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Resumo

O projeto de final de curso em Engenharia e Gestdo Industrial teve como objetivo
principal a pesquisa e implementacao de conceitos da Industria 5.0 em um ambiente
industrial real, com foco na otimizacdo de processos de producdo por meio da
integracdo de sistemas ciber-fisicos e da colaboracao entre humanos e robos. O projeto
pode ser dividido em trés etapas fundamentais:

Pesquisa sobre a Industria 5.0:

Durante a pesquisa inicial, exploramos os principios e conceitos da Industria 5.0,
que enfatiza a colaboracdo e integracdo entre sistemas ciber-fisicos e humanos. Isso
incluiu o estudo de tecnologias emergentes, como a Internet das Coisas (10T), sistemas
auténomos e inteligéncia artificial.

Desenvolvimento de Interface Humano-Rob6:

Uma parte crucial do projeto envolveu o desenvolvimento de uma interface
humano-robé que permitisse a geragdo automatica de rotas para robos méveis. Isso
exigiu a programacdo e integracdo deste projeto com o ambiente de producdo
industrial.

Implementacao da Interface em Ambiente Industrial:

A implementacdo da interface ocorreu em um ambiente industrial relevante,
seguindo os principios da Industria 5.0. Foram realizados testes escalonados, em
laboratério com dados reais da fabrica. Isso incluiu a integracao do sistema de visdo
computacional para identificacdo precisa das ordens de producao, e o sistema de rotas,
essencial para a eficiéncia do processo.

0 projeto demonstrou a convergéncia bem-sucedida entre tecnologia e colaboragao
humana, um dos pilares da Industria 5.0. Ele ndo apenas melhorou a eficiéncia e
reduziu erros no processo de producdo, mas também exemplificou como a Industria
5.0 esta transformando a maneira como humanos e maquinas trabalham juntos. Esse
projeto representa um futuro de producao mais agil, eficiente e colaborativo, alinhado
com as demandas da indudstria moderna.

Palavras-chave

Software - Robd mdvel- Visdo computacional - Producao — Rotas
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Abstract

The final project in Industrial Engineering and Management aimed primarily at
researching and implementing concepts of Industry 5.0 in a real industrial
environment, with a focus on optimizing production processes through the integration
of cyber-physical systems and collaboration between humans and robots. The project
can be divided into three fundamental stages:

Research on Industry 5.0:

During the initial research, we explored the principles and concepts of Industry 5.0,
which emphasizes collaboration and integration between cyber-physical systems and
humans. This included the study of emerging technologies such as the Internet of
Things (IoT), autonomous systems, and artificial intelligence.

Development of Human-Robot Interface:

A crucial part of the project involved developing a human-robot interface that
allowed for the automatic generation of routes for mobile robots. This required
programming and integrating this project into the industrial production environment.

Implementation of the Interface in an Industrial Environment:

The implementation of the interface took place in a relevant industrial
environment, following the principles of Industry 5.0. Gradual tests were conducted in
the laboratory with real data in the factory. This included the integration of computer
vision systems for the precise identification of production orders and the routing
system, essential for process efficiency.

The project demonstrated the successful convergence of technology and human
collaboration, one of the pillars of Industry 5.0. It not only improved efficiency and
reduced errors in the production process but also exemplified how Industry 5.0 is
transforming the way humans and machines work together. This project represents a
future of more agile, efficient, and collaborative production, in line with the demands
of the modern industry.

Keywords

Software - Mobile Robot - Computer Vision - Production - Routes
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