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CONTEUDO DE FORMAGCAO

PARTE 1. ROBOS INDUSTRIAIS
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. Introducgao a robdtica

. Contexto da robdtica industrial

. Mercado atual de bragos manipuladores
. O que se entende por Robd Industrial

. Elementos de um sistema robético

. Subsistemas de um robd

. Tarefas desempenhadas com robdtica

. Classificagao dos robos

. O papel da Robdotica na automacgao

. Interacédo dos robds com outras maquinas
. A célula robdtica

. Estudo técnico e econédmico do robd

. Normativa

. Acidentes e medidas de seguranga

. Componentes do brago robético

. Caracteristicas e capacidades do rob6

. Definicdo de graus de liberdade

. Definicdo de capacidade de carga

. Definicdo de velocidade de movimento

. Resolugao espacial, precisao, repetibilidade e flexibilidade
. Definicdo de volume de trabalho

. Consideragdes sobre os sistemas de controle

. Morfologia dos robds

10. Tipo de coordenadas cartesianas. Cantiléver e pértico
11. Tipologia cilindrica

12. Tipo esférico

13. Bragos robadticos universais
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. Tipologia de atuadores e transmissdes

. Funcionamento e curvas caracteristicas
. Funcionamento dos Servomotores

. Motores passo a passo

. Atuadores Hidraulicos

. Atuadores Neumaticos

. Estudo comparativo

. Tipologia de transmissodes

*  Transmissoes.



* Redutores.
* Conducao direta.
* Tipologia

. Dispositivos sensoriais

. Caracteristicas técnicas

. Iniciagao de sensores

. Sensores de posi¢cao ndo opticos
. Sensores de posicao opticos

. Sensores de velocidade

. Sensores de proximidade

. Sensores de forca

. Viséao artificial

OCoOo~NOOODWN -~

. O controlador

. Hardware

. Métodos de controle

. O processador em um controlador robético
. Execucgao a tempo real
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1. Elementos e atuadores terinais de robés

2. Conexao entre o boneco e a ferramenta final

3. Utilizacao de robds para transferéncia de materiais e carga/descarga automatizada.
Pick and place

. Aplicagdes de transferéncia de materiais. Pick and place

5. Pegar e segurar as pegas a vacuo. Ventosas

6. imas permanentes e eletroiméas

7. Garras mecanicas para segurar
8
9
1
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. Sistemas adesivos
. Sistemas fluidos
0. Apertar com um gancho

. Pintura robdtica

. O sistema de pintura. Misturador e equipamento
. Soldagem robdtica

. Soldagem TIG e MIG

. Soldagem por pontos

. Soldagem laser

. O processo de montagem

. Métodos de montagem

. Emparelhamento e unido de pecas

0. Disposicao de pecas
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. Conceitos iniciais de programagao de Robés

. Programacéao guiada. Passiva e Ativa

. Alinguagem textual ideal para programar robos
. Tipologias existentes de linguagens textuais

. Caracteristicas gerais

. Programacéao orientada ao robd, objeto e a tarefa
. Programacao a nivel de rob6

. Programacao a nivel de objeto

. Programacao textual a nivel de tarefa

10. A linguagem V+ ou V3

11. Alinguagem de programacgao RAPID

12. Allinguagem IRL

13. Alinguagem OROCOS

14. Programacgao CAD
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PARTE 2. AUTOMAQ:\O INDUSTRIAL

1. Conceitos prévios.

2. Objetivos da automacéo.

3. Graus de automagao.

4. Classes de automacéo.

5. Equipamentos para a automacao industrial.

1. Estrutura de um sistema automatico: rede de energia, armarios elétricos, mesas de
comando e controle, fiagao, sensores, atuadores, entre outros.

