MEMORIAL DESCRITIVO
1. DESCRITIVO TECNICO E APLICAGAO

Conjunto de quatro robds industriais articulados, integrantes de célula automatizada
de transformacao mecéanica de componentes metalicos do tipo shell, da marca Yaskawa
Motoman, destinados a manipulagdo, movimentagdo, posicionamento, carga e
descarga automatica de componentes metalicos, utilizados na fabricagdo de
componentes do sistema de poés-tratamento de gases de exaustao para veiculos
comerciais pesados. Os equipamentos sao integrados a célula automatizada de roll
forming, realizando a transferéncia automatica das pecas entre as diferentes estacdes
do processo produtivo.

O conjunto é composto por 1 robd industrial articulado modelo ES165D e 3 robds
industriais articulados modelo MH50, todos com seis eixos de movimentagao
controlados por servomotores elétricos, permitindo o posicionamento e a movimentacao
automatizada dos componentes ao longo das diferentes etapas da célula produtiva. Os
robds sdo acompanhados por sistema de controle Yaskawa, incluindo 4 controladores
DX100, sendo um controlador dedicado para cada robd, responsaveis pelos comandos
dos seis eixos, acionamento dos servomotores, execu¢do dos movimentos
programados, processamento de entradas e saidas digitais € comunicacédo com o
sistema de automacgao da célula, drives servo, médulos de controle de movimento,
fontes de alimentagdo, moddulos de entradas e saidas digitais, interfaces de
comunicacgao industrial e painel de programacao (teach pendant).

Os quatro robds integram uma unica célula automatizada e operam de forma
sequencial, sincronizada e intertravada com o sistema de automacao da célula. Cada
robd esta vinculado a uma etapa especifica do processo produtivo, executando as
operagdes de alimentagao, retirada, movimentacdo e posicionamento necessarias a
realizagao das transformacdes mecanicas nas respectivas estacdes e a transferéncia
da peca para a operagao subsequente. Na configuragao e programagao apresentadas,
os equipamentos ndao operam de forma produtiva independente. A retirada ou
indisponibilidade de qualquer um dos robds interrompe o fluxo continuo da célula e
impede a conclusido do processo de fabricacdo, salvo mediante alteracao substancial
do layout, da programacdo, dos dispositivos de seguranca e dos meios de
movimentag¢do, o que demandaria reengenharia do processo e novos investimentos.

Caracteristicas principais:

1. Conjunto composto por 1 robé modelo ES165D e 3 robés modelo MH50;

2. Robbd ES165D com capacidade de carga de 165 kg, alcance horizontal maximo de
2.651 mm e alcance vertical maximo de 3.372 mm;

3. Robés MH50 com capacidade de carga de 50 kg, alcance horizontal maximo de
2.061 mm e alcance vertical maximo de 3.575 mm;

4. Repetibilidade de posicionamento de +0,2 mm para o ES165D e +0,07 mm para o
MH50;
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Acionamento por servomotores elétricos CA, com sistema de controle e

movimentacao dos seis eixos;

. Controlador Yaskawa DX100, composto por gabinete metalico, drives servo,

modulos de controle de movimento, fontes de alimentagcédo, médulos de entradas e

saidas digitais, interfaces de comunicacgao industrial e painel de programacao

(teach pendant);

Estrutura mecanica predominantemente constituida em ago carbono, com

componentes eletromecanicos, eletrénicos e pneumaticos, além de cabeamento

elétrico interno e conexdes pneumaticas;
Alimentacao elétrica trifasica de 400 VCA, 50/60 Hz e poténcia média de 5,0 kVA

para o modelo ES165D;

Peso proprio de aproximadamente 1.100 kg para o ES165D e aproximadamente

550 kg para o MH50;

Aplicagcédo para manipulacao e transferéncia automatica de componentes

metalicos do tipo shell destinados a fabricagdo do DOC (Diesel Oxidation Catalyst);

Execucao de operagdes automaticas de carga, descarga, posicionamento e

movimentacao das pecgas entre as diferentes estacdes da célula de roll forming;

Integragao dos robés ao processo automatizado de fabricacdo de componentes

do sistema de pés-tratamento de gases de exaustido para veiculos comerciais

pesados.

