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 Robot Industrial — ISO 8373 (1994)

o Manipulador programable multipropdsito,
automaticamente controlado, reprogramable, de tres
0 mas ejes, el cual puede permanecer fijo en un
lugar o MOVerse, para uso en apllcacmnes de

The first industrial robot (1959), G C. Devol & J.F. Engelberger

The first mechanical master slave manlpulator (1950) R. Goertz
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1 Robdtica ria, iFr)

o Diseno de dispositivos manipuladores
reprogramables multifuncionales para mover partes,
materiales, herramientas o aparatos especializados
mediante movimientos programados y su aplicacion
en tareas mdustrlales
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Caracteristica comun: Tareas repetitivas que se ejecutan en ambientes peligrosos para el ser humano, y/o

que exceden sus capacidades (velocidad, precision, fuerza, vision, etc.) ‘®®®®\
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L Clasificacion

o Robots industriales, de
servicio, autbnomos, de campo,
de investigacion,
entretenimiento, educativos ...

o Robots Industriales

* Primera Generacion

— Telemanipuladores (1950),
Brazos articulados (1960)

+ Segunda Generacion

— Robots con sistemas sensoriales
avanzados: tacto, vision, etc.

* Tercera Generacion

— Robots con capacidad de toma de
decisiones (en desarrollo)
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Estimated worldwide operational stock of

) Estadisticas - Abastecimiento (IFR) e

o Poblacién mundial acumulada de robots
industriales operativos a 2007
+ ~1.000.000
o Distribucion mundial de robots industriales cstites yory supply of sl oo
suministrados en 2007 (111.000) o ————
* Asia/Australia: 52%  —
« Europa: 31% ==
+ América: 17% B e L T T T T
« Distribucion en América de robots
industriales suministrados en 2007 (21.000)
x USA: 77% * Canada: 14%
* México: 4% * Brasil: 4%

* Otros: 1%

o ¢Cuél es la poblacion de robots industriales ... ™ 7 T UL
OperatiVOS en Ch||e7 Fuente: IFR - World Robotics, June 2008
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O Estadisticas — por Industria (Europa)
« Robdtica Industrial

Vehiculos motorizados

Ind. Quimica, gomas, plasticos
Partes de automoviles

Produccion metallrgica

Alimentos

Magquinaria industrial y de consumo
Ind. no metalica

Eléctrica, electronica

Metalurgia basica

Molienda

« Robotica de Servicio
Defensa, rescate, seguridad
Campo (navegacion terrestre)
Navegacion submarina
Limpieza

Medicina

Plataformas de robética mavil

*
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Estimated yearly supply of industrial robots at year-end
in Europe by main industries 2006 - 2007
Mator vehicles
Chemical, rubber and plastics
Automotive parts

Metal products

Food
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Mon metalic

Electricalfelectronics

Bazicmetal

Communication

0 1.000 2000 3000 4000 S5000 6000 7000 S.000 9000

units World Robotics 2008

Service robots for professional use. Stock at the end of 2007 and
projected installations in 2008-2011
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 ¢Cuando se justifica usar un robot industrial?

o Se debe tener en cuenta el volumen de produccion. Hay una
zona donde los sistemas de robotica industrial pueden
presentar los menores costos de fabricacion por unidad, en
comparacion con el trabajo humano y los sistemas de
automatizacion dura

« Beneficios adicionales SOt e
— Calidad uniforme Robot Atomation
—  Continuidad de la produccién Van.
— Disminucion de riesgos laborales — =
—  Flexibilidad, escalabilidad Vo X
> DiﬁCUItadeS de apl icaCién The Industrial Robotics Zone
ey en- . Producti
— Variabilidad de materiales y procesos — Sy — Large :?dﬂfnfn
— Estructuracion de la produccién

— Necesidad de equipamiento auxiliar Fuente: IEEE Robotics & Automation Magazine, June 2003
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1 La integracion de robots con sistemas de
automatizacion permite ampliar la zona de
aplicacion de la robotica industrial

o Instrumentacion industrial (sensores, actuadores)

o Sistemas de transmision y recoleccion de datos
(redes industriales)

o« Sistemas de control: DCS, PLC, PAC

« Software para supervision en tiempo real
o Técnicas avanzadas de control automatico
o Vision por computador
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J Proyecto CORFO — INNOVA

 Ingenieria conceptual para la automatizacion de la
manufactura de tolvas para camiones mineros

Carga nominal 290 [ton]

Dimensiones de la tolva

piso 8.5x9 [m?]

2 laterales 8.5x3.5 [m?]
frente 9x3.5 [m?]
visera 9x4 [m?]

o Se requiere de un equipo de soldadores GMAW certificados
+ Exposicion a condiciones ambientales adversas
x Estrés fisico por mala postura y limitado alcance (cordones de gran longitud)

x Escases de personal calificado ‘ @@@@\
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d Componentes de un robot para soldadura

Manipulador
Controlador
Teach pendant

Panel de operador

Fuente de soldadura

Antorcha

Alimentador de alambre

Cable de potencia

B 01 = W N

Conduit de alambre

10. Soporte de carrete de alambre
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d Requerimiento operacional

o Proveer una rapida respuesta a demanda por
repuestos, reparaciones y/o reemplazos

1 Requerimientos para la utilizacion de robots
« Estandarizar la linea de produccion, y las materias
primas

o Utilizar tecnologias de automatizacion
complementarias para lograr que el robot se adapte a
cambios en los materiales y sea tolerante a errores
de posicionamiento y de manufactura de piezas
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1 Soldadura roboética adaptable

o Funciones de soldadura provistas por Ios fabrlcantes
* Touch sensing (TS) | _?L E : ‘ ~
+ Through arc seam tracking (TAST) —\ﬂ =L T
+ Root pass memorization (RPM)

o Soluciones de terceros cgt_:r-&‘rgz
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 Sistema propuesto

Combinar las funciones de
seguimiento de cordon
@ provistas por los

fabricantes con sistema de
Camera

vision por computador
para la actualizacion de la
ruta de soldadura, previo
a realizar la soldadura

Distance
Sensor

Pendant
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] Pruebas 2D 1 Pruebas 3D
w o . |
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] Resultados 2D ] Resultados 3D

Correccion de Trayectoria
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J Conclusiones

e Se haavanzado en el desarrollo de una herramienta para
aumentar la productividad, y uniformar la calidad

o Requiere supervision y mantencion especializada
multidisciplinaria: ingeniero electronico — mecanico

o Integrar automatizacion con robaotica industrial es una gran
oportunidad de desarrollo

o El éxito de la aplicacion dependera de sus usuarios,
principalmente soldadores

1 Trabajo Futuro
o Diseno de la celda de soldadura adaptiva robotizada
o Modelo de negocios, spin-off

o Soldadura colaborativa multi-robots ‘ @@@@\
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