2. Tecnologias aplicadas na automacao: légica com fio e l6gica programada.

3. Tipos de controles de um processo: circuito aberto ou circuito fechado.

4. Tipos de processos industriais aplicaveis.

5. Aparelhagem elétrica: contatores, interruptores, relés, entre outros.

6. Detectores e captadores.

7. Instrumentacdo de campo: instrumentos para medir presséo, vazao, nivel e
temperatura.

8. Equipamento de controle: reguladores analdgicos e reguladores digitais.

9. Atuadores: partidas, variadores, valvulas de regulagao e controle, motores, entre
outros.

10. Cabos e sistemas de condugéo: tipos e caracteristicas.

11. Elementos e equipamentos de seguranga elétrica. Simbologia padrao.

12. Elementos neumaticos: produgéao e tratamento de ar, distribuidores, valvulas,
pressostatos, cilindros, motores neumaticos, vacuo, entre outros.

13. Elementos hidraulicos: grupo hidraulico, distribuidores, hidrovalvulas, servovalvulas,
pressostatos, cilindros, motores hidraulicos, acumuladores, entre outros.

14. Dispositivos eletroneumaticos e eletrohidraulicos.

15. Simbologia padrao.



1. Interpretagéo de planos e diagramas em instalagdes de automacgéo:
2. Relatérios de montagem e comissionamento.

3. Manuais para montagem de equipamentos e elementos.

4. Padrdes de qualidade.

1. Analise de equipamentos elétricos e eletrénicos e elementos de sistemas de
automacao industrial.

2. Manutencéo preditiva.

3. Manutencgao preventiva: procedimentos estabelecidos.

4. Substituicao de elementos com base na meia-vida.

5. Manutencgao preventiva de armarios e painéis de comando e controle.

6. Manutengao preventiva de instrumentagdo de campo: instrumentos para medir pressao,
vazao, nivel e temperatura, entre outros.

7. Manutencgao preventiva de equipamentos de controle: reguladores analdgicos e
reguladores digitais.

8. Manutencgao preventiva de atuadores: partidas, variadores, valvulas de regulacéo e
controle, motores.

9. Elementos e equipamentos de seguranca elétrica.

10. Interpretagéo de planos e diagramas.

11. Simbologia padréo.

12. Conclusao de protocolos.

1. Conclusao de protocolos de manutencao preventiva para equipamentos e sistemas de
controle.

2. Conclusao de protocolos de manutencao preventiva para equipamentos e sistemas de
supervisio.

3. Concluséao de protocolos de manutengéao preditiva.

4. Uso de software de manutengéo programada.

. Tipologia de avarias.

. Ferramentas e equipamentos.

. Instrumentos de medi¢cao e meios técnicos auxiliares.

. Técnicas de diagnostico:

. Técnicas de analise de falhas:

. Faixas de manutencao.

. Analise do diagndstico on-line do equipamento de controle.
. Uso de listas de ajuda de diagnéstico.
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1. Especificagédo das caracteristicas técnicas dos involucros, grau de protegéo e
aterramento.
2. Técnicas de construcio e verificagao de quadros, armarios € mesas. Interpretacédo de
planos.
3. Determinagao das fases de constru¢do dos gabinetes: selegéo, piquetagem, usinagem,
distribuicdo e marcagao de elementos e equipamentos, fiagcdo e marcagao, verificacoes
finais, tratamento de residuos.
4. Cabos e sistemas de gerenciamento de cabos:

* Caracteristicas técnicas.

* Grau de protecéao

* Selecao de cabos. Staking.

* Colocar e conectar.
5. Elementos de campo:

* Sensores

* Atuadores.

* Rob6és industriais.
6. Supervisdo dos elementos de controle:

* Autbmatos programaveis. Tipos e caracteristicas.

* Unidade central de processamento, médulos de entrada e saida binarios, digitais e
analdgicos, médulos especiais (comunicagao, regulagcao, contador rapido,
displays, entre outros). Configura¢des e parametrizagao.

* Redes de comunicagao industriais.

* Estrutura.

* Topologia.

* Barramentos de dados, rede Ethernet e sem fio (sem fio). cabo coaxial, flexivel e
de fibra éptica.

* Painéis do operador (HMI). SCADA.

. Interpretacao de planos.
. Selecédo e manuseio de ferramentas e equipamentos.
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. Preparagao do ato de reconsideracgao.

. Conclusao dos protocolos e medidas de verificagao.

. Uso de equipamento de teste e medicio.

