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	ESTAÇÃO DE MONTAGEM PARA INDUSTRIA 4.0
O SISTEMA DEVERÁ POSSUIR UM CONCEITO DE ARQUITETURA ABERTA, QUE PERMITA A
EVOLUÇÃO PASSO A PASSO DO SISTEMA, COM A INCLUSÃO DE ESTAÇÕES NÃO
ADQUIRIDAS NUM PRIMEIRO MOMENTO A FUTURAS EXPANSÕES.
OS PADRÕES UTILIZADOS NOS SISTEMAS MECÂNICOS, ELÉTRICOS E DE COMUNICAÇÃO
(PROTOCOLOS, FAIXAS DE TENSÃO, ETC.) DEVERÃO SER OS JÁ CONSAGRADOS E
COMPATÍVEIS COM OS DISPONÍVEIS NO MERCADO REAL INDUSTRIAL, POSSIBILITANDO
QUE EQUIPAMENTOS DE OUTROS FABRICANTES POSSAM SER INCORPORADOS.
OS MÓDULOS EXISTENTES NA ESTAÇÃO DEVEM POSSIBILITAR SER ARRANJADOS DE
DIFERENTES FORMAS PARA QUE OS ALUNOS POSSAM REALIZAR UMA VASTA
QUANTIDADE DE EXPERIMENTOS COMBINANDO OS MÓDULOS EM DIFERENTES LAYOUTS.
A ESTAÇÃO PODE SER UTILIZADA COMO UNIDADE INDIVIDUAL PARA UM TREINAMENTO
COMPLETO, OU EM CONJUNTO COM TODA A INSTALAÇÃO. A INTERLIGAÇÃO COM
OUTRAS ESTAÇÕES/INSTALAÇÕES DEVERÁ SER FEITA ATRAVÉS DE INTERFACES
MECÂNICA, ELÉTRICA, SEM FIO (SINAIS ÓPTICOS) E/OU REDE DE COMUNICAÇÃO EM
PROTOCOLO INDUSTRIAL. A ESTAÇÃO DEVERÁ SER MONTADA SOBRE GABINETE EM AÇO
COM TRATAMENTO ANTI CORROSIVO E PINTURA EPÓXI PROVIDO DE 04 RODÍZIOS
GIRATÓRIOS SENDO 02 TRAVANTES.
A ESTAÇÃO DEVERÁ INCLUIR:
• UM MÓDULO ESTEIRA TRANSPORTADORA COM CURSO ÚTIL DE 350MM E
LARGURA DE 50MM, MONTADA EM ESTRUTURA DE PERFIL DE ALUMÍNIO, GUIAS
LATERAIS EM PERFIL DE ALUMÍNIO, ROLETES PARA DESLIZAMENTO DA CINTA
TRANSPORTADORA, SISTEMA DE AJUSTE DE TENSÃO DA CINTA TRANSPORTADORA, BASE
EM AÇO ANODIZADO COM AJUSTE DE POSIÇÃO, MOTOR DE CORRENTE CONTÍNUA 24VDC,
COMPOSTO POR SENSORES ÓPTICOS COM FIBRA ÓPTICA ACOPLADA, DRIVE DE
ACIONAMENTO DO MOTOR COM CONTROLE DE INVERSÃO DE ROTAÇÃO, PROTEÇÃO
CONTRA CURTO-CIRCUITO, REVERSÃO DE POLARIDADE E ISOLAÇÃO DAS ENTRADAS E
SAÍDAS. ALÉM DISSO O MÓDULO ESTEIRA POSSUI UM MINI TERMINAL DE I/O COMPOSTO
POR PLACA DE CIRCUITO IMPRESSO, COM A POSSIBILIDADE DE CONEXÃO DE 04
ENTRADAS E 04 SAÍDAS DIGITAIS, COM FIXAÇÃO DE CABOS DOS DISPOSITIVOS POR MEIO
DE BORNE COM MOLA/TRAVA, CONECTOR DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE CABO
MULTIVIAS, LED DE INDICAÇÃO DE ACIONAMENTO DAS I/OS E BASE PLÁSTICA COM
SUPORTE DE FIXAÇÃO EM ALUMÍNIO ACOPLADO PARA FIXAÇÃO DO MINI TERMINAL NO
PERFIL DA ESTEIRA;
• UM MÓDULO ESTEIRA TRANSPORTADORA COM CURSO ÚTIL DE 300MM E
LARGURA DE 50MM, MONTADA EM ESTRUTURA DE PERFIL DE ALUMÍNIO, GUIAS
LATERAIS EM PERFIL DE ALUMÍNIO, MONTADO EM POSIÇÃO PERPENDICULAR A OUTRA
ESTEIRA EXISTENTE NA ESTAÇÃO COMPOSTA POR ROLETES PARA DESLIZAMENTO DA
CINTA TRANSPORTADORA, SISTEMA DE AJUSTE DE TENSÃO DA CINTA
TRANSPORTADORA, BASE EM AÇO ANODIZADO COM AJUSTE DE POSIÇÃO, MOTOR DE
CORRENTE CONTÍNUA 24VDC, COMPOSTO POR SENSORES ÓPTICOS COM FIBRA ÓPTICA
ACOPLADA, DRIVE DE ACIONAMENTO DO MOTOR COM CONTROLE DE INVERSÃO DE
ROTAÇÃO, PROTEÇÃO CONTRA CURTO-CIRCUITO, REVERSÃO DE POLARIDADE E
ISOLAÇÃO DAS ENTRADAS E SAÍDAS. ALÉM DISSO O MÓDULO ESTEIRA POSSUI UM MINI
TERMINAL DE I/O COMPOSTO POR PLACA DE CIRCUITO IMPRESSO, COM A POSSIBILIDADE
DE CONEXÃO DE 04 ENTRADAS E 04 SAÍDAS DIGITAIS, COM FIXAÇÃO DE CABOS DOS
DISPOSITIVOS POR MEIO DE BORNE COM MOLA/TRAVA, CONECTOR DB15 FÊMEA PARA
CONEXÃO DE CABO MULTIVIAS, LED DE INDICAÇÃO DE ACIONAMENTO DAS I/OS E BASE
PLÁSTICA COM SUPORTE DE FIXAÇÃO EM ALUMÍNIO ACOPLADO PARA FIXAÇÃO DO MINI
TERMINAL NO PERFIL DA ESTEIRA;
• UMA UNIDADE DE MANIPULAÇÃO QUE POSSUI 3 MOVIMENTOS, (AVANÇO E
RETRAÇÃO VERTICAL E HORIZONTAL), COMPOSTA POR UM MANIPULADOR COM
VENTOSA PARA MANIPULAÇÃO A VÁCUO. A UNIDADE PERMITE A PARADA DO
MANIPULADOR, POR MEIO DA DETECÇÃO DE POSICIONAMENTO ATRAVÉS DE SENSORES
MAGNÉTICOS. ALÉM DISSO A UNIDADE POSSUI VÁLVULA GERADORA DE VÁCUO E
PRESSOSTATO PARA IDENTIFICAR QUE ALGUM OBJETO TENHA SIDO PRESO PELA
VENTOSA. O MÓDULO POSSUI MINI TERMINAL DE VÁLVULAS COMPOSTO POR DUAS
VÁLVULAS 5/2 VIAS SIMPLES SOLENOIDE E UMA VÁLVULA 5/2VIAS DUPLO SOLENOIDE, E
MINI TERMINAL DE I/O COMPOSTO POR PLACA DE CIRCUITO IMPRESSO, COM A
POSSIBILIDADE DE CONEXÃO DE 04 ENTRADAS E 04 SAÍDAS DIGITAIS, COM FIXAÇÃO DE
CABOS DOS DISPOSITIVOS POR MEIO DE BORNE COM MOLA/TRAVA, CONECTOR DB15
FÊMEA PARA CONEXÃO DE CABO MULTIVIAS, LED DE INDICAÇÃO DE ACIONAMENTO
DAS I/OS E BASE PLÁSTICA COM SUPORTE DE FIXAÇÃO EM ALUMÍNIO ACOPLADO PARA
FIXAÇÃO DO MINI TERMINAL
• UMA INTERFACE IO-LINK QUE PERMITE SERVIR COMO GATEWAY PARA OUTROS
PROTOCOLOS DE REDE COMO CANOPEN, PROFINET, ETHERNET IP, MODBUS-TCP. A
INTERFACE POSSUI CONECTOR PADRÃO M12 COM PROTOCOLO IO-LINK DEVICE,
DISPONIBILIDADE DE 08 ENTRADAS, 08 SAÍDAS DIGITAIS, 04 ENTRADAS E 04 SAÍDAS
ANALÓGICAS DIVIDIDAS EM DOIS CONECTORES PADRÃO DB-15 FÊMEA, ALIMENTAÇÃO
24VDC E LEDS DE INDICAÇÃO DE STATUS DE OPERAÇÃO. A INTERFACE É UTILIZADA
PARA CONTROLAR O MÓDULO DE MANIPULAÇÃO ATRAVÉS DE PROTOCOLO DE REDE
FIELDBUS.
• UM MÓDULO DESVIADOR DE PEÇAS COM ACIONAMENTO 24VDC;
• UM MÓDULO DE PARADA E LIBERAÇÃO DE PEÇAS COM ATUADOR PNEUMÁTICO
DE SIMPLES AÇÃO COM CURSO ÚTIL DE 10MM, COM MINI VÁLVULA ELETROPNEUMÁTICA
3/2VIAS SIMPLES SOLENOIDE ACOPLADA NO CORPO DO ATUADOR;
• UM SENSOR ÓPTICO DIFUSO ANALÓGICO COM RANGE DE MEDIÇÃO ENTRE 20 E
80MM DE DISTÂNCIA, COM SAÍDA ANALÓGICA DE 0 A 10VDC E SAÍDA DIGITAL PNP
PROGRAMÁVEL ATRAVÉS DE BOTÃO DE ENSINO. O SENSOR É MONTADO EM SUPORTE
APROPRIADO PARA INSTALAÇÃO EM ESTEIRA TRANSPORTADORA.
