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| Gemini API para interpretagao

' semdntica e tomada de deciséo.

| Conectividade: Garante

| interoperabilidade segura com
controladores industriais através

| do protocolo OPC UA.

OBJETIVOS — o
Entrada Processamento Controle Atuador
' Geral: Sistema de visdo Webcam USE 3.0 CPU Industrial Advantech CLP Siemens 57-1200  Robd Yaskawa MH5L

{Python 3.13 + OpenCV + Gemini API) Madulo Balluff 10-Link Garra Schunk

' computacional de baixo custo
 para CLPs.

Especificos: (8 N
1- Capturar (OpenCV). RESULTADOS
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3- Controlar (OPC UA).

JUSTIFICATIVA

Acessibilidade: |A de ponta

com baixo investimento.

Flexibilidade: Decistes

adaptativas em tempo real.

Sustentabilidade: Alinhado
. as ODS da Agenda 2030.

A CONSIDERAGOES FINAIS

Escalabilidade ~ Prova de conceito bem-sucedida: Integragao de IA Generativa no
chao de fabrica supera sensores tradicionais. '






