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Objetivo de |la presentacion:

Hacerles conocedores de las soluciones de Schneider Electric
en robotica 4.0 y mostrarles algunos ejemplos de aplicaciones de

Picking
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Agenda

A que nos referimos cuando hablamos de picking
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A que nos referimos cuando hablamos de “picking” ()

e Las aplicaciones mas sencillas de Pick & Place son aquellas en las que, tanto la posicion de carga,
como la de descarga son fijas y estaticas, como la que mostramos en este ejemplo:

e Pueden ser muy diversas, en este otro ejemplo se manipulan muchos productos y el gripper
adquiere unas dimensiones y pesos considerables que obligan a elegir otro tipo de geometria.
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A que nos referimos cuando hablamos de “picking” ()

e Lo mas habitual es que haya que haya que coger y dejar el producto en movimiento y
gue se trate de productos individuales, de poco peso y a cadencias elevadas (>140ppm).
Como en el siguiente ejemplo.
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Agenda

Cual es el robot adecuado para mi aplicacion?
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Cual es el robot adecuado para mi aplicacion?

e Geometrias mas habituales: o

P&P P&P P&P

<

| Articulado

6 ejes
. @ Hay otras muchas geometrias: Desde una Gantry, hasta
los hexapodos
Py Gantry P&P
H-Bot

SingleBelt

________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________________

e La geometria adecuada para mi aplicacion:
Depende del trabajo a realizar, de la velocidad, de la carga, del nimero de ejes, del espacio
disponible, de la precision requerida, etc.


I_Robot_P4_ATP_INPANASA.mp4
http://www.google.es/url?url=http://www.directindustry.com/prod/staubli-robotics/6-axis-articulated-robots-17645-489005.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=K6CeU5eHHMPH0QXI2YGwBw&ved=0CBgQ9QEwAQ&usg=AFQjCNEzayQylb7ulslMRemLe8ZKvgQGuA
http://www.google.es/url?url=http://www.directindustry.es/prod/staubli-robotics/robots-scara-4-ejes-17645-232952.html&rct=j&frm=1&q=&esrc=s&sa=U&ei=3JCeU7m2GMGKOPb3gZgF&ved=0CCYQ9QEwCA&usg=AFQjCNFVIbiRvzbHoqXqsC1EwHGVtVOH7A

Agenda

Caracteristicas unicas e innovadoras de los Robots Delta de
Schneider Electric para el sector
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Caracteristicas unicas de los Robots Delta delta de Schneider

e Los Robots Delta delta de Schneider Electric son los mas adecuados para aplicaciones de packaging primario y
secundario en las industrias de alimentacion y bebidas y farmacéuticas, por ser los Unicos fabricados totalmente en

acero inoxidable y por tanto son “detectables”. El sistema esta patentado a nivel Europeo y en Estados Unidos (
patente EP234263B1)

e También se dispone de una version certificada, clase 6, para trabajar en salas limpias segun ISO 14644-1

e En todos los modelos el eje de giro es opcional, se emplean rodamientos que no necesitan lubricacion. En el modelo

compact se dispone de una opcioén para el sellado de las juntas de los reductores en caso de limpieza por chorro a alta
presion - - - :

Patente
EP234263B1

Modelo Flat Modelo Compact

Cleanroom , class 6
Certified, ISO 14644-1

e El mantenimiento de los robots se realiza de forma rapida y facil, No se precisa ninguna m f
herramienta especial ni utillajes para su calibracion.
i .E ‘ e Admiten cualquier sistema de vision de mercado, que se debera
lﬂ‘ seleccionar segun los requerimientos de la aplicacion.
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Agenda

Capacidades 4.0
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Sd&"gﬁ'f!ﬁ': 4.0 Ready

e La simulacion permite acelerar la puesta en marcha de los proyectos, a
la vez que los operadores de la linea se pueden familiarizar con el nuevo
sistema antes de que se implemente. Resultado, rapidez y fiabilidad

e OPC UA, asegura el traspaso de datos provenientes de diversos
buses de campo (Enet/IP, EtherCAT, Profinet,etc) a EtherNet

e PackML, estandariza la informacion que las maquinas proporcionan a PackML
sistemas MES y ERP +OMAC

e Los operadores 4.0 esperan que mantener una maquina sea tan facil
como utilizar un PC o un SmartPhone con capacidades Plug & Play. La
funcionalidad “Power & Play” ofrece dicha facilidad.

e Para la interconexidn entre maquinas / robots, ademas de EtherNet
para el intercambio de datos, se dispone de SERCOS Il para aquellas I”S?R(;OS
comunicaciones que deben ser sincronas nrerrace

11/11/2016 12:51 PM Schneider Electric — SEMINARIO INDUSTRIA 4.0 — Aplicaciones de Robética para Picking Diapo 11


SchneiderElectricP4_simulation.pdf
http://www.bing.com/images/search?q=opc+ua&view=detailv2&&id=DC9B6F7C235BE6B53E71DEFAC4F2E7DD9EF66ABF&selectedIndex=5&ccid=PPOjgtB+&simid=608033100915740275&thid=OIP.M3cf3a382d07e6b5dd50c9330ad3f1088o0
http://www.bing.com/images/search?q=packml&view=detailv2&&id=931A317384AF5055D48860C9881D3FC927A77455&selectedIndex=15&ccid=1nP/eQPH&simid=608005827870853057&thid=OIP.Md673ff7903c776c000ffae9166cbc95fo0

Agenda

Ejemplos de aplicaciones de Picking
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Aplicacion de corte de pescado por chorro de agua

e Cada pescado requiere distintos
cortes, Velocidad de hasta 60
Unidades/Min. A 5 cortes

e Limpieza a una presion de hasta
95 bars con jabén durante un
tiempo de hasta 45 Min.
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Valka-xy-robot.mp4

Aplicacion Multi-picker para enlatado de sardinas

e Velocidad de 250 hasta 350 picks/Min. En funcion del nimero de robots en la linea
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Aplicacion de “paletizado” de “brotes”

e El mismo sistema controla Robots Delta delta y cartesianos mas las cintas de
transporte
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Resumen
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