As tabelas 1 e 2 apresentam os dados técnicos dos equipamentos modelos
ES165D e MH50, respectivamente.
Tabela 1 - Dados técnicos ES165D

DESCRICAO

CARACTERISTICA

Modelo

1x ES165D

Marca

Yaskawa Motoman

Tipo de acionamento

Elétrico, por servomotores CA

Processo

Manipulagdo, movimentacao, posicionamento,
carga e descarga automatica de componentes
metalicos tipo shell entre as estacdes da célula de
roll forming, destinados a fabricacdo do DOC
(Diesel Oxidation Catalyst)

Eixos 6 eixos
Capacidade de carga 165 kg
Alcance horizontal maximo | 2.651 mm
Alcance vertical maximo 3.372 mm
Poténcia média 5,0 kVA

Tensao Elétrica

400 VCA, trifasico, 50/60 Hz

Dimensbes 1785x860x1655 mm
Peso liquido 1.100 kg
Condicao do Equipamento | Usado




Tabela 2 - Dados técnicos MH50

DESCRICAO CARACTERISTICA
Modelo 3x MH50
Marca Yaskawa Motoman
Tipo de acionamento Elétrico, por servomotores CA
Processo Manipulagdo, movimentagao, posicionamento,

carga e descarga automatica de componentes
metalicos tipo shell entre as estacdes da célula de
roll forming, destinados a fabricagédo do DOC
(Diesel Oxidation Catalyst)

Eixos 6 eixos

Capacidade de carga 50 kg

Alcance horizontal maximo | 2.061 mm

Alcance vertical maximo 3.575 mm

Poténcia média 4.0 kVA

Tensao Elétrica 400/415/440 V, trifasico, 50/60 Hz
Dimensdes 1060x610x1210 mm

Peso liquido 550 kg

Condicao do Equipamento | Usado

Nas figuras 1 e 2 sdo apresentadas as imagens frontais e a plaqueta de identificagao
dos equipamentos, respectivamente, e nas figuras 3 e 4, é detalhado o layout conceitual

da célula de roll forming e seu fluxo produtivo, respectivamente:
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Figura 3 — Layout conceitual da aplicagéo dos robds
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Figura 4 — Conceito do fluxo de processos com a utilizagdo dos robds
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Os equipamentos sédo destinados a manipulagdo, movimentacao, posicionamento,
carga e descarga automatica de componentes metalicos do tipo shell utilizados na
fabricacdo do DOC (Diesel Oxidation Catalyst) do sistema de pds-tratamento de gases
de exaustao para veiculos comerciais pesados, por meio de robds industriais articulados
de 6 eixos, modelos ES165D e MH50, marca Yaskawa Motoman, com acionamento por
servomotores elétricos.

Sua aplicacao esta vinculada as operagdes de transferéncia automatica das pecas
entre as diferentes estagbes da célula de roll forming, realizando o carregamento,
descarregamento, posicionamento e movimentagéo das pecgas ao longo do processo
produtivo.

Na operacgao, os componentes metalicos sdo posicionados nas estagdes de trabalho
e 0s robds executam os movimentos programados para manipular e transferir as pegas
entre as estacdes da célula. Os robds articulados de 6 eixos permitem alta flexibilidade
de movimentagao e precisao no posicionamento, assegurando a integridade das pegas
durante todo o processo. Ao final do ciclo, os componentes sao liberados
automaticamente para a etapa subsequente do processo.

Os equipamentos possuem estrutura mecanica predominantemente em ago carbono,
servomotores elétricos CA, redutores de precisdo, encoders absolutos, cabeamento
elétrico interno e conexdes pneumaticas, integrados ao controlador Yaskawa DX100,
composto por gabinete metalico, drives servo, modulos de controle de movimento,
fontes de alimentagdo, moddulos de entradas e saidas digitais, interfaces de
comunicacao industrial e painel de programacéo (teach pendant).

Os sistemas permitem operagao continua em ambiente industrial e estao aptos para
integracdo com sistemas automatizados de producdo, atendendo aos requisitos de
segurancga conforme NR-12.

Os robds sao elementos essenciais da célula automatizada, pois realizam a
transferéncia automatica das pecas entre as operagdes, garantindo::

1. Fluxo continuo e dependente: conectam as operagées OP10 — OP20 —
OP30 — OP40 — OP50;

Sincronizagao: mantém as operagdes dentro do tempo de ciclo planejado;
Repetibilidade: garantem posicionamento e movimentagao consistentes;
Qualidade: reduzem erros e variacbes de manuseio;

Segurancga e ergonomia: as maquinas sao altas e de dificil acesso/operacao
manual, tornando a movimentagao das pegas ergonomicamente desfavoravel e
aumentando o risco de esforgo fisico e posturas inadequadas;

6. Produtividade: permitem a transferéncia automatica das pecas, reduzindo a
necessidade de intervengdo manual.
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