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YO, TRADICIONAL

« Caracteristicas robot
*  Peso: 1250Kg
J Fuerza: NO LIMITADA

« Caracteristicas herramienta
*  Peso: 183Kg
. Fuerza: 3200N
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YO, COLABORATIVO

Caracteristicas robot
*  Peso: 10 Kg
*  Fuerza: LIMITADA por funciones de seguridad

Caracteristicas herramienta
¢ Peso: Méx. 3Kg
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COMPARANDO PESOS

COLABORATIVO VS TRADICIONAL

Herramienta (3/183)




; QUE ES UN ROBOT COLABORATIVO?

* Un robot colaborativo es un robot disefiado especificamente para trabajar
directamente en cooperacion con un ser humano dentro de un espacio de
trabajo definido, desarrollando tareas simultaneamente

« POSIBILITA aplicaciones colaborativas, pero no la garantiza. Hay que
evaluar en cada aplicacion si el sistema robotico puede ser colaborativo
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; QUE ES UNA SISTEMA ROBOTICO INDUSTRIAL?

Robot + Herramienta + pieza + ...

LY

iDe lo que se trata es de la aplicacion!
Ejemplo: manipular un objeto
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; QUE ES UNA APLICACION COLABORATIVA?

* Esaquella en la que las personas pueden trabajar cerca del
sistema robotico

* ¢Se requieren resguardos? Con robots colaborativos, NO,
siempre que se limiten de forma que NADIE vaya a resultar
herido

«  jAJA!
— Esto consigue una reduccion en el coste de elementos de
seguridad y en el espacio en planta requerido
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CONSIGUE LA MAXIMA PRODUCTIVIDAD

Conjugando experiencia humana con competencia tecnologica
y asegurando la calidad

O O

Reduce el espacio Reduce el tiempo Libera tiempo del Mejora la
necesario de inactividad de personal para seguridad de los
las personas trabajos de mayor trabajadores
valor
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DIRECTIVA DE MAQUINA 2006/42/EC

« OBIJETIVO: Asegurar que las maquinas |
se disefian y construyen para ser
seguras, pudiendo ser usadas,
configuradas y mantenidas durante
todas las fases de su vida, causando
riesgos minimos a las personasy el
ambiente

* Eliminar o minimizar los peligros

« Aplicar las medidas protectoras
necesarias

» Informar a los usuarios de los riesgos
residuales y formarles
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DIRECTIVA DE MAQUINA 2006/42/EC

« El fabricante antes de la comercializacion o puesta en servicio de una maquina, debera:

* Asegurarse de que cumple los requisitos esenciales
de seguridad del anexo |

« Asegurarse de que esté disponible el expediente -,
técnico (anexo VII, parte A) Su =u

« Facilitar las informaciones necesarias, como el i
manual de instrucciones

»  Efectuar el procedimiento de evaluacion de la
conformidad correspondiente (articulo 12)

» Redactar la declaracion CE de conformidad (anexo Zd =
Il, parte 1, seccidn A) y asegurarse de que se ~ =
adjunta a la maquina

» Colocar marcado CE

1
=
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DM 2006/42/EC - ANEXO I
REQUISITOS ESENCIALES DE SEGURIDAD Y DE SALUD

El fabricante DEBE realizar una
evaluacion de riesgos P I
« Determinar los limites de la maquina @ YES—E
* |dentificar los peligros
* Estimar el riesgo; R=Cx P
» Valorar el riesgo; eliminarlo o reducirlo 1

Norma de referencia: EN ISO 12100
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EVALUACION DE RIESGOS EN UNA
APLICACION COLABORATIVA

» Idéntica metodologia a la usada en aplicaciones no colaborativas

* Se deben tener en cuenta
— Posibles contactos entre el Sistema robético y la persona
— Tipo de contacto (transitorio o cuasi estatico) para cada parte del cuerpo implicada
— Frecuencia de exposicidn al contacto

jParece complicado!
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EVALUACION DE RIESGOS EN UNA
APLICACION COLABORATIVA

