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Interacao humano-rob6 em contexto industrial: critérios de alocacao de tarefas
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Resumo

Introdugdo: A industria 4.0, considerada a Quarta
Revolucao Industrial, caracteriza-se por elevados niveis de
automatizacao dos processos produtivos e pela utilizagao
de tecnologias como a inteligéncia artificial aplicada a
robos. Os chamados robds colaborativos sdao capazes
de desenvolver tarefas fisicas e cognitivas, trabalhando
simultaneamente com o trabalhador no mesmo produto
oucomponente[1]. Aintroducao deste tipo de tecnologia
tem um impacto significativo na organizacéo do trabalho
e, consequentemente, trara novos desafios a seguranca
e saude no trabalho [2]. Assim, o design do espaco de
interacao entre humano-robd representa uma etapa
fundamental para a garantia das condi¢des de seguranca
e saude dos trabalhadores. Objetivos: O presente estudo
teve como principal objetivo proceder a uma analise
da literatura existente na drea da interacdo humano-
robd, no sentido de compreender quais os principais
critérios aplicados pelas organizacdes na alocacdo de
tarefas entre humanos e robds. Materiais e Métodos:
A revisao da literatura efetuada baseou-se em diretrizes
do Preferred Reporting Items for Systematic Reviews and
Meta-Analyses (PRISMA) e a pesquisa bibliogréfica foi
realizada nas bases de dados cientificas: PubMed, Web

Of Science, Academic Search Complete e Science Direct.
Resultados: Foram incluidos para analise 10 artigos
cientificos que definiram diferentes critérios para a
alocacao de tarefa humano-rob6. Na andlise efetuada aos
estudos, os critérios foram agrupados em: (1) critérios de
produtividade/econémicos e de qualidade, (2) critérios
de seguranca e ambiente e (3) critérios ergondmicos.
O tempo de ciclo, a velocidade do processo, o custo
operacional, a procura de produto e a integridade do
produto foram os critérios de produtividade/econémicos
e de qualidade considerados na maioria dos artigos.
No caso da seguranca e ambiente, a disponibilidade
de espaco de trabalho foi referido por alguns autores.
Relativamente aos critérios ergonémicos, o peso dos
objetos foi identificado em trés estudos, contudo, a
maioria dos artigos ndo descrevem com precisdo os
critérios usados neste dominio [3] [4] [5]. Conclusées:
Nos estudos analisados os critérios de produtividade/
econdémicos e de qualidade tém maior relevancia. Além
disso, apesar da referéncia a importancia da ergonomia
na alocacgao das tarefas, raramente séo caracterizados de
forma detalhada os critérios considerados, bem como a
sua ponderac¢ao na interacdo humano-robo.
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Objetivos de aprendizagem

- Identificar e compreender os desafios para a Seguranca e Satide no Trabalho associados a integracao de robos

colaborativos na industria.

- Identificar e analisar a literatura existente sobre os critérios aplicados na alocacao de tarefas entre humanos e robos

em contexto industrial.

- Distinguir os critérios de alocacédo de tarefas entre humanos e robds em contexto industrial.
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