

São solicitados os seguintes equipamentos para atender os laboratórios do Programa de Sistemas Mecatrônicos:

1. Uma Impressora 3D Dimension ELITE tipo Soluble Support Technology ABSPlus – Prototipagem Rápida (figura 1);
2. Um Robô Industrial …..
3. Um Robô Industrial ….
4. Seis Osciloscópios …..

A máquina de prototipagem rápida será utilizado para desenvolvimento de Produto em um contexto de Manufatura Eletrônica sendo integrado à Fábrica Modelo  WebMachining Company associada aos laboratórios do Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da UnB. Os equipamentos serão integrados ao sistema WebMachining permitindo a prototipação rápida (fabricação) em plástico ABS ou material compósito.
O laboratório de Desenvolvimento de Produto: Prototipagem Rápida e Engenharia Reversa (LaDPRER) irá usar tecnologia  FDM - Fused Deposition Modeling – Modelamento por Deposição de Material Fundido, desenvolvida pela empresa Stratasys, sendo uma solução completa que inclui a impressora 3D Dimension, o software Catalyst para processamento do arquivo STL (esteriolitografia), ferramentas e acessórios para a construção dos modelos funcionais.
O uso de prototipagem rápida adotando a tecnologia FDM permite a revisão do projeto em qualquer fase do processo de desenvolvimento de produto, teste para encaixe ou forma, simular a performance do produto e, finalmente, produzir ferramental de prototipagem, sem o tempo e os custos associados com os mais tradicionais métodos de prototipagem.
A estruturação deste laboratório compartilhado e acessado pela Internet no contexto da fábrica Modelo WebMachining Company permitirá a aplicação de modernas metodologias de desenvolvimento de produto e um menor tempo pro ciclo de desenvolvimento de produtos, pois permitirá modelar e fabricar protótipos em material plástico ABS de alta resistência em um pequeno espaço de tempo, permitindo assim a validação de ideias nas diversas fases do PDP (Processo de Desenvolvimento de Produto). 
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Figura 1. Impressora 3D Dimension Elite Stratasys: Prototipagem Rápida

LABORATÓRIOS ENVOLVIDOS

Descrição do Grupos de pesquisa envolvidos

a) O GRACO

	O GRACO é um grupo de pesquisa multidisciplinar atuante nas áreas de automação, controle e informática, aplicados em processos de fabricação. Este grupo reúne pesquisadores de varias áreas do conhecimento; mantém convênios internacionais com: Inglaterra, Alemanha e França e conta também com o apoio financeiro do PADCT, FINEP, FAP/DF, CNPq, CAPES, entre outros. O referido grupo de "AUTOMAÇÃO E CONTROLE EM PROCESSOS DE FABRICAÇÃO - GRACO" concentra sua atuação no conteúdo tecnológico de ponta em automação e controle de processos de fabricação, desenvolvimento de sistemas de manufatura integrados, controle digital, processamento digital de sinais, programação inteligente, teleoperação, mecatrônica, metrologia, simulação gráfica, análise de dados e transferência de tecnologia. A transferência de tecnologia ao parque industrial se dá por meio da atuação do Grupo com o CDT-UnB - Centro de Apoio ao Desenvolvimento Tecnológico, onde várias empresas incubadas são formadas e é a porta para solução de problemas e transferência tecnológica ao parque industrial. Objeto Social do Grupo: a) Produzir, desenvolver, integrar e adaptar tecnologias, direta ou indiretamente, com vistas à sua industrialização, comercialização ou transferência ao setor produtivo; b) Contratar e gerenciar projetos de pesquisa e desenvolvimento nas áreas tecnológicas e atividades afins; c) Estimular e apoiar a criação de empresas na área tecnológica de sua especialização; d) Promover o intercâmbio com entidades e empresas de atividades afins, no sentido de permanente atualização tecnológica. e) Proceder a estudos e elaborar projetos tecnológicos nas áreas de desenvolvimento industrial, serviços e produção de insumos para as atividades afins; f) Procurar estabelecer um sistema de estreita cooperação técnico-científica com universidades e centros de pesquisa (nacional e/ou internacional), dentro de um quadro de interesses comuns e de complementação de recursos e esforços. O Grupo é formado por 13 pesquisadores, dentre os quais os seguintes participarão ativamente do projeto ora proposto:

	Nome
	Titulação
	Função no Projeto

	Prof. Sadek Crisóstomo Absi Alfaro
	Ph.D. - Cranfield Institute of Technology, Cranfield, Inglaterra
	Pesquisador CNPq, PQ 1B

	Prof. Guilherme Caribé de Carvalho
	Ph.D. - Cranfield University, Cranfield, Inglaterra
	Lider do Grupo
CNPq PQ2

	Prof. José Maurício S.T.Motta
	Ph.D. - Cranfield University, Cranfield, Inglaterra
	Pesquisador CNPq PQ2

	Prof. Carlos Humberto Llanos Quintero
	Doutor – Poli-USP, São Paulo
	Pesquisador CNPQ PQ2

	Prof. Alberto Alvares
	Doutor - UFSC
	Pesquisador CNPQ PQ 1D

	Prof. Carla Maria Koike
	Doutor xxxx
	

	Complementar a lista
	
	