• UM TERMINAL DE I/O COM 8 ENTRADAS E 8 SAÍDAS, PLACA DE CIRCUITO
IMPRESSO COM DOIS CONECTORES DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE ATÉ 08 ENTRADAS E
08 SAÍDAS DIGITAIS E UM CONECTOR DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE ATÉ 2 ENTRADAS E
2 SAÍDAS ANALÓGICAS, E INTERFACE PARALELA DE 24 VIAS (CENTRONICS) PARA
CONEXÃO COM O CLP.
• UMA UNIDADE DE TRATAMENTO DE AR COMPRIMIDO COMPOSTA DE FILTRO DE
AR, REGULADOR DE PRESSÃO ATRAVÉS DE MANIPULO COM SISTEMA DE TRAVA E
VÁLVULA DE ABERTURA E FECHAMENTO PARA PASSAGEM DE AR COMPRIMIDO.
• UMA REMOTA DE REDE IO-LINK COM POSSIBILIDADE DE INTERCAMBIALIDADE
PARA OUTROS PROTOCOLOS INDUSTRIAIS, COM INTERFACE IO-LINK SLAVE ATRAVÉS DE
CONECTOR M12 DE 5 VIAS, COM LEDS DE INDICAÇÃO DE STATUS DE OPERAÇÃO, 02
CONECTORES PADRÃO DB-15 FÊMEA PARA DISPONIBILIZAR PELO MENOS 08 ENTRADAS
DIGITAIS 24VDC, 04 ENTRADAS ANALÓGICAS (0 A 10VDC), 08 SAÍDAS DIGITAIS 24VDC, 02
SAÍDAS ANALÓGICAS (0 A 10VDC).
• UM SENSOR RFID PARA LEITURA E ESCRITA DE DADOS NA PEÇA DE TRABALHO.
CADA PEÇA POSSUI UM CHIP RFID PARA ARMAZENAMENTO DE INFORMAÇÕES DO
PROCESSO. CADA SENSOR POSSUI UM DRIVE DE CONTROLE QUE É CONECTADO COM O
CLP ATRAVÉS DE REDE DE COMUNICAÇÃO. O DRIVE POSSUI ALIMENTAÇAO 24VDC E
POSSUI SUPORTE DE FIXAÇÃO APROPRIADO PARA MONTAGEM NO TAMPO DE PERFIL DE
ALUMINIO DA ESTAÇÃO.
CONTROLADOR LÓGICO PROGRAMÁVEL MODULAR:
CONJUNTO DIDÁTICO PORTÁTIL UTILIZADO PARA FACILITAR O ENSINO NA INTRODUÇÃO
PARA TODOS OS ASPECTOS DE PROGRAMAÇÃO E UTILIZAÇÃO DE CONTROLADORES
LÓGICOS PROGRAMÁVEIS E POSSIBILITAR A INTERFACE COM AS ESTAÇÕES DE
PRODUÇÃO FLEXÍVEL.
CARACTERÍSTICAS TÉCNICAS MÍNIMAS:
5.0 - DEVERÁ SER FABRICADO EM AÇO COM PINTURA EPÓXI, ALÇAS PARA TRANSPORTE,
CALHAS PARA PASSAGEM DO CABEAMENTO E TRILHO DIN PARA FIXAÇÃO DO CLP.
5.1 - NORMALIZAÇÃO:
5.1.1 - NORMA IEC 61131-3;
5.2 - CPU INTEGRADA A INTERFACE DIGITAL (NO MESMO INVÓLUCRO, NÃO SENDO
ACEITO MONTAGEM ATRAVÉS DE MÓDULOS), COM POSSIBILIDADE DE EXPANSÃO PARA
MÓDULOS DE I/O DIGITAIS E ANALÓGICOS E MÓDULOS DE COMUNICAÇÃO.
O CLP DEVRÁ POSSUIR AS SEGUINTES CARACTERÍSTICAS MÍNIMAS:
• ALIMENTAÇÃO 24 VDC;
• PERMITIR DOWNLOAD DE PROGRAMA ONLINE VIA ETHERNET;
• 1 PORTAS DE COMUNICAÇÃO ETHERNET/PROFINET;
• PELO MENOS 04 PORTAS DE COMUNICAÇÃO I/O LINK
• MEMÓRIA DE TRABALHO 50KBYTE;
• MEMÓRIA DE PROGRAMA 2MBYTE;
• TEMPO DE CICLO APROXIMADAMENTE 0,1MS/1000 INSTRUÇÕES, 0,1µS/BIT,
12µS/WORD;
• DISPONIBILIDADE DE 14 ENTRADAS DIGITAIS PNP 24 VDC, 10 SAÍDAS DIGITAIS A
TRANSISTOR PNP, COM CAPACIDADE DE CARGA DE 0,5A, 2 ENTRADAS ANALÓGICAS (0 –
10 VDC) E 1 SAÍDA ANALÓGICA (0 – 10 VDC);
• DISPONIBILIDADE DE 6 CONTADORES INTEGRADOS COM FREQUÊNCIA MÁXIMA
DE 100KHZ;
• CONTADOR PID INTEGRADO À CPU COM FUNÇÃO AUTOTUNE;
• SERVIÇO DE COMUNICAÇÃO INTEGRADO (TCP/IP, UDP, ISO ON TCP, SNMP, NTP,
PROFINET CBA/IO);
• RELÓGIO TEMPO REAL INTERNO;
• ALIMENTAÇÃO 24 VDC PARA ENCODER INCLUÍDO NA CPU;
• CARTÃO DE MEMÓRIA OPCIONAL PARA TRANSFERÊNCIA DE PROGRAMAS, UP-
DATE DE FIRMWARE OU ARMAZENAGEM ADICIONAL PARA QUALQUER TIPO DE DADO;
• CLASSE DE PROTEÇÃO IP20.
• O CONTROLADOR LÓGICO PROGRAMÁVEL DEVERÁ SER FORNECIDO COM CABO
ETHERNET/PROFINET PARA COMUNICAÇÃO ENTRE CLP E PC E SOFTWARE DE
PROGRAMAÇÃO.
• O SOFTWARE DE PROGRAMAÇÃO DEVERÁ SER DO MESMO FABRICANTE DO CLP E
APRESENTAR AS SEGUINTES CARACTERÍSTICAS MÍNIMAS: COMPATÍVEL COM AMBIENTE
GRÁFICO PADRÃO WINDOWS, LINGUAGEM DE PROGRAMAÇÃO LADDER (LAD) E
DIAGRAMA DE BLOCOS DE FUNÇÕES (FBD). FUNÇÕES DE PROGRAMAÇÃO COMPATÍVEL
COM NORMAL IEC 61131. VERIFICAÇÃO ON-LINE DOS PROGRAMAS CARREGADOS NA CPU.
PARAMETRIZAÇÃO E CONFIGURAÇÃO DE HARDWARE, COM POSSIBILIDADE DE AUTO
CONFIGURAÇÃO ONLINE.
