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Introducao a Robdética Industrial

A historia da robotica industrial € uma jornada
fascinante que remonta a séculos de inovacdo

e avancos tecnoldgicos. O termo robot deriva

da palavra checa “robota”, que significa trabalho
forcado. Esse conceito evoluiu ao longo do tempo,
desde representacdes literarias de autdbmatos até
aos robots industriais modernos.

1. DA VISAO A REALIDADE

Os primeiros vislumbres de autématos e maquinas automatiza-
das remontam a antiguidade. No entanto, foi no século XVIIl que
as primeiras representacoes concretas comegaram a surgir. Jac-
ques de Vaucanson, construiu um autémato capaz de realizar
movimentos complexos. Esse foi um dos primeiros exemplos
praticos da automacéo.

O século XX marcou o inicio do desenvolvimento tecnolodgi-
co que moldaria a robdtica industrial moderna. Um dos marcos
foi a "Unimate’, criada por George Devol e Joseph Engelberger
na década de 1950. Este foi o primeiro robot industrial verda-
deiramente programavel e foi utilizado pela General Motors em
processos de producao.

Desde entéo, a robdtica industrial continuou a avancar. Os
robots evoluiram de simples manipuladores para sistemas alta-
mente sofisticados, capazes de uma variedade de tarefas, desde
a montagem de produtos até a realizagao de opera¢des com-
plexas em ambientes perigosos.

As empresas comegaram a adotar os mesmos em larga escala,
principalmente na industria automavel. O uso desses sistemas
avancados permitiu uma producdo mais rapida, precisa e efi-
ciente, resultando em ganhos significativos na economia e na

produtividade industrial. Foram integrados em diversos setores,
como eletrdnica, alimentos, medicina, entre outros. A sua versa-
tilidade e capacidade de adaptacdo tornaram-nos essenciais em
processos de fabrico complexos e especificos.

Com a evolugdo da inteligéncia artificial, os robots indus-
triais tornaram-se mais do que maquinas programaveis. Sdo ca-
pazes de aprender, adaptar-se a novas situacoes e colaborar de
forma mais estreita com os humanos. Os avangos recentes estao
focados em robots mais inteligentes, flexiveis e autonomos. A
integragao com tecnologias como a Internet das Coisas (loT) e a
andlise de dados promete revolucionar ainda mais 0s processos
de fabrico.

2. PRINCIPIOS FiSICOS E ESTRUTURA
Um manipulador industrial é um dispositivo mecanico, muitas

vezes automatizado, projetado para realizar tarefas especificas,
como pegar, movimentar, posicionar e manipular objetos em
linhas de produgao. A sua estrutura bésica consiste em varias
partes essenciais:

Base

Pilar do manipulador e por isso fornece estabilidade estrutural.
Pode ser fixa, permitindo movimentos apenas no espaco cir-
cundante, ou articulada, possibilitando rotagao.

Braco

Composto por uma série de elos conectados por juntas. Estes
s&0 responsdveis por proporcionar mobilidade ao manipulador,
permitindo alcancar diferentes posicoes e orientacdes.

Juntas

Séo 0s pontos de articulacdo que unem os elos do braco. Exis-
tem varios tipos, tais como juntas rotativas, prismaticas e cilin-
dricas, cada uma oferecendo diferentes graus de liberdade de
movimento.

Ferramenta

A extremidade do manipulador, conhecida como EoF ou Tool,
é onde a interacdo com os objetos ocorre. Pode ser equipada
com garras, ventosas, pingas ou outros dispositivos especificos

para a tarefa que serd executada.




