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Robotica Colaborativa
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de Automacion de Galicia

¢ Por qué automatizamos?

:I Se automatizan operaciones de poco valor
afadido

O 2 Lograr una calidad constante en los medios de
produccion

Liberar al operario de tareas no ergonémicas



Aplicaciones. Tipo de operaciones

Operaciones de carga y descarga en B aJ O Val O r aﬁ ad I d O

maquinas:
* Pick and Place Operaciones de control de calidad:

* Metrologia (3D scanning sensor)
Operaciones de montaje. » Deteccion de defectos (Vision Artificial)

Operaciones de logistica:
» Etiquetado
* Empaquetado

» Paletizado
‘ » Picking de piezas para formar kits
N ymi
O _ergonomicas
Operaciones de fabricacion con posturas forzadas o
vibraciones:
» Soldadura
* Pintura
* Mecanizado, pulido, desbarbado, atornillado,...
+ Aplicacién de adhesivos
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Robodtica colaborativa
COBOT
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Robdtica colaborativa.

Robédtica colaborativa

Nueva generacion de robots que se integra con los humanos en entornos de fabricacién, permitiendo trabajar de sin las

restricciones de seguridad requeridas en aplicaciones tipicas de robdtica industrial.

Robot convencional Robot colaborativo

— o ligeros

N

DOTTY

— e formas suaves

A
A

— e pequenos

— e colores neutros



Robdtica colaborativa. Modos de colaboracion

MODOS DE
' COLABORACIO
N

PARADA DE ROBOT CON REINICIO AUTOMATICO
La premisa es que en el espacio compartido con una persona, el robot no

se mueva bajo ninguna circunstancia

GUIADO MANUAL
El robot colaborativo y el operario trabajara conjuntamente de forma

seguray ergondmica para realizar tareas que requieren precision humana.
En esta zona de colaboracidn, el operario es quien dirige el movimiento del
robot con un guiado manual, hacia la posicién en el resto de zonas el robot
trabaja en modo normal, con las seguridades necesarias.

La configuracidn de una trayectoria por movimiento manual del robot
(teaching) no es un guiado manual al no estar el robot en modo
automatico.

MONITORIZACION DE VELOCIDAD Y POSICION
El robot colaborativo y el operario se mueven simultdneamente por dentro

del mismo espacio. Si la distancia que los separa se reduce, el robot se
detienen, pasando a estar en el modo de “Parada de seguridad
monitorizada”.

LIMITACION DE FUERZA Y POTENCIA
Es el modo mas interesante ya que permite la interactuacién mas directa

entre personas y robot. Las velocidades y la potencia del robot colaborativo
estan limitadas.
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Robotica colaborativa. Principales caracteristicas.

posicionar piezas sin precision. registrando los movimientos que

hace en un guiado manual.
AMIGABLE
Econdmicos y faciles de instalar. No

SEGURO

Llevan incorporados sensores de

Capacidad de limitar la fuerza que Puede ser utilizado en diferentes
ejerce, lo que le permite tareas. Su programacion es sencilla
compensar movimientos o o incluso se puede ensefar al robot

necesitan grandes inversiones para fuerza y consumo, pudiendo detectar
su instalacion, siendo accesibles a colisiones en su entornoy
un mayor dmbito de tareas. desconectar sus sistemas evitando

dafar a los operarios. No son

necesarios los vallados ni otro tipo de
cerramientos para establecer un
perimetro de seguridad.






Robodtica colaborativa en automocion

OPERACIONES DONDE SE APLICA LA ROBOTICA
COLABOQRAIIVA - Aplicacién de masticos

- Control de calidad

OPERACIONES DONDE NO SE APLICA LA ROBOTICA
COLABQORATAVA

- Soldadura
- Pintura
- Operaciones de mecanizado



Operaciones en las que no se aplica la robotica colaborativa

Principales retos

* Soldadura => Su aplicacién permite obtener:

-> Mejoras a nivel de ergonomia/calidad/seguridad

-> Cambios en la disposicion de la linea, ganancia de disponibilidad en los puestos (reequilibrado)
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Robotica tradicional Robética colaborativa