	Com relação à área específica de robótica, o GRACO tem larga experiência em pesquisa aplicada, envolvendo calibração de robôs industriais [10], programação off-line de robôs industriais [11, 12, 13], modelagem cinemática e calibração de robôs industriais [14, 15, 16, 17, 18, 19, 20], teleoperação de robôs [21, 22], controle de movimento em robôs móveis [23], visão aplicada à robótica industrial e móvel [24, 25, 26, 27, 28, 29, 30], visão omnidirecional [31], reconstrução computacional em 3 dimensões a partir de dados obtidos por varredura a laser [32, 33, 34, 35]. Três dissertações de mestrado relacionadas à robótica móvel já foram produzidas, sendo uma relacionada ao mapeamento do ambiente por meio de fusão de sensores ultrasônicos [36], uma relacionada ao tratamento de imagens para rastreamento de movimento relativo entre robô e objetos identificados no campo de visão [37] e a última relacionada à identificação de padrões para fins de manipulação robótica [38]. Além da área de robótica aplicada, o Graco também desenvolve pesquisa na área de sistemas reconfiguráveis, com grande interface com o grupo de Sistemas de Computação, conforme mostrado na seção 4.

	Com relação às fontes de financiamento das pesquisas realizadas no âmbito do grupo, o Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos, em que o Graco está inserido, tem recebido, por meio de projetos aprovados, recursos para financiamento de projetos de pesquisa e desenvolvimento, oriundos de agências de fomento governamentais e de empresas via fundos setoriais, como CT-ENERG e de Informática. Uma lista de projetos com financiamento recente é mostrado a seguir:

1- Órgão: CNPQ/PADCT
· Projeto: Consolidação de um Núcleo Cooperativo Multi-Institucional Visando Processos de Soldagem Automatizada, Materiais Compósitos Híbridos e Automação da Manufatura
· Modalidade: Projeto de pesquisa.
· Tipo de apoio: Apoio Financeiro para bens de capital e material de consumo, excluidas bolsas.
· Período: 01/12/2006 a 30/11/2008
· Docente Coordenador: José Maurício Santos Torres da Motta

2- Órgão: ELETRONORTE S.A. (Carteira Interna)
· Projeto: Desenvolvimento de Sistema de Soldagem Robotizado para Recuperação de Pás de Turbinas Hidráulicas Erodidas por Cavitação
· Modalidade: Projeto de pesquisa e desenvolvimento
· Tipo de apoio: Financiamento de bens de capital, custeio, bolsas e material de consumo.
· Período: 29/12/2006 a 28/12/2008
· Docente Coordenador: José Maurício Santos Torres da Motta

3- Órgão: FAP/DF
· Projeto: Emprego de ligas com memória de forma para o desenvolvimento de estruturas adaptativas e robóticas.
· Tipo de apoio: Apoio Financeiro para bens de capital e material de consumo.
· Modalidade: Projeto de pesquisa.
· Período: Jan. 2005 a Jan. 2007
· Docente Coordenador: Edson Paulo da Silva

4- Órgão: CNPQ/PADCT
· Projeto: Estabelecimento de um Núcleo Cooperativo Visando a Automação de Processos de Fabricação e Integração da Manufatura
· Tipo de apoio: Apoio Financeiro para bens de capital e material de consumo, excluidas bolsas.
· Modalidade: Projeto de pesquisa.
· Período: 19/06/2004 a 18/06/2006
· Docente Coordenador: José Maurício Santos Torres da Motta

5- Órgão: ELETRONORTE / ANEEL
· Projeto: Modernização da Área de Automação de Processos das Usinas Hidroelétricas de Balbina e Samuel
· Modalidade: Projeto de Desenvolvimento.
· Tipo de apoio: Financiamento de bens de capital, custeio, bolsas e material de consumo.
· Período: 01/09/2005 a 30/08/2007.
· Docente Coordenador: Alberto José Álvares

6- Órgão: MCT/FINEP/CT-INFO-SOFTWARE-01/2005
· Projeto: NetCam - Desenvolvimento de Hardware e Software Embarcado em Plataforma Linux Para Monitoração, Processamento, Gravação e Transmissão de Vídeo Digital
· Modalidade: Projeto de Desenvolvimento.
· Tipo de apoio: Financiamento de bens de capital, custeio e material de consumo.
· Período: 01/03/2006 a 28/02/2008.
· Docente Coordenador: Alberto José Álvares.

7- Órgão: MCT/FINEP/CT-INFO
· Projeto: Sistema Integrado de Automação Predial (Projeto SIAP)
· Tipo de apoio: Financiamento de bens de capital, custeio e material de consumo
· Modalidade: Projeto de Desenvolvimento.
· Período: 2004 a 2006
· Docente Coordenador: Carlos Humberto Llanos Quintero.

8- Órgão: MCT/FINEP/CT-INFO
· Projeto: GNV
· Tipo de apoio: Financiamento de bens de capital, custeio e material de consumo
· Modalidade: Projeto de Desenvolvimento.
· Período: 2006 a 2008
· Docente Coordenador: Carlos Humberto Llanos Quintero.

