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4 Aplicaciones colaborativas

INtroduccion

Durante los ultimos anos se ha hablado mucho de las aplicaciones
colaborativas. La idea detras de este nuevo concepto es crear un
lugar de trabajo flexible para estar al dia con las tendencias del
mercado mas recientes y la demanda de los clientes de unos
productos mas personalizados en lotes mas pequenos.

YASKAWA ofrece una cartera completa de productos que
cumplen los requisitos de los clientes.
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QuE es una estacion de trabajo colabora-
tivay como difiere de un robot colaborativo

En un lugar de trabajo colaborativo, no solo se considera al robot
real interactuando con una persona, sino todo el concepto de la
estacion de trabajo, equipo y aplicacion, asi como el nivel y tipo
de interaccion persona-maquina. El resultado es una célula
compleja dentro del centro de produccion que debe cumplir las
normas definidas para el territorio dado. en Europa, la norma
aplicable es la directiva de maquinaria MD2006/42/EC vy las
normas derivadas de ISO 10218-2.

Un robot colaborativo, por otro lado, es un dispositivo que realiza
tareas a menudo repetitivas y complicadas automaticamente;
esta disefiado con superficies y bordes no afilados para eliminar
los puntos peligrosos y a menudo esta equipado con sensores
adicionales para detectar las colisiones con las personas u
obstaculos. Los robots colaborativos cumplen con las normas
ISO 10218-1 y TS 15066 y obtienen un nivel de rendimiento
minimo de PLd, Cat. 3 de acuerdo con la ISO 13849-1.
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Posibles modos de colaboracion

La norma ISO TS 15066 define cuatro modos de colaboracion:

1. Parada de seguridad supervisada
2. Guia manual ez
3. Supervision de separacion y velocidad DIN EN 150 102182
4. Limitacion de potencia y fuerza

el
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— La persona entra en la zona restringida predefinida y el robot para
todos los movimientos (el servo esta accionado pero los frenos se
han activado).

— El robot reinicia el movimiento cuando se reinician los parametros
de seguridad (es decir, la persona pulsa el botdn de reinicio o sale
de la zona roja de un escaner de seguridad, etc.).

U ——

e Tipo de robot:
— Robot industrial estandar.
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e Ejemplo: S
— La persona realiza una operacion secundaria en una pieza de HEEESS
trabajo mientras el robot la esta sosteniendo.
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2. Guia manual

¢ Tipo de aplicacion:
— Se utiliza para ensefiar una trayectoria o para guiar manualmente
al robot.
— Robot tipo ingravido.

¢ Procedimiento de funcionamiento:
— La persona pone el robot en modo de ENSENANZA.
— El'robot funciona con protecciones de seguridad en modo de
REPRODUCCION o REMOTO.

e Tipo de robot:
— Robot industrial estandar con
dispositivo de deteccidn adicional
(como un sensor Kinetig).

Las zonas de trabajo
para las personas y el
robot son completa-
mente independientes.

Plataforma giratoria

W, Valla de J¥

seguridad

e Ejemplo:
— Ensefianza de trayectoria rapida y
facil.
— Guia del robot durante el montaje
del asiento en la carroceria del
coche.

La persona y el robot pueden
funcionar en el mismo espacio
de trabajo en momentos
diferentes.

Cortina
de luz
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3. Supervision de separacion y velocidad

¢ Tipo de aplicacion:
— Utiliza escaneres laser, cortinas de luz o sistemas de vision para seguir al trabajador.

* Procedimiento de funcionamiento:
— El robot funciona con zonas de seguridad predefinidas y actua en consecuencia cuando se detecta
una persona dentro de las mismas (por ejemplo, reduce la velocidad hasta un 50 %, reduce la
velocidad hasta un 20 %, se para).

e Tipo de robot:
— Robot industrial estandar con dispositivo de deteccion adicional para supervision de la zona de seguridad

e Ejemplo:
— Plantillas de carga, retirada de los productos terminados.

4. Limitacion de potencia y fuerza ' l‘ ‘—'"'\

¢ Tipo de aplicacion: '
— El'robot funciona junto con una persona sin dispositivos de seguridad adicionales. g
=

¢ Procedimiento de funcionamiento: |
— El robot supervisa las fuerzas externas aplicadas a su cuerpo y realiza la accion (por ejemplo, 1
parada o retirada).

e Tipo de robot: -
— No es un robot industrial estandar, sino un robot con caracteristicas de limitacion de fuerza
especiales.
— El robot tiene formas redondeadas para la disipacion de fuerzas en caso de impacto.
— Dependiendo de los resultados de una evaluacion de riesgos, tal vez no se requieran |
dispositivos de seguridad adicionales. Il

e Ejemplo: BE——
— Supervision, recogida y embalaje, montaje, etc. de la maquina.
q
i
e

Benelicios de |os robots
con limitacion de fuerza

e Programacion facil:
— Guia manual.
— Interfaz de software facil de usar por el usuario (por ejemplo, botones, flechas, animacion y visualizacion, etc.).

e Funcionamiento facil
— Procedimientos de arranque facil.

