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Visando a viabilizagdo da digitalizacdo da industria, a pesquisa se
concentra no desenvolvimento de softwares personalizados na plataforma
Microsoft. O projeto abrange a criagcao de sistemas de controle multiplataforma,
monitoramento de parametros e armazenamento em nuvem para a geragao de
relatorios de manutencao preditiva e a criagdo de gémeos digitais. Os objetivos
da pesquisa sdo embasados nos desafios que pequenas e médias empresas
enfrentam para se adequar as tecnologias modernas, devido aos altos custos
associados a sistemas proprietarios. Esses custos frequentemente retardam
essas empresas de se adaptarem a Industria 4.0. No entanto, a pesquisa
apresenta métodos de baixo custo no mercado, oferecendo uma solugéo
viavel. O dimensionamento da plataforma €& embasado em sistemas
estabelecidos no mercado, como o Microsoft 365, reduzindo o custo com
retrofit de maquinas. Busca-se otimizar o controle loT independentemente das
redes locais, usando espelhamento de base de dados e uma API prépria de
controle. Um protétipo fisico foi criado, incorporando circuitos auxiliares para se
adaptar a diferentes faixas de operacdo dos componentes, mostrando a
versatilidade do hardware. Esse protétipo de um manipulador robdtico foi
desenvolvido e testado, demonstrando eficiéncia na integragdo dos sistemas
propostos para o controle loT global e monitoramento de equipamentos em

tempo real, com potencial de aplicagao em varios setores industriais.