•• DEVERÃO SER FORNECIDOS TODOS OS ACESSORIOS, CABOS, CONECTORES E
DEMAIS COMPONENTES NECESSARIOS AO FUNCIONAMENTO;
5.3 - FONTE DE ALIMENTAÇÃO:
5.3.1 - TENSAO DE ENTRADA: 110 / 230 VAC 60HZ (SELECIONÁVEL);
5.3.2 - TENSAO DE SAIDA: 24 VDC +/-3%;
5.3.3 - CORRENTE SAIDA DE NO MINIMO 3 (A);
5.3.4 - PROTECAO CONTRA CURTO-CIRCUITO;
CONJUNTO DIDÁTICO DE FERRRAMENTAS DE SIMULAÇÃO DE CÉLULAS
AUTOMATIZADAS
RECURSO DIDÁTICO INTERATIVO PARA SIMULAÇÃO, UTILIZADO COMO FERRAMENTA DE
PROJETO PARA A PROGRAMAÇÃO ONLINE/OFFLINE, O MODELAMENTO E SIMULAÇÃO EM
3D DE CÉLULAS AUTOMATIZADAS COM ROBÔS INDUSTRIAIS. DEVERÁ POSSUIR TODAS AS
FUNÇÕES BÁSICAS DO CAD; PERMITIR A IMPORTAÇÃO DE DIVERSOS ARQUIVOS DE
FORMATO CAD; MODELAMENTO ATRAVÉS DE PARAMETRIZAÇÃO GEOMÉTRICA,
CINEMÁTICA E DE PROPRIEDADES FÍSICAS DO MATERIAL; POSSUIR BIBLIOTECA COM
DIVERSOS MODELOS DE ROBÔS INTEGRADOS EM CÉLULAS E MANUFATURA E INÚMEROS
COMPONENTES DE AUTOMAÇÃO PARA INSERÇÃO NAS CÉLULAS; POSSIBILITAR
SIMULAÇÃO DE FALHAS E DEFEITOS, PERMITINDO AOS USUÁRIOS A CRIAÇÃO E
CONFIGURAÇÃO DE DIFERENTES TIPOS DE FALHAS E DEFEITOS COM O OBJETIVO DE
PREVENIR ERROS E CRIAR PROCEDIMENTOS DE MANUTENÇÃO; POSSUIR PROGRAMA
PARA APRENDIZADO DA TECNOLOGIA DE ROBÓTICA. DEVERÁ PERMITIR SIMULAÇÃO
VIRTUAL DE CÉLULAS DE MANUFATURA 3D EM ALTA DEFINIÇÃO E COM
FUNCIONAMENTO TEMPO REAL, INCLUINDO A SIMULAÇÃO DE MANGUEIRAS DE AR
COMPRIMIDOS, CABOS ELÉTRICOS, FUNCIONAMENTO DE SENSORES, ALÉM DA
SIMULAÇÃO DE ERROS. TODOS OS OBJETOS 3D DA CÉLULA QUE POSSUEM MOVIMENTO
DEVERÃO SER COMANDADOS POR CONTROLADORES COM INTERFACES VIRTUAIS
MECÂNICAS, ELÉTRICAS E ELETRÔNICAS. DEVERÁ PERMITIR SIMULAÇÃO DE SISTEMAS
DE TRANSPORTE QUE FACILITA A CONCEPÇÃO E PROJETO DE LINHAS
TRANSPORTADORAS. DEVERÁ PERMITIR SIMULAÇÃO DE SENSORES, PRATICAMENTE
TODO TIPO DE SENSOR, COMO SENSOR INDUTIVO OU CÂMERA, PODE SER SIMULADO COM
TODAS AS SUAS CARACTERÍSTICAS FÍSICAS. DEVERÁ PERMITIR A SIMULAÇÃO DE
FALHAS, O QUE POSSIBILITA CONFIGURAR CENÁRIOS DE FALHAS E ERROS PARA A
CRIAÇÃO DE PROCEDIMENTOS DE DETECÇÃO E CORREÇÃO. DEVERÁ PERMITIR
CONTROLE VIRTUAL MULTITAREFA ONDE OS PROCESSOS PODEM SER EXECUTADOS
SIMULTANEAMENTE POR VÁRIOS ROBÔS E/OU CONTROLADORES LÓGICOS. DEVERÁ
PERMITIR SIMULAÇÃO DE PROCESSOS INDUSTRIAIS COMO PINTURA E SOLDA,
REPRESENTADA GRAFICAMENTE EM DETALHES, PERMITINDO A PREPARAÇÃO E
OTIMIZAÇÃO DO PROCESSO REAL. DEVERÁ POSSUIR RECURSOS GRÁFICOS COMO
CÂMERA QUE POSSIBILITEM UM PASSEIO VISUAL PELA CÉLULA. POSSUIR BIBLIOTECA DE
CONSULTA SOBRE COMANDOS E RECURSOS, ELEMENTOS DE TRABALHO PARA INSERÇÃO
NAS CÉLULAS VIRTUAIS, SENSORES DESDE O MAIS SIMPLES, COMO SENSORES
INDUTIVOS, ATÉ MAIS COMPLEXOS, COMO CÂMERAS DE VISUALIZAÇÃO DO PROCESSO.
DEVERÁ POSSUIR RECURSOS PARA DETECÇÃO DE CHOQUES ENTRE ELEMENTOS DA
CÉLULA VIRTUAL E OS ROBÔS COM VISUALIZAÇÃO ATRAVÉS DE MUDANÇA DE CORES E
FACILIDADES PARA SELEÇÃO DE OBJETOS A SEREM MONITORADOS E CONTROLE DIRETO
DO ROBÔ, ONLINE OU VIA PC
O CONJUNTO DIDÁTICO DE FERRAMENTAS DE SIMULAÇÃO DE CÉLULAS
AUTOMATIZADAS DEVE CONTER OS SEGUINTES ELEMENTOS:
1) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO DE ROBÓTICA: RECURSO DIDÁTICO INTERATIVO PARA
SIMULAÇÃO DE CÉLULAS VIRTUAIS ROBOTIZADAS, SEM A NECESSIDADE DE HARDWARE.
DEVERÁ POSSIBILITAR A PROGRAMAÇÃO OFF LINE DE DIVERSOS TIPOS DE ROBÔS E A
INTEGRAÇÃO COM ELEMENTOS DE AUTOMAÇÃO EXISTENTE EM VASTA BIBLIOTECA DE
MODELOS. DEVERÁ SER INTEGRADO A UM TUTORIAL, QUE DEVERÁ ABORDAR DESDE
ASPECTOS BÁSICOS DA TECNOLOGIA ATÉ CONCEITOS AVANÇADOS DE ROBÓTICA.
DEVERÁ POSSUIR RECURSOS COMO TREINAMENTO EM SISTEMAS ROBOTIZADOS
APLICADOS EM CÉLULAS DE MANUFATURA VIRTUAIS, BIBLIOTECA COM MODELOS DE
OBJETOS EM 3D, SIMULAÇÃO DE CÉLULAS ROBOTIZADAS SEM A NECESSIDADE DE
HARDWARE, PROGRAMAÇÃO OFF-LINE DE ROBÔS E CONTROLADORES LÓGICOS,
SIMULAÇÃO EM TEMPO REAL PARA OTIMIZAÇÃO DE PROCESSOS E APLICAÇÕES,
DETECÇÃO DE COLISÃO DO ROBÔ COM OBJETOS SELECIONADOS, DURANTE A
OPERAÇÃO, SIMULAÇÃO DE COMPONENTES DA CÉLULA, INCLUINDO ELEMENTOS
PERIFÉRICOS DE SENSORIZAÇÃO, AJUDA ON-LINE, EM FORMATO HTML; LITERATURA
MULTIMÍDIA SOBRE TECNOLOGIA DE ROBÔS; MODELOS DE CÉLULAS PRÉ-DEFINIDAS
PARA CONFIGURAÇÃO, PROGRAMAÇÃO E SIMULAÇÃO; SIMULAÇÃO DE SISTEMAS DE
MULTI-ROBÔS, OU SEJA, COM VÁRIOS ROBÔS INTERAGINDO SIMULTANEAMENTE;
CÉLULAS AUTOMATIZADAS UTILIZANDO MANIPULADORES ELETROPNEUMÁTICOS
CARTESIANOS, GERADOR AUTOMÁTICO DE TRAJETÓRIA PARA A MOVIMENTAÇÃO DO
ROBÔ EM SUPERFÍCIES COMPLEXAS; MONITORAÇÃO DAS VARIÁVEIS DE ENTRADA E
SAÍDA.
2) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO DE ESTAÇÕES MECATRÔNICAS: SISTEMA PARA A
SIMULAÇÃO GRÁFICA 3D E PROGRAMAÇÃO DE ESTAÇÕES CONTROLADAS POR
CONTROLADORES LÓGICOS PROGRAMÁVEIS. DEVERÁ OFERECER UM AMBIENTE
VIRTUAL DE APRENDIZADO EM MECATRÔNICA QUE POSSIBILITE A FAMILIARIZAÇÃO
COM O MODO DE OPERAÇÃO E A ESTRUTURA DAS ESTAÇÕES, A PROGRAMAÇÃO E TESTE
DE APLICATIVOS, ALÉM DE PROCEDIMENTOS PARA A BUSCA DE FALHAS E DEFEITOS.
DEVERÁ POSSUIR RECURSOS COMO: MODELOS GRÁFICOS EM 3D DE PROCESSO PARA
TODAS AS ESTAÇÕES DE MANIPULAÇÃO; SIMULAÇÃO DO COMPORTAMENTO DINÂMICO
DOS ATUADORES ELÉTRICOS E PNEUMÁTICOS EM TEMPO REAL; SIMULAÇÃO REAL DO
FUNCIONAMENTO DE SENSORES E DETECÇÃO DE COLISÕES ENTRE COMPONENTES;
MODO “TEACH” QUE PERMITA O AJUSTE PARA MOVIMENTOS PASSO A PASSO DOS
ATUADORES; PERMITIR CRIAR UMA SEQÜÊNCIA DE MOVIMENTOS PARA O ATUADOR SEM
NECESSIDADE DE PROGRAMAÇÃO, PERMITINDO ASSIM A OPERAÇÃO MANUAL DE
ATUADORES PARA FACILITAR O DESENVOLVIMENTO DE PROGRAMAS E DIAGNÓSTICO DE
ERROS; SIMULAÇÃO DE DEFEITOS E FALHAS MECÂNICAS, ELÉTRICAS, PNEUMÁTICAS E
FUNCIONAIS, COM ANÁLISE DO DESEMPENHO DOS ALUNOS NA BUSCA E CORREÇÃO DOS
PROBLEMAS; CLP VIRTUAL PARA CONTROLAR APLICAÇÕES MECATRÔNICAS; INTERFACE
OPC PARA CONTROLE VIRTUAL DAS ESTAÇÕES; EXIBIÇÃO “ON-LINE” DE PASSOS
EXECUTADOS INDIVIDUALMENTE; EXIBIÇÃO “ON-LINE” DO ESTADO DAS ENTRADAS E
SAÍDAS; AMOSTRAS DE PROGRAMAS PARA TODOS OS MODELOS DE PROCESSOS ESTÃO
DISPONÍVEIS; MATERIAL DIDÁTICO COMPLETO DAS ESTAÇÕES COM TODA
DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA RELATIVA; PROTEÇÃO POR SENHA PARA INSERÇÃO OU
MODIFICAÇÃO DAS FALHAS; SELEÇÃO DE DIVERSAS FALHAS PARA CADA COMPONENTE;
HISTÓRICO DAS TENTATIVAS DE SOLUÇÃO DAS FALHAS PELOS ALUNOS.
3) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO DE ESTAÇÕES MECATRÔNICAS AVANÇADO: SISTEMA
PARA A SIMULAÇÃO GRÁFICA 3D E PROGRAMAÇÃO DE ESTAÇÕES CONTROLADAS POR
CONTROLADORES LÓGICOS PROGRAMÁVEIS. DEVERÁ OFERECER UM AMBIENTE
VIRTUAL DE APRENDIZADO EM MECATRÔNICA QUE POSSIBILITE A
FAMILIARIZAÇÃO COM O MODO DE OPERAÇÃO E A ESTRUTURA DAS ESTAÇÕES, A
PROGRAMAÇÃO E TESTE DE APLICATIVOS, ALÉM DE PROCEDIMENTOS PARA A BUSCA DE
FALHAS E DEFEITOS. DEVERÁ POSSUIR RECURSOS COMO: MODELOS GRÁFICOS EM 3D DE
PROCESSO PARA TODAS AS ESTAÇÕES DE MANIPULAÇÃO; SIMULAÇÃO DO
COMPORTAMENTO DINÂMICO DOS ATUADORES ELÉTRICOS E PNEUMÁTICOS EM TEMPO
REAL; SIMULAÇÃO REAL DO FUNCIONAMENTO DE SENSORES E DETECÇÃO DE COLISÕES
ENTRE COMPONENTES; MODO “TEACH” QUE PERMITA O AJUSTE PARA MOVIMENTOS
PASSO A PASSO DOS ATUADORES; PERMITIR A CRIAÇÃO DE UMA SEQUÊNCIA DE
MOVIMENTOS PARA O ATUADOR SEM NECESSIDADE DE PROGRAMAÇÃO, PERMITINDO
ASSIM A OPERAÇÃO MANUAL DE ATUADORES PARA FACILITAR O DESENVOLVIMENTO
DE PROGRAMAS E DIAGNÓSTICO DE ERROS; SIMULAÇÃO DE DEFEITOS E FALHAS
MECÂNICAS, ELÉTRICAS, PNEUMÁTICAS E FUNCIONAIS, COM ANÁLISE DO DESEMPENHO
DOS ALUNOS NA BUSCA E CORREÇÃO DOS PROBLEMAS; CLP VIRTUAL PARA CONTROLAR
APLICAÇÕES MECATRÔNICAS; INTERFACE OPC PARA CONTROLE VIRTUAL DAS
ESTAÇÕES; EXIBIÇÃO “ON-LINE” DE PASSOS EXECUTADOS INDIVIDUALMENTE, EXIBIÇÃO
“ON-LINE” DO STATUS DAS ENTRADAS E SAÍDAS; AMOSTRAS DE PROGRAMAS PARA
TODOS OS MODELOS DE PROCESSOS DEVEM ESTAR DISPONÍVEIS; MATERIAL DIDÁTICO
COMPLETO DAS ESTAÇÕES COM TODA DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA RELATIVA; PROTEÇÃO
POR SENHA PARA INSERÇÃO OU MODIFICAÇÃO DAS FALHAS; SELEÇÃO DE DIVERSAS
FALHAS PARA CADA COMPONENTE; HISTÓRICO DAS TENTATIVAS DE SOLUÇÃO DAS
FALHAS PELOS ALUNOS. ALÉM DAS FACILIDADES E CARACTERÍSTICAS DA FERRAMENTA
DE SIMULAÇÃO DE ESTAÇÕES MECATRÔNICAS, DEVERÁ PERMITIR A CAPACIDADE
ADICIONAL PARA ALÉM DE SIMULAR UMA ESTAÇÃO STAND ALONE, INTEGRAR OUTRAS
ESTAÇÕES E OBTER O FUNCIONAMENTO SIMULTANEAMENTE DE TODOS OS ELEMENTOS
GRÁFICOS.
4) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO PARA AUTOMATIZAÇÃO DE PRODUÇÃO: SISTEMA PARA
A SIMULAÇÃO GRÁFICA 3D DE AUTOMATIZAÇÃO DA PRODUÇÃO INDUSTRIAL. DEVERÁ
PERMITIR O PLANEJAMENTO DE SISTEMAS DE PRODUÇÃO, LOGÍSTICA DE PROCESSOS DE
PRODUÇÃO, BEM COMO A GESTÃO, DISTRIBUIÇÃO E OTIMIZAÇÃO DE SISTEMAS DE
MANUFATURA INTEGRADA POR COMPUTADOR. A SIMULAÇÃO EM 3D DEVERÁ
ENGLOBAR TODOS OS PRINCIPAIS COMPONENTES DE UM SISTEMA DE PRODUÇÃO, DESDE
O FLUXO DE MATERIAIS FLEXÍVEL ATÉ OS SENSORES INDIVIDUAIS. POSSUIR BIBLIOTECA
COM NUMEROSAS ESTAÇÕES DE PROCESSAMENTO, MONTAGEM, ARMAZENAMENTO E
CONTROLE DE QUALIDADE, QUE PERMITAM CONSTRUIR DIFERENTES LINHAS DE
PRODUÇÃO E ESTAÇÕES DE PRODUÇÃO INDIVIDUALIZADAS COM CAPACIDADE DE
GERENCIAR E REPRODUZIR DIFERENTES TAREFAS QUE POSSAM SER INTEGRADAS AO
SISTEMA POSTERIORMENTE. POSSUIR MÓDULO DE CONTROLE PARA DESENVOLVIMENTO,
CRIAÇÃO E APRENDIZADO DE PROCESSOS INDUSTRIAIS DE AUTOMAÇÃO, COM FOCO NO
DESENVOLVIMENTO DE LAYOUT E GERENCIAMENTO DE PROCESSOS PRODUTIVOS.
PERMITIR O ENSINO DE FILOSOFIAS DE PRODUÇÃO EM SALA DE AULA UTILIZANDO
CÉLULAS VIRTUAIS E REAIS. PERMITIR A CRIAÇÃO DE SISTEMAS COM CONTROLE DE
FLUXO DE MATERIAIS E SOFISTICADAS INTERFACES DE COMUNICAÇÃO,
GERENCIAMENTO DA PRODUÇÃO CONCENTRADO EM BANCO DE DADOS E ATRAVÉS DE
INTERFACES GRÁFICAS PERMITIR O ACESSO DO USUÁRIO ÀS DIVERSAS INFORMAÇÕES
EXISTENTES. DEVERÁ REPRODUZIR AS ESTRUTURAS BÁSICAS DE UM PLANEJAMENTO DE
PRODUÇÃO E/OU DE UM SISTEMA ERP, POSSIBILITAR A CRIAÇÃO DE CÉLULAS DE
PRODUÇÃO PARA LINHAS DE MANUFATURA REAIS OU VIRTUAIS, COM AS SEGUINTES
CARACTERÍSTICAS MÍNIMAS: INTERFACE DE COMUNICAÇÃO PARA PLANEJAMENTO DE
SISTEMAS; CONTROLE DE ESTOQUES; CONTROLE DE CUSTO DE MATÉRIA PRIMA;
ADMINISTRAÇÃO DE RECURSOS HUMANOS E MATERIAIS; ADMINISTRAÇÃO DE PEDIDOS;
GERENCIAMENTO DE ORDENS E PLANOS DE PRODUÇÃO; INTERFACE DE COMUNICAÇÃO
ENTRE EQUIPAMENTOS E RECURSOS; CRIAÇÃO E GERENCIAMENTO DE BANCOS DE
DADOS; POSSIBILIDADE DE OTIMIZAÇÃO DA CÉLULA PRODUTIVA E DO SISTEMA;
SIMULAÇÃO 3D DE TODOS OS PRINCIPAIS COMPONENTES DA CÉLULA DE MANUFATURA,
COM A POSSIBILIDADE DE CONTROLAR, PROGRAMAR E VISUALIZAR O FUNCIONAMENTO
DE SENSORES A ROBÔS E REALIZAÇÃO DO PLANEJAMENTO DE LAYOUTS DE LINHAS DE
PRODUÇÃO, ATRAVÉS DE MODELOS PRONTOS OU DA CRIAÇÃO DE NOVOS MODELOS.
DEVERÁ PERMITIR O GERENCIAMENTO DE ORDENS DE PRODUÇÃO, INTEGRAÇÕES,
CONTROLE DE PRODUÇÃO, PROGRAMAÇÃO, CONTROLE DE FLUXO DE MATERIAL E
VISUALIZAÇÃO DO PROCESSO.
QUANTIDADE: 1 LICENÇA
CATÁLOGO COM A DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA DE TODOS OS COMPONENTES 
EMPREGADOS NO CONJUNTO 
MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO: 
A MONTAGEM E INSTALAÇÃO SERÃO REALIZADAS POR TÉCNICO(S) DA EMPRESA; 
AS DESPESAS PARA MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO DO CONJUNTO SÃO DE 
RESPONSABILIDADE DA EMPRESA; 
A EMPRESA DEVERÁ CUMPRIR AS ETAPAS SUPRACITADAS, ACOMPANHADA POR DOIS 
TÉCNICOS DA ESCOLA E SEM ÔNUS PARA O IFC; 
APÓS A MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO A ENTREGA TÉCNICA DEVE SER REALIZADA; 
ENTREGA TÉCNICA E TREINAMENTO: 
DEVERÁ ESTAR INCLUSO PELO MENOS 32 HORAS DE TREINAMENTO OPERACIONAL NO 
LOCAL DE ENTREGA DOS EQUIPAMENTOS. 