¢ Instalacidn facil en el entorno
— Brazo ligero.
— Célula sin valla (dependiendo del resultado de la evaluacion de riesgos).

e Célula mas barata:
— Ninguna valla ni ningun dispositivo de seguridad adicional (dependiendo del resultado de la evaluacion de riesgos).

¢ Funcionamiento mas barato:
— No es necesaria ninguna formacion especial de los operadores o trabajadores.
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Formas de colaboracion

Coexistencia Cooperacion Colaboracion

e [l robot y la persona tienen zonas de e [l robot y la persona tienen una zona de e Elrobot y la persona tienen una zona de
trabajo independientes y no interfieren trabajo compartida. trabajo compartida.
con frecuencia.
e | a persona puede entrar en la zona de e | a persona entra en la zona de trabajo
e | a persona puede ocasionalmente entrar trabajo del robot regularmente. del robot de forma frecuente o constante.

en la zona de trabajo del robot.
e Ambos funcionan en tareas indepen- e | a persona interfiere con el robot.

dientes.
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Unidad de Seguridad Funcional
(FSU) para robots Yaskawa Motoman

- Lafuncion de seguridad de seguimiento de la velocidad permite al robot y la persona trabajar juntos
- Permite limitar la zona de trabajo del robot en una zona segura y sin peligro de colision

- Creacion de hasta 32 zonas de seguridad
- Posibilidad de sustituir las clasicas medidas de seguridad como el vallado por otros métodos como escaneres o alfombras

Simulacion zonas de seguridad entre robot y operario

Zonas de seguridad de 360° con aplicacion
de escaner frontal y trasero
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I:UHCK/DH de PI:L (limitacion de potencia y fuerza)

e Funcidén de seguridad basada en la informacion de los 6 sensores de par incorporados en el brazo del robot.
e Cuando la fuerza externa que actua en un robot supera un nivel limite (cada eje, TCP), el robot se para.

e Cuando se pulsa el interruptor de reinicio del robot, el robot retira una parada de proteccion y reinicia el movimiento.

Sensor de par de \ [método de calculo]
unién incorporado ‘L y
de 6 pulgadas |
) | . El par medido por el
p ) El par medido de la “ sensor de par de cada
Lampara postura (valor tedrico) eje (valor real)
éy (funcionamiento Crae )
) colaborativo) =

4 I Interruptor :
b de reinicio »
Presuncion de par de fuerza externa

0 de cada eje
O g Presuncion de fuerza externa de TCP

FuNcIoN de movimiento de evasion del ropot

e Funcion de aplicacion basada en el valor de una fuerza externa aplicada al robot.
e Decision basada en el valor de una fuerza externa aplicada al robot.
e E| robot puede apartarse del usuario en un vector de la fuerza externa aplicada.

e Cuando la fuerza externa desaparece, el robot vuelve al punto de separacion y se reanuda su funcionamiento.

( é ‘-:;‘

El robot puede

ser apartado por A A
el operador. Cuando una fuerza externa supera el valor
restringido de PFL, el robot debe parar
(definido mediante la norma ISO10218-1)

Funcién de PFL

—
Valvula de !
- restriccion }‘
de PFL Cuando una fuerza externa detectada esta
por debajo del valor de umbral, el robot se
"aparta".
Funcién de movimiento
de evasion del robot

Cuando la fuerza externa desaparece, el
robot vuelve a la posicion de separacion y \
reinicia el trabajo automaticamente.
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Funcion de guia manual

e Funcidén de aplicacién que permite a un operador
guiar el robot manualmente.

e Un robot se mueve en un sistema de coordenadas
escogido (sistema de coordenadas conjuntas,
rectangulares y movimiento de enlace).

La ensefianza del
robot se realiza sin
utilizar una consola
de programacion.

FUNCIONES FSU - Funciones también vélidas para HC10

e Funcion de aplicacion basada en un valor de una fuerza externa aplicada al robot.

e Decision basada en el valor de una fuerza externa aplicada al robot.

e [l robot puede apartarse del usuario en un vector de fuerza externa aplicada.

e Cuando la fuerza externa desaparece, el robot vuelve al punto de separacion y continda con su funcionamiento.