9- Empresa: Rockwell Automation do Brasil Ltda
· Projeto: Laboratório de Automação Industrial
· Tipo de apoio: recursos para custeio, doação de equipamentos provenientes da Lei de Informática
· Modalidade: Apoio à implementação de laboratório
· Período: 2002 a 2004
· Docente Coordenador: Guilherme Caribé de Carvalho

10- Empresa: Rockwell Automation do Brasil Ltda
· Projeto: Fortalecimento da Área de Automação Industrial no Programa de Pós – Graduação em Sistemas Mecatrônicos
· Tipo de apoio: recursos para capital, custeio, bolsas e doação de equipamentos provenientes da Lei de Informática
· Modalidade: Apoio a atividades de pesquisa e desenvolvimento na área de automação
· Período: 2004 a 2007
· Docente Coordenador: Guilherme Caribé de Carvalho

11- Empresa: Rockwell Automation do Brasil Ltda
· Projeto: Desenvolvimento de ferramentas didáticas para ensino de automação industrial.
· Desenvolvimento de software para modelagem de sistemas discretos e híbridos;
· Desenvolvimento de kit didático para aplicação de técnicas de controle contínuo e discreto, simulando um sistema de movimentação de sucata de material ferromagnético em uma indústria siderúrgica;
· Estudo sobre controle ótimo de demanda em grupos de elevadores;
· Desenvolvimento de maquete para simulação de sistemas de automação ferroviária
· Tipo de apoio: recursos para capital, custeio, bolsas e doação de equipamentos provenientes da Lei de Informática
· Modalidade: Apoio a atividades de pesquisa e desenvolvimento na área de automação
· Período: 2008 a 2010
· Docente Coordenador: Guilherme Caribé de Carvalho


(COMPLEMENTAR A LISTA  DE PROJETOS COM OS PROJETOS DE ALBERTO)

b) O GIAI (Alberto, descrever aqui o grupo)

O GIAI (Grupo de Inovação em Automação Industrial) tem por missão o desenvolvimento de inovações científicas e tecnológicas aplicadas à área de Automação Industrial, incluindo principalmente a Automação da Manufatura e a Automação de Processos. O GIAI reúne pesquisadores e alunos da Universidade de Brasília (UnB), Universidade de Campinas (UNICAMP), Universidade Federal do Amazonas (UFAM) e da Universidade Federal de Santa Catarina (UFSC) que atuam na área de Automação Industrial, contando com apóio de agências de fomento governamental (CNPq, CAPES, ANEEL e FINEP) e de empresas privadas e de estatais. As principais linhas de pesquisa estão associadas à: Electronic Manufacturing (e-Mfg), Gestão da Produção, TeleManufatura, Teleoperação, Robótica Móvel, Retrofitting de Máquinas CNC, Processamento de Imagens e Sistemas Embarcados em Plataforma Linux, Integração CAD/CAPP/CAM Baseada em Features e STEP-NC, Manutenção Centrada em Confiabilidade, FMEA, Manutenção Preditiva, FieldBus Foundation, Sistemas de Manufatura (FMS/FMC), Controle e Automação aplicado a processos de fabricação e Sistemas Inteligentes.

Os participantes do projeto associados ao GIAI que irão fazer uso dos equipamentos a serem adquiridos são apresentados na Tabela 2:


Tabela 2 – Participantes do projeto que irão usar os equipamentos

	Nome
	Titulação
	Bolsista Produtividade

	Alberto José Alvares
	Doutor
	Nivel 1D

	João Carlos Espindola Ferreira
	Doutor
	Nível 1D

	Antonio Piratelli Filho
	Doutor
	 

	João Mello da Silva
	Doutor
	 

	Palloma Vieira Muterlla
	Doutor
	

	Bruno Alves de Oliveira
	Graduando
	

	Edgar Jhonny Amaya Simeón
	Mestre
	

	Ana Carolina Cardoso de Sousa
	Graduando
	

	Murilo Marques Marinho
	Graduando
	




Projetos de pesquisa relevantes na área apoiados nos últimos 2 anos:

	1. Desenvolvimento de um CNC Aderente à Norma STEP-NC Baseado no Controlador de Máquina Avançado (EMC) : 2010-2012

	Descrição: Este projeto visa o desenvolvimento de um Comando Numérico Computadorizado (CNC) aderente à norma STEP-NC baseado no Controlador de Máquina Avançado (Enhanced Machine Controller - EMC) desenvolvido em plataforma Linux (http://www.linuxcnc.org) e open-source (GNU/GPL license) que será voltado para aplicação em fresadoras CNCs de três a cinco eixos. A proposta está associada às linhas de pesquisa do Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da Universidade de Brasília /UnB (conceito 4 CAPES). No Programa de Sistemas Mecatrônicos da UnB está inserido o GRACO (Grupo de Automação e Controle de Processos de Fabricação) e o GIAI (Grupo de Inovação em Automação Industrial) onde está pesquisa será desenvolvida em cooperação com a UFSC e UDESC através de um projeto Casadinho-2008 apoiado pelo CNPq. Projeto CNPq, Bolsas no País / Edital MCT/CNPq nº 70/2009 - Mestrado, Processo 552317/2010-1.
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Alunos envolvidos: Mestrado acadêmico (1); 
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Científico e Tecnológico-CNPq


	2. DT - Produtividade Desenvolvimento Tecnológico e Extensão Inovadora Nível 1D: Processo CNPq 310836/2009-3 : 2010-2014

	Descrição: Bolsa de Produtividade CNPq 48 meses, Nível 1D. Renovação da bolsa que finaliza em março de 2010. DT - Produtividade Desenvolvimento Tecnológico e Extensão Inovadora Nível 1D: Processo CNPq 310836/2009-3
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Científico e Tecnológico-CNPq


