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Definição de “Robô”

• Dicionário Webster: “Dispositivo automático que 
executa funções normalmente atribuídas a 
humanos ou uma máquina com forma de humano”
• Robot Institute of America: “É um manipulador 
multi-funcional,reprogramável, projetado para 
mover materiais, componentes, ferramentas ou 
dispositivos especiais através de movimentos 
programáveis variáveis para a execução de uma 
variedade de tarefas”
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Máquina programável e de propósito

geral que é capaz de obter informações

sobre o mundo físico a sua volta e de

nele atuar através de movimentos

mecânicos coordenados visando atingir

um objetivo.

Definição de “Robô”
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Definição de  “Robótica”

• Ciência e tecnologia que estuda os Robôs.

• Ciência e tecnologia que estuda a conexão 
inteligente da percepção com a ação.
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Japanese Industrial Robot Association (JIRA) :
“A device with degrees of freedom that can be 
controlled.”
“Um dispositivo com graus de liberdade que pode ser 
controlado”.
Classificação por classes:
Class 1 : Manual handling device
Class 2 : Fixed sequence robot
Class 3 : Variable sequence robot
Class 4 : Playback robot
Class 5 : Numerical control robot
Class 6 : Intelligent robot
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Características da Área de Robótica
• Campo de trabalho interdisciplinar
• Projeto de componentes mecânicos
• Sistemas eletrônicos
• Tratamento e processamento de sinais
• Sistemas de computação
• Inteligência artificial
• Teoria da automação e controle
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O desenvolvimento inicial dos robôs baseou-se no 
esforço de automatizar as operações industriais. Este 
esforço começou no século XVIII, na indústria têxtil, 
com o aparecimento dos primeiros teares mecânicos. 
Com o contínuo progresso da revolução industrial, as 
fábricas procuraram equipar-se com máquinas capazes 
de realizar e reproduzir, automaticamente, 
determinadas tarefas. 

No entanto, a criação de verdadeiros robôs não foi 
possível até à invenção do computador em 1940, e dos 
sucessivos aperfeiçoamentos das partes que o 
constituem.



ROBÓTICA INDUSTRIAL

8

Aula 01 – Histórico da Robótica 

 Antecedentes Históricos 

• Gregos e árabes => mecanismos engenhosos

• Leonardo da Vinci => precisão,mecanismos , fontes 

de energia

• Nicola Tesla => inteligência da máquina
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Estudos de da Vinci para 
um robô humanóide

Submarino 
telecontrolado – Tesla 
(1898)
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Origem do Termo  “Robô”
O termo ROBÔ tem sua origem em 
1921 com a peça do tcheco Karel 
Capek, intitulada "RUR" (Robôs 
Universais de Rossum).
Na peça aparecia uma série de seres 
artificiais com aparência humana, que 
obedeciam as ordens de seu professor 
e desempenhavam os trabalhos duros. 
Estes seres recebiam o nome de 
ROBÔ, em tcheco "ROBOTA", que 
significa trabalho forçado.
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Ficção Científica
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Leis da Robótica (1950)

1.  "Um robô não pode ferir um ser 
humano ou, permanecendo 
passivo, deixar um ser humano 
exposto ao perigo".

2.  "O robô deve obedecer às ordens 
dadas pelos seres humanos, exceto 
se tais ordens estiverem em 
contradição com a primeira lei". 
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3.  "Um robô deve proteger sua 
existência na medida em que 
essa proteção não estiver em 
contradição com a primeira e 
a segunda leis". 
 " Um robô não pode causar 
mal à humanidade nem 
permitir que ela própria o 
faça“ (1984). 
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O primeiro robô industrial moderno foi o UNIMATE, 
criado por George Devol e Joe ENGLEBERGER 
nos anos 50 e lançado em 1961, sendo utilizado na 
linha de montagem da GM



ROBÓTICA INDUSTRIAL

15

Aula 01 – Histórico da Robótica 

A investigação e desenvolvimento nos 
anos 50 e 60 conduziu ao 
desenvolvimento dos primeiros robôs 
controlados por computador com 
realimentação sensorial como o T3 T3

Puma

(1974), comercializado em 1978, 
pela Cincinatti Millacron (hoje 
ABB), o braço de Stanford, que 
deu origem ao Puma da 
Unimation (1978), o manipulador 
da IBM (1975) e o Scara (78-79). 
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Shakey
Shakey foi o primeiro robô 
móvel usando software com 
inteligência artificial e que 
interagia com o ambiente
(sensores e câmera).
 Desenvolvido entre 1966 e 
1972 na Universidade de 
Stanford.