<o>r

* Montaje => Dificultoso debido a la alta flexibilidad y diversidad de piezas, lineas en movimiento

» Logistica => Aplicaciones para Picking, Bin Picking,

gestion de contenedores vacios, AGV en movimiento...
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Modelos de Robots colaborativos
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KUKA

YUMI liwa

Ensamblaje de piezas pequefias con
doble brazo, posibilidad de realizar
ensamblados enmascarados en un

transporte resistencia

UNIVERSAL ROBOTS

Opcién simple y sencilla, facil
de programar y configurar
Capacidad de carga 10kg

Robot Sensitivo: Capacidad de
calcular la mejor trayectoria
buscando el camino con menor

CR-35iA

Capacidad de carga de 35kg
Equipado con sensores de
fuerza integrados y recubierto
de una suave piel de goma

CcCOMAU

AURA

Robot colaborativo de gran capacidad de
carga, 110kg. Equipo con sensores bajo la
cubierta de espuma. Percibe la proximidad
de la persona, o componente, para
detenerse



Herramientas para Robots Colaborativos

Garras para realizacion de Trabajos colaborativos:

function combination

Herramientas seguras:

P E 2 & & garras forradas,
P M % w B acolchadas,
Beliows sl extraflexibles, con

Standard o cicessl sensores de presion,
Economical E,,if? ‘-‘,‘t sistemas antiatrape...

l
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Micro Sturdy
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Vacuum
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Robots tradicionales vs colaborativos.
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APLICACION

) Carga desde 125 a 600 kg ( Cargade 5 a 10 kg )
Capacidad
Alcance 2,55a3,1m . Alcance 0,5a1m )
4 A
Velocidad Altas velocidades Velocidades limitadas
(. J
R . d d ( N . e A
. 7 equiere seguridades o 0 requiere separacion
Im P lantacion sistemas de cierres L fisica )
-1: Sistemas fijos con ( Sistemas moviles )
Versatilidad aplicaciones especificas L 222?;:233';2 distintas )
4 I A
Repetivilidad Alta Media / Baja

- J




COSTES

Mantenimient
0
Implantacion

Coste ocupacion

Valor residual

Alto €
Inmovilizado repuestos

= 90.000 €

Mayor tamafo y
necesidad de barreras
=>Mayor superficie de
trabajo

Coste robot recuperado

Instalacién no recuperada

r .
Bajo €
L Inmovilizado repuestos

Vs

= 50.000 €

|\

( Menor tamafio y no
necesidad de vallado
=>Menor superficie de

. trabajo

p
Recuperado el 90% del
coste total (no gran

instalacion)
&




OTROS
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Formacion
Fiabilidad

Programacion

Ergonomiay
salud

Programacioén compleja=>
mayor formacion operario

Tecnologia madura
Alta implantacién

Aprendizaje por guiado
manual o programacion
fuera de linea

Sistemas ruidosos
necesario separacion
fisica con humano

-

Programacion mas

L sencilla => aprendizaje

|\

Tecnologia en fase de
implantacion

r

g

Aprendizaje por guiado
manual

Vs

Sistemas mas silenciosos
=> mejoran las tareas
repetitivas del operario




Seguridad. Hacia donde vamos?

Formas de colaboracidon hombre

7 .
maquina
Barrera de seguridad visual

= Contacto involuntario
Improbable (cortina de luz)

Zona de trabajo comun
- Contacto deseado,

movimiento simultaneo
Barrera seguridad fija (e.g. guiding by hand)

= Contacto excluido Zona trabajo

Comin

Zona de trabajo comun
- Contacto involuntario

Zona trabajo pero posible
Robot
Zona de trabajo comun, pero
Zona trabajo con movimiento exclusivo
Operario = Posible contacto, pero

con robot en reposo
(asistente manipulacidn}



Centro tecnoldgico de Automocion de Galicia

Poligono Industrial A Granxa

36400 Porrifio (Pontevedra) Espafia

Tel.: +34 986 900 300 | Fax: +34 986 900 301
E-mail: ctag@ctag.com