	3. Diversidade de sistemas de supervisão monitoração e controle nas instalações eletricas de geração e transmissão : 2010-2013

	Descrição: Este projeto tem por objetivo desenvolver uma metodologia de coleta e de análise de dados monitorados nas unidades geradoras da usinas hidrelétricas e a implementação de um sistema computacional para a produção de diagnósticos e prognósticos de estados de funcionamento e de dados que auxiliem a tomada de decisão, quanto a ações operacionais e de manutenção das máquinas visando o aumento da disponibilidade dos equipamentos. Sob o escopo delineado podem-se listar os seguintes objetivos principais: 1 - Desenvolver metodologia de coleta e armazenamento dos dados disponibilizados pela rede Fieldbus (instrumentação inteligente) e sistemas analógicos baseados em protocolos 4-20 mA, Hart, entre outros; 2 - Desenvolver metodologia de redução e análise dos dados utilizando técnicas estatísticas; 3 - Desenvolver metodologia de interpretação dos dados utilizando técnicas de análise de correlação, de fusão de sensores e de inteligência artificial; 4 - Desenvolver uma base de dados relacional contendo informações históricas e presentes referentes aos estados de funcionamento das unidades geradoras de Usinas Hidrelétricas; 5 - Desenvolver modelos sistêmicos que mapeiem as relações entre as variáveis monitoradas e os estados observados nas unidades geradoras; 6 - Integrar as metodologias desenvolvidas em um sistema especialista de coleta e interpretação de dados e de um sistema de reconhecimento de padrões baseado em redes neurais, capaz de produzir diagnósticos e prognósticos que auxiliem a tomada de decisões operacionais e de manutenção preditiva e pró-ativa; 7 - Implementação do sistema computacional a partir da metodologia proposta. Valor do Projeto R$ 540.000,00 .
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; Edgar Amaya Simeón; Ricardo Ribeiro Gudwin; Antonio Araujo; Luis Alape; Iván Patricio Moreno Marcos
Financiador(es): Centrais Elétricas do Norte do Brasil-ELETRONORTE


	4. Manutenção Baseada em Condição Usando Técnicas de Inteligência Artificial Aplicada em Usinas Hidrelétricas : 2009-2011

	Descrição: Este projeto tem por objetivo desenvolver uma metodologia de coleta e de análise de dados monitorados nas unidades geradoras de usinas hidrelétricas, em especial associado à Usina de Balbina, devido à modernização que sofreu recentemente, com vistas à produção de diagnósticos de estados de funcionamento e de dados que auxiliem a tomada de decisão quanto a ações operacionais e de manutenção das máquinas visando o aumento da disponibilidade dos equipamentos. A partir desta metodologia será feito o desenvolvimento de um sistema computacional que, permita a integração de diferentes grandezas físicas, eletromecânicas, adquiridas junto a geradores, turbinas hidráulicas e transformadores, de forma a produzir históricos e relatórios que auxiliem a tomada de decisão no que diz respeito à disponibilidade, manutenibilidade (corretiva, preventiva, preditiva e "pró-ativa") e confiabilidade dos equipamentos da planta, permitindo ações que evitem e/ou minimizem a parada dos equipamentos, realizando o diagnóstico e o prognósticos de falhas e defeitos que ocorram nos equipamentos monitorados. A originalidade desse projeto está na utilização de técnicas modernas de tratamento e interpretação de dados para produzir modelos sistêmicos e uma metodologia de desenvolvimento de um sistema inteligente e sua implementação, destinado à produção de diagnósticos e prognósticos que auxiliem a tomada de decisão relativos as atividades de manutenção e operação de Usinas Hidrelétricas e mais especificamente usando a Usina de Balbina como planta modelo para implantação da metodologia e sistema computacional, salientando que a metodologia e o sistema computacional poderão ser transportados para outras usinas do setor elétrico, em especial da Eletronorte.
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Alunos envolvidos: Mestrado acadêmico (1); 
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): 


	5. Manutenção Preditiva Usando Técnicas de Inteligência Artificial Aplicada em Usinas Hidrelétricas : 2009-2011

	Descrição: Este projeto visa o desenvolvimento de uma metodologia e a implementação de um sistema computacional para Manutenção Baseada em Condição (Manutenção Preditiva) a ser aplicado em Usinas Hidrelétricas, estando associado às linhas de pesquisa do Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da Universidade de Brasília ? UnB (conceito 4 CAPES). No Programa de Sistemas Mecatrônicos da UnB está inserido o GRACO (Grupo de Automação e Controle de Processos de Fabricação) e o GIAI (Grupo de Inovação em Automação Industrial) onde está pesquisa será desenvolvida em parceria com a EletroNorte. Para atingir os objetos delineados é solicitada uma cota de uma bolsa de Mestrado. O candidato à bolsa de mestrado será definido posteriormente. Este projeto tem por objetivo desenvolver uma metodologia de coleta e de análise de dados monitorados nas unidades geradoras da usinas hidrelétricas e a implementação de um sistema computacional para a produção de diagnósticos e prognósticos de estados de funcionamento e de dados que auxiliem a tomada de decisão, quanto a ações operacionais e de manutenção das máquinas visando o aumento da disponibilidade dos equipamentos. Sob o escopo delineado podem-se listar os seguintes objetivos principais: 1 - Desenvolver metodologia de coleta e armazenamento dos dados disponibilizados pela rede Fieldbus (instrumentação inteligente) e sistemas analógicos baseados em protocolos 4-20 mA, Hart, entre outros; 2 - Desenvolver metodologia de redução e análise dos dados utilizando técnicas estatísticas; 3 - Desenvolver metodologia de interpretação dos dados utilizando técnicas de análise de correlação, de fusão de sensores e de inteligência artificial; 4 - Desenvolver uma base de dados relacional contendo informações históricas e presentes referentes aos estados de funcionamento das unidades geradoras da Usina de Usinas Hidrelétricas; 5 - Desenvolver modelos sistêmicos que mapeiem as relações entre as variáveis monitoradas e os estados observados nas unidades
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Alunos envolvidos: Mestrado acadêmico (2); Doutorado (1); 
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Científico e Tecnológico-CNPq


