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ecatronica e Automacao da Manufatura
> Sistemas Integrados de Manufatura
» Modelagem e Simulacdo de Sist. Producio
> Robotica Industrial e Robotica Movel

> Habilidade Computacional Requerida:

» Engenharia de Software: UML
» Linguagens de Programacio: C, C++ e Java

2 Redes de Comunicacdo: ISO/OSI, Protocolo
TCP/IP, Arquitetura Cliente /Servidor e Corba.

> Exemplos de Sistemas Mecatronicos no Graco
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Aspectos Legais
(Portaria 1694/MEC/94)

= Sistemas Industriais;

Métodos e Técnicas de Projeto, Planejamento de
Processo e Fabricacdo Industrial, Técnicas e
Ferramentas de Auxilio por Computador
(CAD/CAE, CAPP, CAM, etc.). Sistemas
Industriais Automatizados: Sistemas de
Transporte, Sistemas de Manipulacdo, Robds,
Comando Numérico, Sistemas Flexiveis de
Manufatura, Outros Sistemas. Atividades de
Laboratorio: 60 (sessenta) horas, no minimo.



Aspectos Legais
(Portaria 1694/MEC/94)

= Administracdao de Sistemas de Producao

Técnicas de Planejamento, Programacao,
Gerenciamento e Controle de Producio.
Manufatura Enxuta/Agil (Manufatura Classe
Mundial), Just-in-Time, Técnicas Industriais
Japonesas.

Qualidade: Garantia e Controle.



Aspectos Legais
(Portaria 1694/MEC/94)

= Informatica Industrial;

Sistemas Digitais; Microprocessadores;
Controladores programaveis; Engenharia de
Software, Linguagens de Programacao e
Sistemas Operacionais; Redes de Comunicacao;
Bases de Dados; Nocoes de Inteligéncia
Artificial. Atividades de Laboratorio: 60
(sessenta) horas, no minimo.




ROBOTICA

[Livro Roboética Industrial

CAPITULO 2 CAPITULO 4
MODELAGEM E CONTROLE DE . R
INTERACAO DE ROBO NO AMBIENTE
Anna Helena Reali Costa
Jun Okamoto Jr

Jo&o Mauricio Rosario

2.1 -INTRODUGAO

Um robé industrial pode ser definido como um sistema mecén
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CAPITULO 12

TENDENCIAS E APLICACOES ESPECIAIS

Alberto Joss Alvares, Sérgio Roberto Gonsalves Tourino
Teodiano Freire Bastos Filho, Hansjorg Andreas Schneebeli

CAP[TULO 8 ASPEGTOS ECONOMICOS E SOCIAIS

SOLDAGEM ROBOTIZADA
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Integrated Manufacturing Systems

ftp://jazz/pub/alvares/sim/0 apostila alvares/automacao
integrada linux book.pdf

- Capitulos

— Integrated and Automated Manufacturing

- Capitulos

) ) ) — CNC Programming
- An Introduction to Linux/Unix

) ) — Data Aquisition
— An Introduction to C/C++ Programming

o — Vision Systems
— Network Communication

— Integration Issues
— Databases

o — Material Handling
— Communications

. — Petri Nets
— Programmable Logic Controllers (PLCs)

_ — Production Planning and Control
— PLCs and Networking

_ _ — Simulation
— Industrial Robotics

_ — Planning and Analysis
— Other Industrial Robots
— Robot Applications

— Spatial Kinematics

- Motion Control



Simulacao em Computador
de Sistemas de Producao

Desafios do século 21

. ~ Aumento da Diferenciais Competénci
c. el e ‘ competicao ‘com petitivos ‘ tecnolégical

-] Modelagem
5| Simulacdo em Computador

| Precaucodes



S| Introducao

Disponibilizar novos produtos
de forma rapida

L

Assimilar facilmente experiéncia e
inovacao tecnoldgica

Mudancas de Produzir sob encomenda e nao
paradigma para estoque nem venda

Basear programacao de producao
em previsoes de mercado

Produzir uma unidade com o
mesmo custo de grandes lotes

-] Modelagem
5| Simulacdo em Computador
| Precaucodes
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S| Introducao