REALIZAÇÃO DOS MESMOS ENSAIOS DE DEMONSTRAÇÃO DE OPERAÇÃO REALIZADOS NA 
INSPEÇÃO PARA 
RECEBIMENTO; 
APRESENTAR RECOMENDAÇÕES PARA CORRETA INSTALAÇÃO, PREPARAÇÃO, 
OPERAÇÃO, SEGURANÇA E MANUTENÇÃO DO EQUIPAMENTO; 
APRESENTAÇÃO DA DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA DESTACANDO PRINCIPAIS 
CARACTERÍSTICAS DOS COMPONENTES EMPREGADOS NO CONJUNTO; 
A EMPRESA DEVERÁ CUMPRIR AS ETAPAS SUPRACITADAS, ACOMPANHADA POR DOIS 
TÉCNICOS DA ESCOLA E SEM ÔNUS PARA O IFC; 
AS DESPESAS PARA MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO DO CONJUNTO SÃO DE 
RESPONSABILIDADE DA EMPRESA



Item 649 – Descrição Completa.
	ESTAÇÃO DE MEDIÇÃO
O SISTEMA DEVERÁ POSSUIR UM CONCEITO DE ARQUITETURA ABERTA, QUE PERMITA A
EVOLUÇÃO PASSO A PASSO DO SISTEMA, COM A INCLUSÃO DE ESTAÇÕES NÃO
ADQUIRIDAS NUM PRIMEIRO MOMENTO A FUTURAS EXPANSÕES.
OS PADRÕES UTILIZADOS NOS SISTEMAS MECÂNICOS, ELÉTRICOS E DE COMUNICAÇÃO
(PROTOCOLOS, FAIXAS DE TENSÃO, ETC.) DEVERÃO SER OS JÁ CONSAGRADOS E
COMPATÍVEIS COM OS DISPONÍVEIS NO MERCADO REAL INDUSTRIAL, POSSIBILITANDO
QUE EQUIPAMENTOS DE OUTROS FABRICANTES POSSAM SER INCORPORADOS.
OS MÓDULOS EXISTENTES NA ESTAÇÃO PODEM SER ARRANJADOS DE DIFERENTES
FORMAS PARA QUE OS ALUNOS POSSAM REALIZAR UMA VASTA QUANTIDADE DE
EXPERIMENTOS COMBINANDO OS MÓDULOS EM DIFERENTES LAYOUTS. A ESTAÇÃO
PODE SER UTILIZADA COMO UNIDADE STAND ALONE PARA UM TREINAMENTO
COMPLETO, OU EM CONJUNTO COM TODA A INSTALAÇÃO. A INTERLIGAÇÃO COM
OUTRAS ESTAÇÕES/INSTALAÇÕES É FEITA ATRAVÉS DE INTERFACES MECÂNICA,
ELÉTRICA, SEM FIO (SINAIS ÓPTICOS) E/OU REDE DE COMUNICAÇÃO EM PROTOCOLO
INDUSTRIAL. A ESTAÇÃO É MONTADA SOBRE GABINETE EM AÇO COM TRATAMENTO
ANTI CORROSIVO E PINTURA EPÓXI PROVIDO DE 04 RODÍZIOS GIRATÓRIOS SENDO 02
TRAVANTES.
A ESTAÇÃO INCLUI:
• UM MÓDULO ESTEIRA TRANSPORTADORA COM CURSO ÚTIL DE 350MM E
LARGURA DE 50MM, MONTADA EM ESTRUTURA DE PERFIL DE ALUMÍNIO, GUIAS
LATERAIS EM PERFIL DE ALUMÍNIO, ROLETES PARA DESLIZAMENTO DA CINTA
TRANSPORTADORA, SISTEMA DE AJUSTE DE TENSÃO DA CINTA TRANSPORTADORA, BASE
EM AÇO ANODIZADO COM AJUSTE DE POSIÇÃO, MOTOR DE CORRENTE CONTÍNUA 24VDC,
COMPOSTO POR SENSORES ÓPTICOS COM FIBRA ÓPTICA ACOPLADA, DRIVE DE
ACIONAMENTO DO MOTOR COM CONTROLE DE INVERSÃO DE ROTAÇÃO, PROTEÇÃO
CONTRA CURTO-CIRCUITO, REVERSÃO DE POLARIDADE E ISOLAÇÃO DAS ENTRADAS E
SAÍDAS. ALÉM DISSO O MÓDULO ESTEIRA POSSUI UM MINI TERMINAL DE I/O COMPOSTO
POR PLACA DE CIRCUITO IMPRESSO, COM A POSSIBILIDADE DE CONEXÃO DE 04
ENTRADAS E 04 SAÍDAS DIGITAIS, COM FIXAÇÃO DE CABOS DOS DISPOSITIVOS POR MEIO
DE BORNE COM MOLA/TRAVA, CONECTOR DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE CABO
MULTIVIAS, LED DE INDICAÇÃO DE ACIONAMENTO DAS I/OS E BASE PLÁSTICA COM
SUPORTE DE FIXAÇÃO EM ALUMÍNIO ACOPLADO PARA FIXAÇÃO DO MINI TERMINAL NO
PERFIL DA ESTEIRA;
• UM MÓDULO DE MANIPULAÇÃO DE PEÇAS PARA RETIRADA DE PEÇAS DA
ESTEIRA E TRANSPORTE PARA O MÓDULO DE MEDIÇÃO. ESTE MÓDULO POSSUI UM
ATUADOR LINEAR DE DUPLA AÇÃO PNEUMÁTICO COM DIÂMETRO DE 12MM E CURSO DE
20MM, COMPOSTO POR VÁLVULAS REGULADORAS DE FLUXO, FIXADO A UM ATUADOR
SEMI ROTATIVO PNEUMÁTICO COM GIRO DE 90º E VÁLVULAS REGULADORAS DE FLUXO
PARA CONTROLE DE VELOCIDADE DE ATUAÇÃO. O MÓDULO POSSUI UMA GARRA
PNEUMÁTICA COM DEDOS APROPRIADOS PARA MANIPULAÇÃO DE PEÇAS DE 40MM DE
DIÂMETRO, FIXADO NA BASE DO ATUADOR LINEAR DE DUPLA AÇÃO. TODOS OS
ATUADORES DESTE MÓDULO POSSUEM SENSORES MAGNÉTICOS 24VDC PARA
IDENTIFICAÇÃO DE POSIÇÃO DE CADA ATUADOR. ALÉM DISSO O MÓDULO POSSUI UM
CONJUNTO DE ELETROVÁLVULAS PARA CONTROLE DOS ATUADORES, COMPOSTO POR 03
VÁLVULAS 5/2 VIAS SIMPLES SOLENOIDE, 01 MINI TERMINAL DE I/O COMPOSTO POR
PLACA DE CIRCUITO IMPRESSO, COM A POSSIBILIDADE DE CONEXÃO DE 04 ENTRADAS E
04 SAÍDAS DIGITAIS, COM FIXAÇÃO DE CABOS DOS DISPOSITIVOS POR MEIO DE BORNE
COM MOLA/TRAVA, CONECTOR DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE CABO MULTIVIAS, LED
DE INDICAÇÃO DE ACIONAMENTO DAS I/OS E BASE PLÁSTICA COM SUPORTE DE FIXAÇÃO
EM ALUMÍNIO ACOPLADO PARA FIXAÇÃO DO MINI TERMINAL. O MÓDULO É COMPOSTO
POR UMA COLUNA DE ALUMÍNIO PARA FIXAÇÃO DOS COMPONENTES. A COLUNA É FIXA
EM UMA BASE DE ALUMÍNIO APROPRIADO PARA QUE SEJA MONTADA NO PERFIL DE
ALUMÍNIO DA ESTAÇÃO.
• UM MÓDULO DE MEDIÇÃO COMPOSTO POR SENSOR ÓPTICO ANALÓGICO 24VDC
COM RANGE DE MEDIÇÃO ENTRE 20 A 80MM E SAÍDA ANALÓGICA DE 0 A 10VDC. O
SENSOR É FIXADO EM UMA COLUNA DE ALUMÍNIO ONDE HÁ UMA PLATAFORMA PARA
ACOMODAÇÃO DE PEÇAS PARA MEDIÇÃO. A COLUNA É FIXADA EM UMA BASE DE
ALUMÍNIO APROPRIADO PARA QUE SEJA MONTADA NO PERFIL DE ALUMÍNIO DA
ESTAÇÃO;
• UM MÓDULO DE PARADA E LIBERAÇÃO DE PEÇAS COM ATUADOR PNEUMÁTICO
DE SIMPLES AÇÃO COM CURSO ÚTIL DE 10MM;
• UM DESVIADOR DE PEÇAS ELÉTRICOS 24VDC COM SENSOR INDUTIVO PARA
DETECÇÃO DA POSIÇÃO DE ACIONAMENTO.
• UMA RAMPA CONSTRUÍDA EM PERFIL DE ALUMÍNIO COM AJUSTE DE ÂNGULO DE
INCLINAÇÃO E ALTURA. A RAMPA POSSUI CAPACIDADE DE ARMAZENAMENTO DE ATÉ 6
PEÇAS CIRCULARES DE 40MM DE DIÂMETRO.
• UM TERMINAL DE I/O COM 8 ENTRADAS E 8 SAÍDAS, PLACA DE CIRCUITO
IMPRESSO COM DOIS CONECTORES DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE ATÉ 08 ENTRADAS E
08 SAÍDAS DIGITAIS E UM CONECTOR DB15 FÊMEA PARA CONEXÃO DE ATÉ 2 ENTRADAS E
2 SAÍDAS ANALÓGICAS, E INTERFACE PARALELA DE 24 VIAS (CENTRONICS) PARA
CONEXÃO COM O CLP.