	6. Desenvolvimento e Industrialização de um Sistema Embarcado em Plataform Linux (Software e Hardware) para monitoração por Vídeo Progressivo, Rastreamento Veicular e Gestão de Frota : 2008-2010

	Descrição: O objetivo do projeto é desenvolver e industrializar uma família de produtos constituídos por hardware e software em plataforma Linux para monitoração, processamento, gravação e transmissão de vídeo com largura de banda progressiva associado a um sistema de rastreamento e monitoração veicular baseado em GPS (Sistema de Posicionamento Global) usando modem GSM/GPRS/Edge/3G possibilitando a monitoração por vídeo e áudio e a localização do veículo, rastreamento, monitoramento remoto e o uso de sensores veiculares (entradas) e acionamento (saídas) remotas de alarmes e dispositivos embarcados (relés), bem como a transmissão de dados de Latitude, Longitude, Curso, Velocidade, Altitude, Vídeo, alarmes, entre outros, tendo por objetivo além de permitir a monitoração em tempo real por vídeo e áudio e o rastreamento do veículo, a utilização das informações obtidas do veículo para serem usadas no apoio de atividades de logística de transporte de cargas e passageiros (caminhões, ônibus, trem e automóveis).O Prof. Alberto J. Álvares é o coordenador e idealizador deste projeto financiado pela FAP-DF no valor de R$499.936,66.
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): Fundação de Apoio à Pesquisa do Distrito Federal-FAP/DF


	7. Consolidação de um Núcleo Cooperativo UnB-UFSC Visando Materiais Compósitos Híbridos e Automação da Manufatura : 2008-2010

	Descrição: Este projeto visa o estabelecimento de um núcleo de cooperação entre o Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da Universidade de Brasília - UnB (conceito 4 na CAPES) e o Programa de Pós-Graduação em Engenharia Mecânica da Universidade Federal de Santa Catarina -  UFSC (conceito 6). Apesar de incluir diversos membros e infra-estrutura dos dois programas, o projeto tem um maior enfoque nas áreas de atuação de 2 (dois) grupos de pesquisas de cada programa, que se ligam por afinidade profissional. A consolidação de um grupo de pesquisa e/ou ensino passa pela absorção de experiências vividas por outros grupos mais consolidados. Esta consolidação, porém, não se dá simplesmente com pessoal qualificado e instalações laboratoriais, mas também com atitudes, oportunidades e interesses mútuos. Só assim as experiências são crescidas e compartilhadas. Concomitantemente a esta realidade, o desenvolvimento científico e tecnológico é cada dia mais dependente de conhecimentos multidisciplinares. A velocidade com que novos conhecimentos são gerados também dificulta agregar os mesmos em grupos pequenos de pessoas. Estes fatos justificam a necessidade de um maior intercâmbio entre grupos de pesquisa, possibilitando não só a consolidação ou fortalecimento de cada grupo, mas a verdadeira consolidação de conhecimentos e meios para um desenvolvimento científico e tecnológico auto-sustentável. A continuidade da cooperação entre os grupos trará para o Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da UnB, ainda em consolidação, e que já contou com o apoio no passado dos dois primeiros Editais Casadinho (2004 e 2006) e ajudou que o programa obtivesse nota 4 na última avaliação da CAPES. A continuidade da cooperação dará importante impulso nas áreas de automação da manufatura e materiais compósitos, incentivando e viabilizando intercâmbio de alunos de pós-graduação e docentes entre os programas, o que trará mais dinamismo e foco nos trabalhos de dissertação. Valor R$ 200.000,00.
Situação: Em Andamento Natureza: Pesquisa
Alunos envolvidos: Graduação (6); Mestrado acadêmico (4); Doutorado (1); 
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Científico e Tecnológico-CNPq