Dominio a ser tratado

W

Controles Atividades _ Recursos
i : Estrategias
contabeis legais humanos
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5] Sistemas de manufatura

A manufatura é a transformacao da matéria prima,
em seus diversos estados, em produtos finais, para
serem disponibilizados para o consumidor final.

i

Mantalura Inleqrada par Compiador

PP
Plaiejammito » Controle da Producio

CADICAM
CAD
Projelo Asisido por
Coompunt sdor
CRQC
CAPP Comtrole de
o.dos Cualdade
Processos Asskstido paor A tida por
Conmpui ador Conmpi kol
CAM
Manvl surs Asskstida por
C ompast sdor

MPFP Il {Planejameanto de Reawsos de Manfaiucs)

MRP | {Planegamento de Regquisitos de Matenars)

Eslimatira de Tamanho de Lede; Agendamenio

Ly acao de Encamendas [Ordens)

Conrole da Marufatra

Voltar =



D) Sistemas de servico

Um servico é qualquer ato ou desempenho que uma
parte pode oferecer a outra e que seja
essencialmente intangivel, nao resultando na
propriedade de nada.

Voltar &



S| Introducao

Simulacao pode ser definida como a criacao de
modelos de um sistema real ou proposto e a
conducao de experimentos nesses modelos para
descrever seu comportamento e/ou predizer seu
comportamento antes de investir tempo e dinheiro.

-] Modelagem
5| Simulacdo em Computador
| Precaucodes
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-] Modelos de simulacao
de eventos discretos
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5] Modelos simbélicos

C1 Cc2
Resolucdes Ambiente
Internas l Externo
A oge ~

Especificacoes
Coordenar »O1
I >le » 02

Materiais Requisicoes

< edidos
nternos
Y Produt

rodutos
» Produzir »03
12 > » 04

Ordens Histoérico

A Dados
andamento
Monitorar
P Processo
Feedback
Modelo
Ir_n'rwlui-n

M1
www.idef.com
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5] Modelos analiticos

Maquina
(server)
Chegada de Saida de
entidades @ @ @ @ @ entidades
N
Fila Entidade sendo

atendida

- Chegada exponencial ( |1,)
- Tempo de atendimento exponencial ( pA)» T = Mg

- Capacidade do recurso unitaria
« Atraso médio na fila ( T )

My —Hg

Voltar [&



5] Modelos de simulacao
de eventos discretos

Programar Atualizar relégio
evento inicial e processar

e final proximo evento

Evento de sim

chegada
?

A

Notificar Programar proxima chegada
. Estado - v
entidade em . Incrementar qgtde. fila
. livre . .
fila - Atualizar tempo em fila

Modificar L.
e estado Term|n~o
Decrementar qtde. fila ara livre operacao
Atualizar tempo em fila P

Modificar estado para livre
Programar término operacgao

Entidade

em fila
?

Voltar [&



5] Aplicacoes

Indlastrias de manufatura

- Metal-mecanicas

- Eletronicas

* Petroquimicas

- Aeroespaciais

- Alimentacao

« Equipamentos pesados
- Vestuario

« Automotivas

- Vidros e ceramicas

Industrias de servicos

- Servicos publicos

* Instituicoes de ensino
- Restaurantes e fast food

« Bancos

- Saude

« Transportes
* Distribuicao
- Varejistas

- Hoteleiras

Voltar [&



5] Softwares de simulacao

Pascal
C

Fortran

Dificuldade para modelar
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Arena
Automod




5] Softwares de simulacao

S SYSTEMS MODELING)  [ENZCTRL

www.sSm.com

www.taylorii.com

AUTOSIMULATIONS

Power To TakeE CONTROL!

www.autosim.com

WWW.simscript.com www.lanner.com

e — 'I"ilul ~NT
2 ROMUODEL
w ied o @-W-E i |':":r

www.promodel.com

Voltar &