• UMA UNIDADE DE TRATAMENTO DE AR COMPRIMIDO COMPOSTA DE FILTRO DE
AR, REGULADOR DE PRESSÃO ATRAVÉS DE MANIPULO COM SISTEMA DE TRAVA E
VÁLVULA DE ABERTURA E FECHAMENTO PARA PASSAGEM DE AR COMPRIMIDO.
• UMA REMOTA DE REDE IO-LINK COM POSSIBILIDADE DE INTERCAMBIALIDADE
PARA OUTROS PROTOCOLOS INDUSTRIAIS, COM INTERFACE IO-LINK SLAVE ATRAVÉS DE
CONECTOR M12 DE 5 VIAS, COM LEDS DE INDICAÇÃO DE STATUS DE OPERAÇÃO, 02
CONECTORES PADRÃO DB-15 FÊMEA PARA DISPONIBILIZAR PELO MENOS 08 ENTRADAS
DIGITAIS 24VDC, 04 ENTRADAS ANALÓGICAS (0 A 10VDC), 08 SAÍDAS DIGITAIS 24VDC, 02
SAÍDAS ANALÓGICAS (0 A 10VDC).
• UM SENSOR RFID PARA LEITURA E ESCRITA DE DADOS NA PEÇA DE TRABALHO.
CADA PEÇA POSSUI UM CHIP RFID PARA ARMAZENAMENTO DE INFORMAÇÕES DO
PROCESSO. CADA SENSOR POSSUI UM DRIVE DE CONTROLE QUE É CONECTADO COM O
CLP ATRAVÉS DE REDE DE COMUNICAÇÃO. O DRIVE POSSUI ALIMENTAÇAO 24VDC E
POSSUI SUPORTE DE FIXAÇÃO APROPRIADO PARA MONTAGEM NO TAMPO DE PERFIL DE
ALUMINIO DA ESTAÇÃO.
CONTROLADOR LÓGICO PROGRAMÁVEL MODULAR:
CONJUNTO DIDÁTICO PORTÁTIL UTILIZADO PARA FACILITAR O ENSINO NA INTRODUÇÃO
PARA TODOS OS ASPECTOS DE PROGRAMAÇÃO E UTILIZAÇÃO DE CONTROLADORES
LÓGICOS PROGRAMÁVEIS E POSSIBILITAR A INTERFACE COM AS ESTAÇÕES DE
PRODUÇÃO FLEXÍVEL.
CARACTERÍSTICAS TÉCNICAS MÍNIMAS:
5.0 - DEVERÁ SER FABRICADO EM AÇO COM PINTURA EPÓXI, ALÇAS PARA TRANSPORTE,
CALHAS PARA PASSAGEM DO CABEAMENTO E TRILHO DIN PARA FIXAÇÃO DO CLP.
5.1 - NORMALIZAÇÃO:
5.1.1 - NORMA IEC 61131-3;
5.2 - CPU INTEGRADA A INTERFACE DIGITAL (NO MESMO INVÓLUCRO, NÃO SENDO
ACEITO MONTAGEM ATRAVÉS DE MÓDULOS), COM POSSIBILIDADE DE EXPANSÃO PARA
MÓDULOS DE I/O DIGITAIS E ANALÓGICOS E MÓDULOS DE COMUNICAÇÃO.
O CLP DEVRÁ POSSUIR AS SEGUINTES CARACTERÍSTICAS MÍNIMAS:
• ALIMENTAÇÃO 24 VDC;
• PERMITIR DOWNLOAD DE PROGRAMA ONLINE VIA ETHERNET;
• 1 PORTAS DE COMUNICAÇÃO ETHERNET/PROFINET;
• PELO MENOS 04 PORTAS DE COMUNICAÇÃO I/O LINK
• MEMÓRIA DE TRABALHO 50KBYTE;
• MEMÓRIA DE PROGRAMA 2MBYTE;
• TEMPO DE CICLO APROXIMADAMENTE 0,1MS/1000 INSTRUÇÕES, 0,1µS/BIT,
12µS/WORD;
• DISPONIBILIDADE DE 14 ENTRADAS DIGITAIS PNP 24 VDC, 10 SAÍDAS DIGITAIS A
TRANSISTOR PNP, COM CAPACIDADE DE CARGA DE 0,5A, 2 ENTRADAS ANALÓGICAS (0 –
10 VDC) E 1 SAÍDA ANALÓGICA (0 – 10 VDC);
• DISPONIBILIDADE DE 6 CONTADORES INTEGRADOS COM FREQUÊNCIA MÁXIMA
DE 100KHZ;
• CONTADOR PID INTEGRADO À CPU COM FUNÇÃO AUTOTUNE;
• SERVIÇO DE COMUNICAÇÃO INTEGRADO (TCP/IP, UDP, ISO ON TCP, SNMP, NTP,
PROFINET CBA/IO);
• RELÓGIO TEMPO REAL INTERNO;
• ALIMENTAÇÃO 24 VDC PARA ENCODER INCLUÍDO NA CPU;
• CARTÃO DE MEMÓRIA OPCIONAL PARA TRANSFERÊNCIA DE PROGRAMAS, UP-
DATE DE FIRMWARE OU ARMAZENAGEM ADICIONAL PARA QUALQUER TIPO DE DADO;
• CLASSE DE PROTEÇÃO IP20.
• O CONTROLADOR LÓGICO PROGRAMÁVEL DEVERÁ SER FORNECIDO COM CABO
ETHERNET/PROFINET PARA COMUNICAÇÃO ENTRE CLP E PC E SOFTWARE DE
PROGRAMAÇÃO.
• O SOFTWARE DE PROGRAMAÇÃO DEVERÁ SER DO MESMO FABRICANTE DO CLP E
APRESENTAR AS SEGUINTES CARACTERÍSTICAS MÍNIMAS: COMPATÍVEL COM AMBIENTE
GRÁFICO PADRÃO WINDOWS, LINGUAGEM DE PROGRAMAÇÃO LADDER (LAD) E
DIAGRAMA DE BLOCOS DE FUNÇÕES (FBD). FUNÇÕES DE PROGRAMAÇÃO COMPATÍVEL
COM NORMAL IEC 61131. VERIFICAÇÃO ON-LINE DOS PROGRAMAS CARREGADOS NA CPU.
PARAMETRIZAÇÃO E CONFIGURAÇÃO DE HARDWARE, COM POSSIBILIDADE DE AUTO
CONFIGURAÇÃO ONLINE.
•• DEVERÃO SER FORNECIDOS TODOS OS ACESSORIOS, CABOS, CONECTORES E
DEMAIS COMPONENTES NECESSARIOS AO FUNCIONAMENTO;
5.3 - FONTE DE ALIMENTAÇÃO:
5.3.1 - TENSAO DE ENTRADA: 110 / 230 VAC 60HZ (SELECIONÁVEL);
5.3.2 - TENSAO DE SAIDA: 24 VDC +/-3%;
5.3.3 - CORRENTE SAIDA DE NO MINIMO 3 (A);
5.3.4 - PROTECAO CONTRA CURTO-CIRCUITO;
CONJUNTO DIDÁTICO DE FERRRAMENTAS DE SIMULAÇÃO DE CÉLULAS
AUTOMATIZADAS
RECURSO DIDÁTICO INTERATIVO PARA SIMULAÇÃO, UTILIZADO COMO FERRAMENTA DE
PROJETO PARA A PROGRAMAÇÃO ONLINE/OFFLINE, O MODELAMENTO E SIMULAÇÃO EM
3D DE CÉLULAS AUTOMATIZADAS COM ROBÔS INDUSTRIAIS. DEVERÁ POSSUIR TODAS AS
FUNÇÕES BÁSICAS DO CAD; PERMITIR A IMPORTAÇÃO DE DIVERSOS ARQUIVOS DE
FORMATO CAD; MODELAMENTO ATRAVÉS DE PARAMETRIZAÇÃO GEOMÉTRICA,
CINEMÁTICA E DE PROPRIEDADES FÍSICAS DO MATERIAL; POSSUIR BIBLIOTECA COM
DIVERSOS MODELOS DE ROBÔS INTEGRADOS EM CÉLULAS E MANUFATURA E INÚMEROS
COMPONENTES DE AUTOMAÇÃO PARA INSERÇÃO NAS CÉLULAS; POSSIBILITAR
SIMULAÇÃO DE FALHAS E DEFEITOS, PERMITINDO AOS USUÁRIOS A CRIAÇÃO E
CONFIGURAÇÃO DE DIFERENTES TIPOS DE FALHAS E DEFEITOS COM O OBJETIVO DE
PREVENIR ERROS E CRIAR PROCEDIMENTOS DE MANUTENÇÃO; POSSUIR PROGRAMA
PARA APRENDIZADO DA TECNOLOGIA DE ROBÓTICA. DEVERÁ PERMITIR SIMULAÇÃO
VIRTUAL DE CÉLULAS DE MANUFATURA 3D EM ALTA DEFINIÇÃO E COM
FUNCIONAMENTO TEMPO REAL, INCLUINDO A SIMULAÇÃO DE MANGUEIRAS DE AR
COMPRIMIDOS, CABOS ELÉTRICOS, FUNCIONAMENTO DE SENSORES, ALÉM DA
SIMULAÇÃO DE ERROS. TODOS OS OBJETOS 3D DA CÉLULA QUE POSSUEM MOVIMENTO
DEVERÃO SER COMANDADOS POR CONTROLADORES COM INTERFACES VIRTUAIS
MECÂNICAS, ELÉTRICAS E ELETRÔNICAS. DEVERÁ PERMITIR SIMULAÇÃO DE SISTEMAS
DE TRANSPORTE QUE FACILITA A CONCEPÇÃO E PROJETO DE LINHAS
TRANSPORTADORAS. DEVERÁ PERMITIR SIMULAÇÃO DE SENSORES, PRATICAMENTE
TODO TIPO DE SENSOR, COMO SENSOR INDUTIVO OU CÂMERA, PODE SER SIMULADO COM
TODAS AS SUAS CARACTERÍSTICAS FÍSICAS. DEVERÁ PERMITIR A SIMULAÇÃO DE
FALHAS, O QUE POSSIBILITA CONFIGURAR CENÁRIOS DE FALHAS E ERROS PARA A
CRIAÇÃO DE PROCEDIMENTOS DE DETECÇÃO E CORREÇÃO. DEVERÁ PERMITIR
CONTROLE VIRTUAL MULTITAREFA ONDE OS PROCESSOS PODEM SER EXECUTADOS
SIMULTANEAMENTE POR VÁRIOS ROBÔS E/OU CONTROLADORES LÓGICOS. DEVERÁ
PERMITIR SIMULAÇÃO DE PROCESSOS INDUSTRIAIS COMO PINTURA E SOLDA,
REPRESENTADA GRAFICAMENTE EM DETALHES, PERMITINDO A PREPARAÇÃO E
OTIMIZAÇÃO DO PROCESSO REAL. DEVERÁ POSSUIR RECURSOS GRÁFICOS COMO
CÂMERA QUE POSSIBILITEM UM PASSEIO VISUAL PELA CÉLULA. POSSUIR BIBLIOTECA DE
CONSULTA SOBRE COMANDOS E RECURSOS, ELEMENTOS DE TRABALHO PARA INSERÇÃO
NAS CÉLULAS VIRTUAIS, SENSORES DESDE O MAIS SIMPLES, COMO SENSORES
INDUTIVOS, ATÉ MAIS COMPLEXOS, COMO CÂMERAS DE VISUALIZAÇÃO DO PROCESSO.