 Es mas sencillo de lo que puede parecer. El andlisis de la
APLICACION es la clave

1. Evitar contactos en la cabeza

2. Eliminar puntos de atrapamiento, por disefno o limitando el
espacio de trabajo del robot mediante funciones de seguridad

3. Identificar los puntos de contacto con las superficies mas
pequenas en partes mas sensibles (peor caso)

4. 1SO/TS 15066 Anexo A: Guia para umbral de dolor
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ISO/TS 15066: ESTUDIO SOBRE EL UMBRAL
DEL DOLOR
A A\ A\ A

. Reducir la exposicion 9 Resguardos y dispositivos clfe proteccion 2 =2 2
Reducir riesgos .

Power & Force
limitation OK “sin
vallado”

Fuerza o energia aplicada

:I

Umbrallpara...

., Sensacion ., no
Sensacion de Lesion . .
contacto de dolor menor Dano Reversible
(inicio) irreversible
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SISTEMA DE SEGURIDAD EN UR

« 16 funciones de seguridad configurables
iIntegradas para adaptar en nivel de B—
seguridad requerido en cada aplicacion CERTII 3
segun su evaluacion de riesgos e ST

EN ISO 13849-1: 2015, Cat.3,PL d

R "»::f: ~:‘:~",g§
EN ISO 10218-1: 2011 ~ el Y
= T,
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FUNCIONES DE SEGURIDAD INTEGRADAS

* Limites de seguridad

*  Fuerza

*  Potencia

*  Velocidad

*  Momento

*  Posicion

*  Tiempo de parada
» Distancia de parada

* Modos Normal y Reducido

Limites del

robot

Limites de

junta ®

Planos

Posicion

herramienta 0

Direccion

herramienta

£ Limite Normal
Potencia

Hardware
Momento

Tiempo de parada
Distancia de parada
Velocidad de herramienta
Fuerza de herramienta
Velocidad de codo

Fuerza de codo

Contrasefia de seguridad

- N
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‘¥ Seguridad El uso de pardmetros de la configuracién de seguridad distintos a los que estén definidos por la evaluacién de riesgos puede traducirse
en peligros que no se eliminan razonablemente o riesgos que se no reducen lo suficiente

Reducido

-« @

Aplicar

R
UNIVERSAL ROBOTS



INTERFACE ELECTRICO DE SEGURIDAD

Conexion con equipos de
seguridad externo para
aplicaciones de alto riesgo

*  Modo Reducido
»  Senfales paro externas
*  Modo Operativo

* Interruptor de 3 posiciones

N Seguridad

Limites del
robot

Limites de
junta
Planos

Posicion
herramienta

Direccion
herramienta

E/S
Hardware

Senal de entrada

config_in{0), config_in[1)
config_in[2], config_in[3]
config_in[4), config_in[5]

config_in[6), config_in[7]

Senal de salida

config_out[0], config_out[1]
config_out(2], config_out(3]
config_out[4], config_out[5)
config_out(6), config_out(7)

Asignacion de funciones

Restablecimiento de proteccién
Sin asignar
Sin asignar

Sin asignar

Asignacion de funciones

Sin asignar
Sin asignar
Sin asignar

Sin asignar

4 4
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ROBOTS PARA ELIMINAR PELIGROS

» Trabajos peligrosos, sucios, penosos, dificiles, monotonos, poco ergondémicos
» Los robots reducen los peligros al hacer ellos el trabajo

» Los impactos tienen un alto riesgo » Los impactos tiene un bajo riesgo

» Dispositivos de seguridad externos ¢ Funciones de seguridad integradas

» Sistemas complejos » Sistemas complejos o sistemas sencillos y/o de
automatizacion parcial
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GRACIAS POR SU A

acl@universal-robots.com
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