Limitacion de margen
de gje individual

Supervision de velocidad
del eje individual
® con supervision de parada

Limite de margen
de seguridad

y fuerza)

e fuerzas de ajuste y limitacion

Funcion de PFL (limitacion de potencia

Limitacion de velocidad
de seguridad

Supervision de angulo
de herramienta

Supervision de cambio
de herramienta

Funcién adicional
para HC10
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Smart Pendant

¢ La Smart Pendant reduce lo que el usuario debe
recordar para introducir instrucciones, valores y los
procedimientos para hacerlo.

e EI menu principal hace que la conmutacion entre las pantallas
sea mas facil de usar, ya que todos los menus se relacionan
€N una secuencia que requiere una memorizacion minima. i

e Facil acceso a todas las funciones:

El usuario puede recordar la ubicacion de cada elemento en el
menu de navegacion y volver de forma segura al menu de
inicio en caso de confusion.

JOG/EDIT [ JOBS

Parada de

/emergencia
Indicadores de estado y

Pantalla tactil
teclas de membrana

Interruptor
de llave

Cable colgante:
conecte el otro extremo de
este cable al puerto X1 en la
parte delantera del armario
de controlador YRC1000

Interruptor de
habilitacion

Puerto USB
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Accesorios

Smart Pendant permite rapidamente al usuario:
- Iniciar una accion.

- Seleccionar una opcion.

- Adaptar opciones de parametros.

- Obtener asistencia.

Smart Pendant introduce un nuevo tipo de marco de
coordenadas: MARCO INTELIGENTE

La programacion con consola de ensefianza tradicional requiere
que el operador seleccione el marco de coordenadas apropiado
(union, mundial, herramienta o usuario), que define la direccion
en la cual el robot se movera cuando se pulse un boton. Si el
marco no se ajusta correctamente, mover el robot en la direccion
incorrecta o con la trayectoria incorrecta puede conllevar
problemas y requerir correcciones lentas.

El guiado manual es una caracteristica colaborativa que
permite al operador guiar manualmente el robot hasta una
posicion deseada.

Esta tarea puede realizarse utilizando hardware externo
adicional montado directamente en el robot o mediante
un robot especificamente disefiado para soportar esta
caracteristica, por ejemplo HC10.

Sus caracteristicas clave son:

— Funcionamiento facil de entender e interfaz de usuario
disefada con la participacion del cliente.

— Programacién INFORM simplificada sin pérdida de
funcionalidad.

— Acumulador de comandos para generacion de INFORM
automatica. El desplazamiento lento de SMART FRAME
elimina los marcos de coordenadas.

— Ensefanza directa con guia manual para HC10.

— Funcion de ayuda incorporada y guias de "Como".

Riobat o - HU
I Start Job

7 JointMoye Speed=30. BOCX)
Speed =0 81{%)
4 JTointove Spoed=0.81(%)

3 JolhntHave

5 Lineartove Speed=300. 0mn sec)
B Timer Time=0, 30{seconds)

T LincarMove Spoed=308, 8(mn/scc)

B TolntHove Speed=38_00(%) AT T ]
5 inanrinve ShaadsTRA Rimefoee)

b
Favonles General Kot Wl Math Contnl COMMAND BLELDER
what do you want toda? _ READ WAIT x

This ia thee coamaming That will be adied 1o your jobx
et 3ae1 1

@ 5etaVariable to a Constant Valus

Varinble Canstant
() 5e1a Variable to Anothor Variable
() %ot 0 Digital Output 1o ON/OFF

() Sat 0 Digital Dutput OM for a specified Time
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Programacion colaborativa

De mano a mano

Aplicaciones HRC

La formacion para Programacion colaborativa cubre todas las
aplicaciones de robdtica que son colaborativas o coexistentes.

Se impartira formacion especial de las aplicaciones persona-robot
y cinematica especial de robots industriales.

Las aplicaciones programadas convencionales o con guia manual
especificas se ensefiaran en cumplimiento con las normativas de
seguridad. Comandos de trabajo especiales que activan las
herramientas estan siendo considerados al maximo.

Formacion de operador colaborativa - RB1CY
Formacion basica colaborativa - RB2CY

Formacion mixta colaborativa - RB3CY

Formacion de actualizacion colaborativa - HC RB4CY

Programacion de SMART Pendant

Muy INTELIGENTE

La formacidn sobre programaciéon con Smart Pendant difiere de otras debido a
la utilizacion de Smart Pendant.

La propia programacion y el idioma de programacion es bastante facil y muy sencillo
para el usuario.

Con esta formacion, alcanzara un éxito facil y rapido.
Esta aplicacion se ensefara utilizando diversos ejemplos.

Formacién de operador de Smart Pendant - RB1S
Formacion basica de Smart Pendant - RB2S
Formacion mixta de Smart Pendant - RB3S
Actualizacion de formacion de Smart Pendant - RB4S
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