	8. NETCAM - Desenvolvimento De Sistema Para Monitoração, Gravação e Transmissão de Vídeo Digital : 2007-2010

	Descrição: O presente projeto tem como objetivo principal solicitar uma cota de duas bolsas de Iniciação Científica para permitir, que os alunos indicados participem do projeto de pesquisa tecnológica denominado de NetCam. O projeto de pesquisa NetCam, que conta com o apoio de uma bolsa de Produtividade em Desenvolvimento Tecnológico e Extensão Inovadora dado ao requerente pelo CNPq, visa o desenvolvimento de um sistema computacional constituído por hardware e software em plataforma Linux para monitoração, processamento, gravação e transmissão de vídeo em redes com e sem fio, permitindo sua visualização em telefones celulares, palmtops, desktops e notebooks, entre outros. O sistema a ser desenvolvido terá concepção modular permitindo sua aplicação em uma família de produtos baseados em arquitetura cliente-servidor voltados para aplicações em segurança industrial, comercial e residencial, DVR (Digital Video Recorder), ATM bancários ou qualquer outra aplicação que necessite capturar e processar imagens. O servidor poderá ser utilizado de forma standalone ou embarcado em hardware dedicado; e os clientes desenvolvidos para sistemas multi-plataforma em função das características do dispositivo. Cabe destacar que este projeto foi aprovado na Chamada Pública MCT/ Finep/ CT-INFO ? Software 01/2005:(http://www.finep.gov.br//fundos_setoriais/ct_info/resultados/Resultado_CT_INFO_SOFTWARE_01_2005.PDF), convênio 1569/05 em processo de contratação pela Finep-Finatec, onde receberá R$ 358.316,00 para compra de equipamentos, materiais, projeto e fabricação da família de produtos NetCam, entre outros. O coordenador do projeto junto à Finep é o proponente desta solicitação de bolsa. O projeto aprovado pela Finep é denominado de ?NETCAM - DESENVOLVIMENTO DE HARDWARE E SOFTWARE EMBARCADO EM PLATAFORMA LINUX PARA MONITORAÇÃO, PROCESSAMENTO, GRAVAÇÃO E TRANSMISSÃO DE VÍDEO DIGITAL?. Pretende-se com a solicitação desta cota de duas bolsas de Iniciação Científica incentivar a execução deste projeto i
Situação: Em Andamento Natureza: Desenvolvimento
Alunos envolvidos: Graduação (1); 
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): 


	9. DT - Produtividade Desenvolvimento Tecnológico e Extensão Inovadora: Processo 303704/2006-3 : 2006-2010

	Situação: Em Andamento Natureza: Desenvolvimento
Integrantes: Alberto José Alvares (Responsável); ; 
Financiador(es): Conselho Nacional de Desenvolvimento Científico e Tecnológico-CNPq




Descrição dos laboratórios  envolvidos no projeto
Laboratório de Soldagem (Sadek, Guilherme)
Laboratório Robótica Industrial e de Visão Computacional (Ze Mauricio)
Laboratório de Eletrônica (Carlos)
Laboratório de Automação de Sistemas de Eventos Discretos (Guilherme e Alberto)
O laboratório é constituído por equipamentos da Rockwell e da Smar. A planta Didática Smar III pode ser vista on-line através da URL (figura 2): http://serpens.enm.unb.br/serpens-java-video.html e acessada remotamente através da URL http://AssetView.Graco.UnB.br/assetview usando o software AssetView para controle via Web.
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Figura 2. Planta Foundation FieldBus (http://serpens.enm.unb.br/serpens-java-video.html)

INCLUIR DESCRITIVO GUILHERME
Laboratório de Automação da Manufatura e de Desenvolvimento de Produto (Alberto)
O laboratório de Automação da Manufatura encontra-se em constante processo de melhoria e modernização visando a implantação de uma Fábrica Modelo (WebMachining Company®) usando o padrão STEP e STEP-NC destinada ao ensino e à pesquisa de Engenharia Mecânica, Mecatrônica e de Produção no Departamento de Engenharia Mecânica da UnB, com uso compartilhado por outras instituições do Brasil. Tal Fábrica Modelo viabilizará a implementação de um Laboratório Remoto e Ensino a Distância, que será utilizado para o ensino e pesquisa a distância, e para o ensino e pesquisa presenciais nos cursos de Engenharia Mecatrônica e Mecânica, e dos Programas de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos e Ciências Mecânicas da UnB. 
A Figura 3 apresenta o arranjo físico das instalações do Laboratório de Automação da Manufatura que será utilizado no desenvolvendo deste projeto. Há um mezanino sobre o arranjo mostrado na Figura 3, que abriga um Laboratório de Sistemas a Eventos Discretos (Automação de Processos).
Entende-se aqui por Fábrica Modelo um ambiente de manufatura (Sistema de Produção) que se aproxima de um real, permitindo o teste de soluções existentes, avaliação de pesquisas e ainda oferta de treinamentos e cursos num ambiente que reproduz em grande parte as condições reais de uma empresa, permitindo simular o ciclo de desenvolvimento de um produto. Ela serve ainda como meio de apresentação de projetos de pesquisa desenvolvidos ou em desenvolvimento. Os objetivos gerais da Fábrica Modelo proposta são: 
· Oferecer um ambiente de manufatura integrada por computador próxima do real, que permita testar soluções comerciais e em desenvolvimento pelos grupos de pesquisa da UnB sob condições próximas da realidade nas empresas;
· Possibilitar a verificação de novas filosofias, conceitos, métodos, técnicas, ferramentas, equipamentos e soluções no contexto de manufatura integrada por computador em condições mais próximo da realidade possível.

Um exemplo de Fábrica Modelo pode ser encontrado na Escola de Engenharia de São Carlos, da Universidade de São Paulo no Núcleo de Manufatura Avançada (NUMA) do Departamento de Engenharia Mecânica, que foi desenvolvida por um grupo de 5 universidades. Tal fábrica foi baseada em Células Flexíveis de Manufatura e atende aos grupos de pesquisa do NUMA ( http://www.numa.org.br/). 