DEVERÁ POSSUIR RECURSOS PARA DETECÇÃO DE CHOQUES ENTRE ELEMENTOS DA
CÉLULA VIRTUAL E OS ROBÔS COM VISUALIZAÇÃO ATRAVÉS DE MUDANÇA DE CORES E
FACILIDADES PARA SELEÇÃO DE OBJETOS A SEREM MONITORADOS E CONTROLE DIRETO
DO ROBÔ, ONLINE OU VIA PC
O CONJUNTO DIDÁTICO DE FERRAMENTAS DE SIMULAÇÃO DE CÉLULAS
AUTOMATIZADAS DEVE CONTER OS SEGUINTES ELEMENTOS:
1) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO DE ROBÓTICA: RECURSO DIDÁTICO INTERATIVO PARA
SIMULAÇÃO DE CÉLULAS VIRTUAIS ROBOTIZADAS, SEM A NECESSIDADE DE HARDWARE.
DEVERÁ POSSIBILITAR A PROGRAMAÇÃO OFF LINE DE DIVERSOS TIPOS DE ROBÔS E A
INTEGRAÇÃO COM ELEMENTOS DE AUTOMAÇÃO EXISTENTE EM VASTA BIBLIOTECA DE
MODELOS. DEVERÁ SER INTEGRADO A UM TUTORIAL, QUE DEVERÁ ABORDAR DESDE
ASPECTOS BÁSICOS DA TECNOLOGIA ATÉ CONCEITOS AVANÇADOS DE ROBÓTICA.
DEVERÁ POSSUIR RECURSOS COMO TREINAMENTO EM SISTEMAS ROBOTIZADOS
APLICADOS EM CÉLULAS DE MANUFATURA VIRTUAIS, BIBLIOTECA COM MODELOS DE
OBJETOS EM 3D, SIMULAÇÃO DE CÉLULAS ROBOTIZADAS SEM A NECESSIDADE DE
HARDWARE, PROGRAMAÇÃO OFF-LINE DE ROBÔS E CONTROLADORES LÓGICOS,
SIMULAÇÃO EM TEMPO REAL PARA OTIMIZAÇÃO DE PROCESSOS E APLICAÇÕES,
DETECÇÃO DE COLISÃO DO ROBÔ COM OBJETOS SELECIONADOS, DURANTE A
OPERAÇÃO, SIMULAÇÃO DE COMPONENTES DA CÉLULA, INCLUINDO ELEMENTOS
PERIFÉRICOS DE SENSORIZAÇÃO, AJUDA ON-LINE, EM FORMATO HTML; LITERATURA
MULTIMÍDIA SOBRE TECNOLOGIA DE ROBÔS; MODELOS DE CÉLULAS PRÉ-DEFINIDAS
PARA CONFIGURAÇÃO, PROGRAMAÇÃO E SIMULAÇÃO; SIMULAÇÃO DE SISTEMAS DE
MULTI-ROBÔS, OU SEJA, COM VÁRIOS ROBÔS INTERAGINDO SIMULTANEAMENTE;
CÉLULAS AUTOMATIZADAS UTILIZANDO MANIPULADORES ELETROPNEUMÁTICOS
CARTESIANOS, GERADOR AUTOMÁTICO DE TRAJETÓRIA PARA A MOVIMENTAÇÃO DO
ROBÔ EM SUPERFÍCIES COMPLEXAS; MONITORAÇÃO DAS VARIÁVEIS DE ENTRADA E
SAÍDA.
2) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO DE ESTAÇÕES MECATRÔNICAS: SISTEMA PARA A
SIMULAÇÃO GRÁFICA 3D E PROGRAMAÇÃO DE ESTAÇÕES CONTROLADAS POR
CONTROLADORES LÓGICOS PROGRAMÁVEIS. DEVERÁ OFERECER UM AMBIENTE
VIRTUAL DE APRENDIZADO EM MECATRÔNICA QUE POSSIBILITE A FAMILIARIZAÇÃO
COM O MODO DE OPERAÇÃO E A ESTRUTURA DAS ESTAÇÕES, A PROGRAMAÇÃO E TESTE
DE APLICATIVOS, ALÉM DE PROCEDIMENTOS PARA A BUSCA DE FALHAS E DEFEITOS.
DEVERÁ POSSUIR RECURSOS COMO: MODELOS GRÁFICOS EM 3D DE PROCESSO PARA
TODAS AS ESTAÇÕES DE MANIPULAÇÃO; SIMULAÇÃO DO COMPORTAMENTO DINÂMICO
DOS ATUADORES ELÉTRICOS E PNEUMÁTICOS EM TEMPO REAL; SIMULAÇÃO REAL DO
FUNCIONAMENTO DE SENSORES E DETECÇÃO DE COLISÕES ENTRE COMPONENTES;
MODO “TEACH” QUE PERMITA O AJUSTE PARA MOVIMENTOS PASSO A PASSO DOS
ATUADORES; PERMITIR CRIAR UMA SEQÜÊNCIA DE MOVIMENTOS PARA O ATUADOR SEM
NECESSIDADE DE PROGRAMAÇÃO, PERMITINDO ASSIM A OPERAÇÃO MANUAL DE
ATUADORES PARA FACILITAR O DESENVOLVIMENTO DE PROGRAMAS E DIAGNÓSTICO DE
ERROS; SIMULAÇÃO DE DEFEITOS E FALHAS MECÂNICAS, ELÉTRICAS, PNEUMÁTICAS E
FUNCIONAIS, COM ANÁLISE DO DESEMPENHO DOS ALUNOS NA BUSCA E CORREÇÃO DOS
PROBLEMAS; CLP VIRTUAL PARA CONTROLAR APLICAÇÕES MECATRÔNICAS; INTERFACE
OPC PARA CONTROLE VIRTUAL DAS ESTAÇÕES; EXIBIÇÃO “ON-LINE” DE PASSOS
EXECUTADOS INDIVIDUALMENTE; EXIBIÇÃO “ON-LINE” DO ESTADO DAS ENTRADAS E
SAÍDAS; AMOSTRAS DE PROGRAMAS PARA TODOS OS MODELOS DE PROCESSOS ESTÃO
DISPONÍVEIS; MATERIAL DIDÁTICO COMPLETO DAS ESTAÇÕES COM TODA
DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA RELATIVA; PROTEÇÃO POR SENHA PARA INSERÇÃO OU
MODIFICAÇÃO DAS FALHAS; SELEÇÃO DE DIVERSAS FALHAS PARA CADA COMPONENTE;
HISTÓRICO DAS TENTATIVAS DE SOLUÇÃO DAS FALHAS PELOS ALUNOS.
3) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO DE ESTAÇÕES MECATRÔNICAS AVANÇADO: SISTEMA
PARA A SIMULAÇÃO GRÁFICA 3D E PROGRAMAÇÃO DE ESTAÇÕES CONTROLADAS POR
CONTROLADORES LÓGICOS PROGRAMÁVEIS. DEVERÁ OFERECER UM AMBIENTE
VIRTUAL DE APRENDIZADO EM MECATRÔNICA QUE POSSIBILITE A
FAMILIARIZAÇÃO COM O MODO DE OPERAÇÃO E A ESTRUTURA DAS ESTAÇÕES, A
PROGRAMAÇÃO E TESTE DE APLICATIVOS, ALÉM DE PROCEDIMENTOS PARA A BUSCA DE
FALHAS E DEFEITOS. DEVERÁ POSSUIR RECURSOS COMO: MODELOS GRÁFICOS EM 3D DE
PROCESSO PARA TODAS AS ESTAÇÕES DE MANIPULAÇÃO; SIMULAÇÃO DO
COMPORTAMENTO DINÂMICO DOS ATUADORES ELÉTRICOS E PNEUMÁTICOS EM TEMPO
REAL; SIMULAÇÃO REAL DO FUNCIONAMENTO DE SENSORES E DETECÇÃO DE COLISÕES
ENTRE COMPONENTES; MODO “TEACH” QUE PERMITA O AJUSTE PARA MOVIMENTOS
PASSO A PASSO DOS ATUADORES; PERMITIR A CRIAÇÃO DE UMA SEQUÊNCIA DE
MOVIMENTOS PARA O ATUADOR SEM NECESSIDADE DE PROGRAMAÇÃO, PERMITINDO
ASSIM A OPERAÇÃO MANUAL DE ATUADORES PARA FACILITAR O DESENVOLVIMENTO
DE PROGRAMAS E DIAGNÓSTICO DE ERROS; SIMULAÇÃO DE DEFEITOS E FALHAS
MECÂNICAS, ELÉTRICAS, PNEUMÁTICAS E FUNCIONAIS, COM ANÁLISE DO DESEMPENHO
DOS ALUNOS NA BUSCA E CORREÇÃO DOS PROBLEMAS; CLP VIRTUAL PARA CONTROLAR
APLICAÇÕES MECATRÔNICAS; INTERFACE OPC PARA CONTROLE VIRTUAL DAS
ESTAÇÕES; EXIBIÇÃO “ON-LINE” DE PASSOS EXECUTADOS INDIVIDUALMENTE, EXIBIÇÃO
“ON-LINE” DO STATUS DAS ENTRADAS E SAÍDAS; AMOSTRAS DE PROGRAMAS PARA
TODOS OS MODELOS DE PROCESSOS DEVEM ESTAR DISPONÍVEIS; MATERIAL DIDÁTICO
COMPLETO DAS ESTAÇÕES COM TODA DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA RELATIVA; PROTEÇÃO
POR SENHA PARA INSERÇÃO OU MODIFICAÇÃO DAS FALHAS; SELEÇÃO DE DIVERSAS
FALHAS PARA CADA COMPONENTE; HISTÓRICO DAS TENTATIVAS DE SOLUÇÃO DAS
FALHAS PELOS ALUNOS. ALÉM DAS FACILIDADES E CARACTERÍSTICAS DA FERRAMENTA
DE SIMULAÇÃO DE ESTAÇÕES MECATRÔNICAS, DEVERÁ PERMITIR A CAPACIDADE
ADICIONAL PARA ALÉM DE SIMULAR UMA ESTAÇÃO STAND ALONE, INTEGRAR OUTRAS
ESTAÇÕES E OBTER O FUNCIONAMENTO SIMULTANEAMENTE DE TODOS OS ELEMENTOS
GRÁFICOS.
4) FERRAMENTA DE SIMULAÇÃO PARA AUTOMATIZAÇÃO DE PRODUÇÃO: SISTEMA PARA
A SIMULAÇÃO GRÁFICA 3D DE AUTOMATIZAÇÃO DA PRODUÇÃO INDUSTRIAL. DEVERÁ
PERMITIR O PLANEJAMENTO DE SISTEMAS DE PRODUÇÃO, LOGÍSTICA DE PROCESSOS DE
PRODUÇÃO, BEM COMO A GESTÃO, DISTRIBUIÇÃO E OTIMIZAÇÃO DE SISTEMAS DE
MANUFATURA INTEGRADA POR COMPUTADOR. A SIMULAÇÃO EM 3D DEVERÁ
ENGLOBAR TODOS OS PRINCIPAIS COMPONENTES DE UM SISTEMA DE PRODUÇÃO, DESDE
O FLUXO DE MATERIAIS FLEXÍVEL ATÉ OS SENSORES INDIVIDUAIS. POSSUIR BIBLIOTECA
COM NUMEROSAS ESTAÇÕES DE PROCESSAMENTO, MONTAGEM, ARMAZENAMENTO E
CONTROLE DE QUALIDADE, QUE PERMITAM CONSTRUIR DIFERENTES LINHAS DE
PRODUÇÃO E ESTAÇÕES DE PRODUÇÃO INDIVIDUALIZADAS COM CAPACIDADE DE
GERENCIAR E REPRODUZIR DIFERENTES TAREFAS QUE POSSAM SER INTEGRADAS AO
SISTEMA POSTERIORMENTE. POSSUIR MÓDULO DE CONTROLE PARA DESENVOLVIMENTO,
CRIAÇÃO E APRENDIZADO DE PROCESSOS INDUSTRIAIS DE AUTOMAÇÃO, COM FOCO NO
DESENVOLVIMENTO DE LAYOUT E GERENCIAMENTO DE PROCESSOS PRODUTIVOS.
PERMITIR O ENSINO DE FILOSOFIAS DE PRODUÇÃO EM SALA DE AULA UTILIZANDO
CÉLULAS VIRTUAIS E REAIS. PERMITIR A CRIAÇÃO DE SISTEMAS COM CONTROLE DE
FLUXO DE MATERIAIS E SOFISTICADAS INTERFACES DE COMUNICAÇÃO,
GERENCIAMENTO DA PRODUÇÃO CONCENTRADO EM BANCO DE DADOS E ATRAVÉS DE
INTERFACES GRÁFICAS PERMITIR O ACESSO DO USUÁRIO ÀS DIVERSAS INFORMAÇÕES
EXISTENTES. DEVERÁ REPRODUZIR AS ESTRUTURAS BÁSICAS DE UM PLANEJAMENTO DE
PRODUÇÃO E/OU DE UM SISTEMA ERP, POSSIBILITAR A CRIAÇÃO DE CÉLULAS DE
PRODUÇÃO PARA LINHAS DE MANUFATURA REAIS OU VIRTUAIS, COM AS SEGUINTES
CARACTERÍSTICAS MÍNIMAS: INTERFACE DE COMUNICAÇÃO PARA PLANEJAMENTO DE
SISTEMAS; CONTROLE DE ESTOQUES; CONTROLE DE CUSTO DE MATÉRIA PRIMA;
ADMINISTRAÇÃO DE RECURSOS HUMANOS E MATERIAIS; ADMINISTRAÇÃO DE PEDIDOS;
GERENCIAMENTO DE ORDENS E PLANOS DE PRODUÇÃO; INTERFACE DE COMUNICAÇÃO
ENTRE EQUIPAMENTOS E RECURSOS; CRIAÇÃO E GERENCIAMENTO DE BANCOS DE
DADOS; POSSIBILIDADE DE OTIMIZAÇÃO DA CÉLULA PRODUTIVA E DO SISTEMA;
SIMULAÇÃO 3D DE TODOS OS PRINCIPAIS COMPONENTES DA CÉLULA DE MANUFATURA,
COM A POSSIBILIDADE DE CONTROLAR, PROGRAMAR E VISUALIZAR O FUNCIONAMENTO
DE SENSORES A ROBÔS E REALIZAÇÃO DO PLANEJAMENTO DE LAYOUTS DE LINHAS DE
PRODUÇÃO, ATRAVÉS DE MODELOS PRONTOS OU DA CRIAÇÃO DE NOVOS MODELOS.
DEVERÁ PERMITIR O GERENCIAMENTO DE ORDENS DE PRODUÇÃO, INTEGRAÇÕES,
CONTROLE DE PRODUÇÃO, PROGRAMAÇÃO, CONTROLE DE FLUXO DE MATERIAL E
VISUALIZAÇÃO DO PROCESSO.
QUANTIDADE: 1 LICENÇA
CATÁLOGO COM A DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA DE TODOS OS COMPONENTES 
EMPREGADOS NO CONJUNTO 
MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO: 
A MONTAGEM E INSTALAÇÃO SERÃO REALIZADAS POR TÉCNICO(S) DA EMPRESA; 
AS DESPESAS PARA MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO DO CONJUNTO SÃO DE 
RESPONSABILIDADE DA EMPRESA; 
A EMPRESA DEVERÁ CUMPRIR AS ETAPAS SUPRACITADAS, ACOMPANHADA POR DOIS 
TÉCNICOS DA ESCOLA E SEM ÔNUS PARA O IFC; 
APÓS A MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO A ENTREGA TÉCNICA DEVE SER REALIZADA; 
ENTREGA TÉCNICA E TREINAMENTO: 
DEVERÁ ESTAR INCLUSO PELO MENOS 32 HORAS DE TREINAMENTO OPERACIONAL NO 
LOCAL DE ENTREGA DOS EQUIPAMENTOS. 
REALIZAÇÃO DOS MESMOS ENSAIOS DE DEMONSTRAÇÃO DE OPERAÇÃO REALIZADOS NA 
INSPEÇÃO PARA 
RECEBIMENTO; 
APRESENTAR RECOMENDAÇÕES PARA CORRETA INSTALAÇÃO, PREPARAÇÃO, 
OPERAÇÃO, SEGURANÇA E MANUTENÇÃO DO EQUIPAMENTO; 
APRESENTAÇÃO DA DOCUMENTAÇÃO TÉCNICA DESTACANDO PRINCIPAIS 
CARACTERÍSTICAS DOS COMPONENTES EMPREGADOS NO CONJUNTO; 
A EMPRESA DEVERÁ CUMPRIR AS ETAPAS SUPRACITADAS, ACOMPANHADA POR DOIS 
TÉCNICOS DA ESCOLA E SEM ÔNUS PARA O IFC; 
AS DESPESAS PARA MONTAGEM E/OU INSTALAÇÃO DO CONJUNTO SÃO DE 
RESPONSABILIDADE DA




