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(57) Resumo: MÉTODO E SISTEMA DE POSICIONAMENTO E ALINHAMENTO AUTOMATIZADOS PARA ESTRUTURAS DE
AERONAVE USANDO ROBÔS. A presente invenção apresenta um método e sistema de posicionamento e alinhamento
automatizados para estruturas de aeronave usando robôs antropomorfos com seis graus de liberdade para levar as peças de
estrutura aéreas durante o posicionamento e alinhamento. As peças e estruturas (se existir alguma) apoiando as peças são
tratadas como ferramentas de robô.
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REIVINDICAÇÕES 

1. Método para posicionar e alinhar a fuselagem de 

aeronave e/ou outras peças aéreas entre si durante a montagem 

estrutural através do uso de um robô (100), a peça aérea 

apoiada por um suporte (D), o método compreendendo: 

estruturar pelo menos o suporte (D) como a 

ferramenta do robô (100); 

medir um ponto ou mais pontos, no suporte (D) e/ou 

em uma peça (FP1) apoiada pelo suporte (D); 

o método para posicionar e alinhar a fuselagem de 

aeronave e/ou outras peças aéreas entre si sendo 

caracterizado pelo fato de que compreende, ainda, as 

seguintes etapas: 

em resposta à medição, estabelecer um sistema de 

coordenadas e um ponto de centro geométrico para o suporte 

(D) e/ou peça (FP1); 

converter o ponto de centro geométrico em um ponto 

de centro de ferramenta TCP de robô; e 

usar o TCP de robô como um ponto de alinhamento de 

ferramenta para controlar o robô (100) de modo a alinhar 

automaticamente a peça (FP1), controlando o robô (100) para 

casar o TCP do suporte (D) e/ou peça (FP1) conduzida pelo 

robô (100) e um ponto de centro de uma peça adicional (FP2) 

não conduzida pelo robô (100) para alcançar uma condição de 

melhor ajuste. 

2. Método, de acordo com a reivindicação 1, 

caracterizado pelo fato de que inclui adicionalmente usar 
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controle de malha fechada para controlar o robô (100) ou 

controlar o robô (100) para mover em 6DOF. 

3. Método, de acordo com a reivindicação 1, 

caracterizado pelo fato de que inclui adicionalmente medir 

metrologicamente a geometria de uma peça estacionária 

adicional (FP2) e usar controle de malha fechada para 

controlar o robô (100) para alinhar a peça (FP1) à peça 

adicional (FP2).  

4. Método, de acordo com a reivindicação 1, 

caracterizado pelo fato de que inclui adicionalmente medir 

a geometria do suporte (D) e/ou peça (FP1) usando pelo menos 

um item selecionado a partir do grupo que consiste em 

dispositivos ópticos, projeções de laser, rastreadores de 

laser, GPS interno por rádio ou laser e/ou fotogrametria. 

5. Método, de acordo com a reivindicação 1, 

caracterizado pelo fato de que o sistema coordenado é 

estabelecido para o suporte (D) em conjunto com a peça (FP1) 

apoiada pelo suporte como uma única parte. 

6. Meio de armazenamento não transitório para uso 

no posicionamento e alinhamento de fuselagem de aeronave 

e/ou outra peça aérea entre si, durante a montagem estrutural 

através do uso de um robô (100), caracterizado pelo fato de 

que a peça aérea é apoiada por um suporte (D), pelo menos o 

suporte (D) sendo estruturado como a ferramenta do robô, o 

meio de armazenamento armazenando instruções executáveis por 

computador que realizam o método de uma das reivindicações 

anteriores. 

7. Sistema para posicionar e alinhar a fuselagem 

de aeronave e/ou outras peças aéreas entre si durante a 

montagem estrutural, compreendendo: 
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dito sistema para posicionar e alinhar a fuselagem 

de aeronave e/ou outras peças aéreas entre si sendo 

caracterizado pelo fato de que compreende, ainda, 

um dispositivo de medição (156) que mede um ponto 

ou mais de um ponto, no suporte (D) e/ou na peça (FP1); 

um braço articulado de robô (102) em 6DOF; 

um suporte (D) preso ao braço (102) em lugar de 

uma ferramenta, o suporte sendo estruturado para se acoplar 

à peça; 

um arranjo de computador (150,152) acoplado ao 

dispositivo de medição (156), o computador (150,152) 

estabelecendo um sistema de coordenadas e um ponto de centro 

geométrico para o suporte (D) e/ou peça (FP1) pelo menos em 

partes em resposta ao ponto, ou pontos, medido e convertendo 

o TCP de robô; 

em que o robô (100) é estruturado para usar o TCP 

de robô como um ponto de alinhamento de ferramenta de modo 

a alinhar automaticamente a peça (FP1), controlando o robô 

(100) para casar o TCP do suporte (D) e/ou peça (FP1) 

conduzida pelo robô (100) e um ponto de centro de uma peça 

adicional (FP2) não conduzida pelo robô (100) para alcançar 

uma condição de melhor ajuste. 

8. Sistema, de acordo com a reivindicação 7, 

caracterizado pelo fato de que o arranjo de computador 

(150,152) é estruturado adicionalmente para usar controle de 

malha fechada para controlar o robô (100), ou 

em que o dispositivo de medição (156) mede 

metrologicamente a geometria de uma peça estacionária 

adicional (FP2) e o arranjo de computador (150,152) é 

Petição 870210015164, de 12/02/2021, pág. 13/18



4/4 
 

estruturado adicionalmente para usar controle de malha 

fechada para controlar o robô (100) para alinhar a peça (FP1) 

à peça adicional (FP2).  

9. Sistema, de acordo com a reivindicação 7, 

caracterizado pelo fato de que o dispositivo de medição (156) 

é selecionado a partir do grupo que consiste em dispositivo 

óptico, projeção de laser, rastreador de laser, GPS interno 

por rádio ou laser e/ou fotogrametria. 
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