A Fábrica Modelo (WebMachining Company®) desenvolvida é composta por um chão-de-fábrica distribuído e acessado via Internet tendo equipamentos localizados na UFSC (Torno CNC do GRIMA), na SOCIESC em Joinville (FMS) e pelos equipamentos do Graco. O chão-de-fábrica do GRACO e GIAI é constituído basicamente por três Células Flexíveis de Manufatura e uma FMC de montagem de peças tipo “Lego” em fase de implementação no GRACO e GIAI, duas fresadoras didáticas CNC, um torno CNC didático e por uma planta didática de Automação de Processos da Smar. São elas:

· GRACO (http://video.graco.unb.br , http://serpens.enm.unb.br/serpens-java-video.html, http://WebMachining.AlvaresTech.com , http://robomovel.graco. unb.br ):
- Célula Flexível de Manufatura voltada à usinagem de peças rotacionais;
- Célula Flexível de Soldagem Robotizada;
- Célula Flexível de Oxi-Corte;
- Célula e Montagem de Legos;
- Planta Didática III da SMar;
- Torno Didático CNC;
- Duas Fresadoras Didáticas CNC.

· SOCIESC: FMC: FMS
· GRIMA –UFSC: torno CNC Romi e máquina de prototipagem rápida 
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Figura 3. Arranjo físico do laboratório de Automação da Manufatura.



Além de servir aos objetivos acima descritos a Fábrica Modelo (WebMachining Company®) viabilizará ainda a implementação de um Laboratório Remoto e Ensino a Distância que também está sendo implementado nos laboratórios do GRACO e GIAI. Especificamente, a presente proposta envolve basicamente sete linhas de atuação e mais especificamente os itens II, III e VII, abaixo: 

i. Implantação da Célula Flexível de Manufatura (FMC) para usinagem de peças rotacionais e prismáticas; 
ii. Implantação de uma infra-estrutura para implementação do Laboratório Remoto;
iii. Criação de metodologia de Gestão e Desenvolvimento de Produto;
iv. Sistema de gestão da produção de um ambiente de manufatura distribuído;
v. Integração CAD/CAPP/CAM (projeto WebMachining);
vi. Desenvolvimento sistema multi-agente para Gestão da Produção na UnB/Sociesc/Grucon/Grima;
vii. Implantação de um Laboratório Desenvolvimento de Produto - Prototipagem Rápida usando tecnologia Modelagem por Deposição de Material Fundido – FDM 

A máquina de prototipagem rápida será utilizado para desenvolvimento de Produto em um contexto de Manufatura Eletrônica sendo integrado à Fábrica Modelo  WebMachining Company. Os equipamentos serão integrados ao sistema WebMachining permitindo a prototipação rápida (fabricação) em plástico ABS ou material compósito.
O laboratório de Desenvolvimento de Produto: Prototipagem Rápida e Engenharia Reversa (LaDPRER) irá usar tecnologia  FDM - Fused Deposition Modeling – Modelamento por Deposição de Material Fundido, desenvolvida pela empresa Stratasys, sendo uma solução completa que inclui a impressora 3D Dimension, o software Catalyst para processamento do arquivo STL (esteriolitografia), ferramentas e acessórios para a construção dos modelos funcionais.
O uso de prototipagem rápida adotando a tecnologia FDM permite a revisão do projeto em qualquer fase do processo de desenvolvimento de produto, teste para encaixe ou forma, simular a performance do produto e, finalmente, produzir ferramental de prototipagem, sem o tempo e os custos associados com os mais tradicionais métodos de prototipagem.
A estruturação deste laboratório compartilhado e acessado pela Internet no contexto da fábrica Modelo WebMachining Company permitirá a aplicação de modernas metodologias de desenvolvimento de produto e um menor tempo pro ciclo de desenvolvimento de produtos, pois permitirá modelar e fabricar protótipos em material plástico ABS de alta resistência em um pequeno espaço de tempo, permitindo assim a validação de ideias nas diversas fases do PDP (Processo de Desenvolvimento de Produto). 


[bookmark: _Ref183893985]DETALHAMENTO E JUSTIFICATIVA DOS EQUIPAMENTOS SOLICITADOS

(Descrever  cada equipamento e sua utilidade no contexto do projeto)

	Quantidade
	Equipamento
	Valor Unitário 
	Total

	1
	Robô Solda
	
	

	1
	Robô Visão
	
	

	1
	Dimensio Elit 3D
	US$33.080,00
	

	1
	Osciloscópio 200 MHz
	
	

	5
	Osciloscópios 60 MHz
	
	



Máquina de Prototipagem Rápida   texto similar no início do projeto –ajustar em função dos demais

