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Automacao e Robotica no
Brasil,

Desafios e Possibilidades!
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Controle de Movimento,
Nunca foi tao facil



Cenario Atual
Dois mundos separados

SIMATIC Kinematics

S7-1500 CPU
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HMI TIA Portal Controller
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Engineering software

Kinematics

Integrated engineering of kinematics



SIEMENS
E quando estes dois mundos se encontram? lngenuity for Life

Kinematics

SIMATIC

S7-1500 CPU

A - A
| |

| |

: : Especialista

em
automacao

HMI TIA Portal
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“Equipamentos prontos para serem utilizados"

VAN VAN VAN VAN

Integracéo de Integracédo da Solugao “Tudo em um" Simulacao e validacéao de
sistemas robdticos de cinematica padréao e toda cinematica
diferentes fabricantes especifica do usuario




Kinematics SIEMENS

Sistemas Multi-Eixos para o uso na Industria

» Aplicacoes de
manuseio (por
exemplo, pick & place,
paletizacéo, etc.)

» Aplicacoes de
montagem (por
exemplo, aparafusar,
inserir, etc.)




Usar ao invés de programar SIEMENS
Ihg,u\uffy-for&'fe

M6
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Automacao e cinematica de 5-6-Eixos
Dois mundos separados

SIMATIC Kinematics

S7-1500 CPU
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program
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HMI TIA Portal Controller
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Integrated engineering of kinematics



Controle da cinematica de 5-6 eixos
Automacao e cinematica estao crescendo juntos

SIMATIC Kinematics

S7-1500 CPU

program

HMI TIA Portal Controller
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Control of 5-6-axis kinematics SIEMENS
Siemens application example lngenuity for Ufe

* Nenhuma programacao
na ferramenta de
engenharia do fabricante S ®
do rob6

Application Name | Robot Control

(U] Cartesian Position

Robot Power

X +280.00mm

Y #179.72mm /‘ A7 78.19° N /(«
2  4550.00mm s ’ L. R

+180.00° Al +7698° F

A v \, -

B +0.00" : AL L0.00° -
¢ 180.00°

: AT 9121

s 2

1 35 M 3269

* Exemplo de programa
"pronto para uso" do TIA
Portal para a operacao de
robos

* Criacdo completa da
trajetoria do robo é Eror 105 and Control Priority Parameters Home Position

T A [ 1@ 0 Actwe lest no 1
possivel através de uma gk ‘ SR -
Submmat Interpretes 0 Last order D b 280.00mm 0.00mm 550.00mem
I H M fiobat AL 0 Juoue cout 0
A #
Online L, verssor 2 1.3
180.00 0.00° 180.00
Offine Ub. version 213
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solucao inovadora para o controle da cinemética com até 4 eixos SIEMENS
Funcao integrada ao sistema usando o objeto tecnoldgico lngenuity for Ufe

* Programacao e
automacao eficiente da
cinematica tipica (por
exemplo, portal
cartesiano, scara, delta
picker, etc.)

- Diagnostico integrado e
monitoramento de zona

* Programacao com blocos
de funcao de acordo com
o PLCopen

Unrestricted © Siemens AG 2019
Page 15

System-integrated SIMATIC S7-1500
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Ambiente de Programacao amigavel e intuitivo SIEMENS
Ihg,el/\ui(y{or(/«ft

¢ Planejamento de projeto S
uniforme em um sistema B e T T
de engenharia '

* Atribuicao de parametros

intuitiva usando suporte
gréafico
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Validacdo do movimento cinematico atraves de ambiente

de visualizagcao 3D

 Visualizacéo 3D e
gravacéo de controle de
movimento

* Validacéao grafica

+ Otimizacao do controle de
movimento
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A solugcado comum SIEMENS
Um dispositivo IHM para toda a cinematicacom 2 a 6 eixos lngenuity for Ufe

System integration

SIMATIC T-CPU

=
T
™
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SIEMENS
Simulacao e validacdo das funcionalidades cinematicas lngenuity for Ufe

Automation with TIA Portal Mechatronic model

Software-
in-the-loop

PLCSIM Advanced NX Mechatronics Concept Designer
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