
RESUMO  

Este trabalho propõe um modelo de uma célula robótica nos diversos aspectos da manufatura 
digital, com uma abordagem de simulação gráfica de robô, baseado nas necessidades das 
industrias de cerâmica vermelha do Município de Guanambi – Bahia, sendo essa aplicada em 
uma etapa do processo que restringe a maximização da produção. O trabalho foi proposto 
visto que a automação amplia a capacidade das pessoas de operarem vários equipamentos 
simultaneamente, levando a indústria a uma redução de custos e ocasionando um aumento da 
produtividade, mostrando tudo isso através da simulação gráfica de robôs. Dessa forma a 
instalação da célula robótica na indústria de cerâmica vermelha mostra-se viável tanto na 
perspectiva técnica e econômica, levando uma realidade tecnológica e uma possibilidade de 
melhoria as condições de trabalho para a região. 
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This paper proposes a model of a robotic cell in various aspects of digital manufacturing, 
with a robot graphical simulation approach based on the needs of red ceramic industries of 
the municipality of Guanambi - Bahia, this being applied in one step of the process that 
restricts maximizing production. The work was proposed as the automation extends people's 
ability to operate multiple devices simultaneously, leading the industry to a reduction of costs 
and leading to increased productivity, showing all through the graphical simulation of robots. 
Thus the installation of the robotic cell in the clay industry proves to be feasible both in 
technical and economic perspective, taking a technological reality and a possibility of 
improving the working conditions for the region. 
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Figura 1. (A) Robô IRB 6640-150 (ABB) e (B) esquema demonstrativo do raio de atuação. 
Fonte: ABB, 2015.

Figura 2.  Esteira transportadora e ferramenta de manipulação tipo garra. 
Fonte: SABO, 2015



Figura 3. (A) Sensores de posicionamento encoder Rockwell (B) Sensor foto elétrico Sick 
Fonte: Rockwell, 2015 e SICK, 2015.

Figura 4. (A) Unidades de controle IRC 5 e (B). PLC Allen Bradley SLC 1200. 
Fonte: ABB, 2015 e Rockwell, 2015.



Figura 5. perspectiva isométrica frontal do layout. 
Fonte: Autor,(2015) 

Figura 6. perspectiva Superior do layout. 
Fonte: Autor,(2015)
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