Robôs Industriais Atuais 
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Atualmente, um robô manipulador industrial é 
constituído por vários elos rígidos ligados em série 
por juntas, tendo uma das extremidades fixa 
(base) e outra livre para se mover (órgão terminal). 

As juntas são geralmente atuadas por motores 
elétricos, embora também se usem atuadores 
pneumáticos e hidráulicos.
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Um sistema de controle computadorizado é usado 
para controlar e supervisionar o movimento do 
robô, recorrendo a informação sensorial para obter 
o estado do robô e do ambiente (posição das 
juntas, força de contato, distância a objetos).

O software de controle de movimento que corre 
neste sistema, utiliza a informação sensorial para 
calcular os sinais de controle necessários para 
obter o movimento desejado, e enviar esses sinais 
aos atuadores.
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Manipuladores Móveis (com rodas)
Tipos de Robôs
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Móveis (com pernas)

Humanóides
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Aplicações na Sociedade-1
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Aplicações na Sociedade-2
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Aplicações na Sociedade-3
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Pesquisa no Japão:
Qual a razão para investir na instalação 
de robôs na indústria ?
• Economizar mão de obra: 44,5%
• Melhorar condições de trabalho: 25%
• Aumentar flexibilidade: 13,5%
• Melhorar controle de qualidade:   8%
• Outros: 9%
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• Reduzir custos de trabalho
• Eliminar trabalhos perigosos
• Aumentar Produtividade
• Melhorar a qualidade do produto
• Aumentar flexibilidade do produto
• Reduzir desperdício de material
• Reduzir custo de capital

Razões para Usar Robôs
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Problemas 
• Impacto Social: aumento do nível de desemprego; 
reaproveitamento da mão de obra.
• Custo de aquisição e necessidade de recuperação 
do investimento.
• Dificuldade de encontrar profissionais 
especializados em robótica.
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Pelo fato de os robôs substituírem o ser humano 
em atividades de produção de uma empresa, 
trabalhadores que ainda exercem essas atividades 
receiam perder os seus empregos. As empresas 
consideram mais compensador investir em robôs, 
que executam o mesmo trabalho que cinco, dez ou 
vinte pessoas com mais eficiência do que pagar 
salários a essa mesma quantidade de pessoas, 
incluindo os encargos sociais.
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•Robôs devem executar tarefas chamadas “4D Jobs”:
•Dull, 
•Dirty, 
•Dangerous, e 
•Difficult.

•Robôs devem executar tarefas chamadas “4H Jobs”:
•Hot, 
•Heavy, 
•Hazardous, e 
•Humble.

• Liberando os seres humanos destas tarefas. 



Estima-se que em 2004 atingiu-se a quantidade 
de 1 milhão de robôs industriais em operação.
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Gerações dos Robôs Industriais.
• Existem 5 gerações de robôs:

1. Robôs repetidores, geralmente pneumáticos, 
executando tarefas de pick and place.
2. Primeiras capacidades de programação hardwired.
3. PLCs controlam tarefas, facilidade de 
reprogramação.
4. Microcomputador permitiu o controle de sistemas 
complexos, incluindo células de montagem.
5. Robôs com Inteligência Artificial, sensores 
miniaturizados e capacidades de decisão.



 Montagem
3%

Entrega
4%

Remoção de 
Material

4%

Solda por arco
12%

Pintura
20%

Manipulação de 
material

27%

Solda Ponto
30%

Aplicações na Indústria (Ria, 96)
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