A máquina de prototipagem rápida será utilizado para desenvolvimento de Produto em um contexto de Manufatura Eletrônica sendo integrado à Fábrica Modelo  WebMachining Company associada aos laboratórios do Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da UnB. Os equipamentos serão integrados ao sistema WebMachining permitindo a prototipação rápida (fabricação) em plástico ABS ou material compósito.
O laboratório de Desenvolvimento de Produto: Prototipagem Rápida e Engenharia Reversa (LaDPRER) irá usar tecnologia  FDM - Fused Deposition Modeling – Modelamento por Deposição de Material Fundido, desenvolvida pela empresa Stratasys, sendo uma solução completa que inclui a impressora 3D Dimension, o software Catalyst para processamento do arquivo STL (esteriolitografia), ferramentas e acessórios para a construção dos modelos funcionais.
O uso de prototipagem rápida adotando a tecnologia FDM permite a revisão do projeto em qualquer fase do processo de desenvolvimento de produto, teste para encaixe ou forma, simular a performance do produto e, finalmente, produzir ferramental de prototipagem, sem o tempo e os custos associados com os mais tradicionais métodos de prototipagem.
A estruturação deste laboratório compartilhado e acessado pela Internet no contexto da fábrica Modelo WebMachining Company permitirá a aplicação de modernas metodologias de desenvolvimento de produto e um menor tempo pro ciclo de desenvolvimento de produtos, pois permitirá modelar e fabricar protótipos em material plástico ABS de alta resistência em um pequeno espaço de tempo, permitindo assim a validação de ideias nas diversas fases do PDP (Processo de Desenvolvimento de Produto). 
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Figura 1. Impressora 3D Dimension Elite Stratasys: Prototipagem Rápida
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ANEXO A – CARTA COMPROMISSO

	Faculdade de Tecnologia
Engenharia Mecânica e Mecatrônica
Prof. Alberto J. Álvares
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De: Prof. Alberto J. Álvares
Para: UnB – DPP - CAPES
Referência: Participação Edital Pró-Equipamentos Institucional 2010 – Garantia Uso Compartilhado do Equipamento

Prezados Sr(a), 

Como líder do GIAI (Grupo de Inovação em Automação Industrial), bolsista de Produtividade em Desenvolvimento Tecnológico e Extensão Inovadora do CNPq, Professor Adjunto da Universidade de Brasília (UnB) ligado ao programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos da UnB (Nota 4 na Avaliação Capes) declaro para os devidos fins, que o GIAI está comprometido com o desenvolvimento do projeto submetido ao Edital Pró-Equipamentos Nº 11/2009, a ser desenvolvido na Universidade de Brasília com a participação de docentes ligados a Engenharia Mecânica, Engenharia Mecatrônica, Engenharia de Produção e Engenharia Automotiva da UnB.

Lembro também que o GIAI/UnB já disponibiliza o uso compartilhado de outros equipamentos via Internet (Telemanufatura), como no caso do projeto WebMachining (http://WebMachining.AlvaresTech.com) onde um ambiente de desenvolvimento colaborativo de peças rotacionais baseada em tecnologia de features é disponibilizado via Internet, em um contexto de Electronic-Manufacturing.


Atenciosamente,
[image: assinaaj]
Alberto J. Álvares
Líder GIAI – Prof. UnB
Pós–Graduação em Sistemas Mecatrônicos
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De: Prof. João Carlos Espíndola Ferreira
Para: Prof. Alberto J. Álvares
Referência: Participação Edital Pró-Equipamentos 2010

Prezado Prof. Alberto José Álvares 

Como líder do GRIMA (Grupo de Integração da Manufatura), bolsista de Produtividade em Pesquisa 1D do CNPq, Professor Associado da Universidade Federal de Santa Catarina (UFSC) ligado ao programa de Pós-Graduação em Engenharia Mecânica da UFSC (Nota 6 na Avaliação Capes) declaro para os devidos fins, que o GRIMA está comprometido com o desenvolvimento do projeto submetido ao Edital Pró-Equipamentos 2010, a ser desenvolvido na Universidade de Brasília com a participação de docentes ligados a Engenharia Mecânica da UFSC na área de de Automação Industrial e de desenvolvimento de produto. 

Lembro também que o GIAI/UnB já disponibiliza o uso compartilhado de outros equipamentos via Internet (Telemanufatura), como no caso do projeto WebMachining (http://WebMachining.AlvaresTech.com) onde um ambiente de desenvolvimento colaborativo de peças rotacionais baseada em tecnologia de features é disponibilizado via Internet, em um contexto de Electronic-Manufacturing.


Atenciosamente,
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	Faculdade de Tecnologia
Engenharia Mecânica e Mecatrônica
Prof. Alberto J. Álvares
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Universidade de Brasília





Brasília,  20 de maio  de 2010.



Ao Decanato de Pesquisa e Pós-graduação
Universidade de Brasília




Referência: EDITAL PRÓ-EQUIPAMENTOS  2010 


	Eu, XXXXXXXXXX Coordenador do projeto intitulado “Modernização dos Laboratórios Associados ao Programa de Pós-Graduação em Sistemas Mecatrônicos: Laboratórios de Automação da Manufatura, Automação de Processos, Robótica Industrial e Desenvolvimento de Produto” encaminhado a esse Decanato em atendimento ao Edital supra referido, assumo o compromisso pelo uso compartilhado dos equipamentos solicitados e declaro que os mesmos serão utilizados pelos seguintes laboratórios de pesquisa associados ao Programa de Pós-graduação em Sistemas Mecatrônicos: 

· Laboratório de Soldagem
· Laboratório de Robótica Industrial e Visão Computacional
· Laboratório de Eletrônica 
· Laboratório de Automação de Sistemas de Eventos Discretos 
· Laboratório de Automação da Manufatura e de Desenvolvimento de Produto



Atenciosamente

--------------------------------------------------------------------
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