. Compilagao da documentacéo final do processo de montagem.

. Conceitos fundamentais e regulamentos de qualidade.

. Monitoramento do plano de qualidade na execugao de projetos de montagem.
* Critérios de qualidade.
* Gestao de qualidade.
* Fases e procedimentos de controle de qualidade.
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1. Aplicacao de planos de seguranga na execugao de projetos e manutencao de
instalacoes.

2. Interpretacao de projetos de segurancga padrdao na montagem e manutengao de
sistemas de automacao industrial.

3. ldentificagcao de fatores de risco e riscos associados:



* Elétricos.
* Em altura.
* Manuseio e transferéncia de cargas.
* Outros fatores de risco.
* Estudos basicos de segurancga.
* Gestdo de meios e equipes de seguranga individuais e coletivas.
* Supervisao do uso de equipamentos de protecao individual e coletivo.
* Acbes em caso de acidentes, primeiros socorros, transferéncia de vitimas de
acidentes.
* Sinalizacdo, modos e sinais.
. Identificacao de fatores de risco e riscos associados em instalagées de sistemas.
. Queda de pessoas no mesmo nivel.
. Bater contra objetos imoveis.
. Golpes / cortes por objetos ou ferramentas.
. Riscos auditivos.
. Riscos visuais.
10. Esforgo excessivo.
11. Arco elétrico.
12. Fadiga mental.
13. Fadiga visual.
14. Fadiga fisica.
15. Contatos elétricos.
16. Equipamento e medidas de protegao e agao:
* Individual.
* Coletiva.
* Equipamentos de protegao coletiva e individual.

O©oo~NOOh~

1. Selegdo da documentagéo do projeto e relatorios técnicos de sistemas de automacgao
industrial para gerenciamento de manutencéo.
2. Analise da documentacgéao do projeto (planos, diagramas, especificagdes, entre outros)
Uteis para o gerenciamento de manutengao.
3. Compilagdo da documentagao técnica necessaria para o gerenciamento de
manutencao.
4. Identificagdo das tarefas a serem executadas na manutengao de um sistema de
automacao industrial:

* Lista detallada de equipamentos

* Lista de elementos auxiliares

* Ferramentas a serem utilizadas.

* Tipo de manutencgéo a executar (preventiva, corretiva).
5. Gestao de armazém e organizacgéo de listas de pecgas de reposicao.
6. Preparagcao da documentagao dos planos de manutencgao.

1. Protocolos de inicializagao:
* Normativa de prevencéo.
* Manuais técnicos.
* Manuais do fabricante.
2. Partida a frio.
3. Partida quente.
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. Parametros operacionais no local: ajustes e calibracgdes.
. Comissionamento.
. Instrumentos e procedimentos de medic¢ao:

* Equipamento de medicao elétrica.
* Equipamento de medi¢do neumatico e hidraulico.
* Equipamento de medicao eletrénica. Instrumentos e equipamento de controle.

. Testes regulatérios (estanqueidade, vazamentos, pressao, entre outros).
. Medidas de seguranga no isolamento e conexao de maquinas e equipamentos.

. Medigao de variaveis (elétrica, presséo, temperatura, entre outras).

. Programas de controle de equipamentos programaveis.

. Regulamento de acordo com as especificagdes.

. Modificagao, ajuste e verificagdo dos parametros de instalacao.

. Ajuste e verificagdo do equipamento instalado.

. Técnicas para verificar as protecdes e o isolamento de tubos e acessorios.
. Ensaios de estanqueidade, pressao e resisténcia mecanica.

. Limpeza e desinfecgao de circuitos e instalacdes.

. Sinalizac¢ao industrial.

10. Sinalizagao de tubos hidraulicos e elétricos.

11. Cédigo de cores.

12. Medidas de parametros: Procedimentos. Instrumentos.

13. Parametros de ajuste, regulagao e controle em sistemas de automacgao industrial.
14. Sistemas de controle e regulagao.

15. Medidas de temperatura, presséao, entre outros.

16. Fatores prejudiciais e seu tratamento: Dilatagbes. Vibragdes Desperdicio.

17. Alarmes.
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