VISTA GENERAL DE SECTORES

Soluciones de sensores para la robotica
COLABORACION DE IGUAL A IGUAL
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Sensor Intelligence.




ROBOTICA

SOLUCIONES COMPLETAS DE SEGURIDAD

Planificacién, desarrollo e implementacion por un solo proveedor

¢Conoce los riesgos de la seguridad en su aplicacién robotica?

¢Ha realizado una evaluacion de riesgos y debe determinar ahora e implementar las medidas apropiadas para la reduccién del
riesgo?

¢JEsta familiarizado con las Directivas y Normas de Seguridad relevantes para su aplicacion robotica (p. €j. 1ISO 12100,

EN ISO 10218-1/2, ISO/TS 15066)?

¢Necesita apoyo para la implementacion de las Directrivas y Normas para su aplicacién robotica?

JEs la interaccion entre las personas y el robot en su aplicacion tan estrecha que deben aplicarse grandes requisitos de seguri-
dad y realizar una validacion para una colaboracion persona-robot?

Nuestros expertos en seguridad certificados estan muy familiarizados con todas estas cuestiones. Estos le pueden colaborar en
sus proyectos desde el concepto de la Seguridad hasta la recepcion, con rapidez y eficacia, adaptandose a sus requisitos particu-
lares. Con SICK obtendra todo de un Unico proveedor, con los dispositivos de proteccion técnicos mas modernos, los servicios aso-
ciados y una gestion profesional del proyecto.

DESDE EL CONCEPTO DE LA SEGURIDAD HASTA LA RECEPCION

Fabricantes y empresas explotadoras de maquinas Empresas
Construccién, modificacion, interconexion de maquinas e instalaciones y lineas explotadoras
L —_— Instalacion o Comprobacion
Evaluacion Concepto de Disefio de y puesta en Validacion equipo de
de riesgos seguridad sistema R general seguridad
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Especialistas locales muy cerca de usted.
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ROBOTICA

DESAFIOS EN LA ROBOTICA

Personas y robots colaboran cada vez mas estrecha-
mente. En esta tarea, los sensores de SICK juegan

un papel decisivo. Permiten a los robots una percep-
cion mas precisa - el requisito para una colaboracion
de igual a igual en todos los desafios de la robética:
Visién, Seguridad, Actuadores y Encoders (MFB). Solu-
ciones de automatizacion flexibles gracias a la tecno-
logia de Visién y aplicaciones de robética libremente
accesibles que garantizan la seguridad - éste es el fu-
turo, que ya ha comenzado. Las soluciones de senso-
res de SICK hacen posible este futuro. Las personas

y las maquinas trabajan en colaboracién - de igual
modo SICK encuentra soluciones junto con sus clien-

tes, de igual a igual.
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=» www.sick.com/robotics

VISION PARA ROBOTS

Las soluciones basadas en camaras que aumentan el campo de vision de los robots
tienen cada vez mas importancia. Gracias a la tecnologia de vision de SICK, el robot
localiza e identifica objetos previamente definidos y decide por si mismo cémo tiene
que agarrar la pieza. Las estructuras mecanicas, tales como las guias para los objetos,
no son necesarias. También son posibles las mediciones y las inspecciones de cali-
dad. Los sistemas de supervision 6pticos controlan la posicién y calidad de los produc-
tos y armonizan el proceso, p. €j. en el proceso de union.

ROBOTICA SEGURA

La colaboracion estrecha y al mismo tiempo segura entre personas y robots, de igual
a igual, es el requisito para una alta productividad, eficiencia creciente y una mejor er-
gonomia. La técnica de seguridad tiene para ello un papel clave. La gama completa de
soluciones de seguridad de SICK permite la intervencion segura y sin obstaculos del
hombre en el sistema de robot y reduce las paradas de la produccion. Esto puede rea-
lizarse mediante una percepcion adaptativa del entorno con la ayuda de sensores fia-
bles y sistemas seguros.

HERAMIENTAS EN EL EXTREMO DEL ROBOT

La sensibilidad en el extremo de robor, en la pinza, es cada vez mas importante para

la produccién flexible y los cada vez lotes de fabricacion mas pequenos; llegando ideal-
mente al tamano de lote 1. La deteccion de objetos de forma inteligente es la clave
para aplicaciones automatizadas, complejas. Las fuentes de luz y las funciones de de-
teccion pueden adaptarse a las caracteristicas especiales de los objetos, p. €j. respecto
al material, la superficie o la forma. Los sensores inteligentes de SICK cubren todas las
aplicaciones en el extremo del robot y los sistemas de alimentacién correspondientes.

ENCODER DE POSITION

Los sistemas de realimentacion del motor proporcionan en la robética los datos sobre

la velocidad y la posicion, asi como sobre el estado de los accionamientos al regulador
y el control. De este modo, constituyen la base sensorial de todos los movimientos del

robot. Estos sensores de motores de SICK estan en el medio y facilitan los datos nece-
sarios para el control eficiente del robot y de la instalacion.
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ROBOTICA

ROBOT VISION

Preparacion de pedidos de piezas individuales
guiada por robot en el taller de montaje

Para producir un convertidor de par, los componentes se trans-
portan en un palé a una estacion de trabajo. El sistema de guia
de robots PLOC2D distingue estas piezas basandose en la lo-
calizacion de objetos 2D y las alimenta al dispositivo de mon-
taje en el orden correcto. Alli se montan el convertidor de par
completo. La unidad de procesamiento de imagenes del siste-
ma localiza la posicién exacta de las piezas y guia el robot a la
posicion correcta. Esto significa que no se precisan comparti- ., sick com/PLOCZD
mentos de almacenamiento especificos para estas piezas en el

palé y pueden colocarse sobre este en diferentes posiciones.

Control 3D de cordones de masilla adhesiva

El control de calidad en linea de los cordones de masilla ad-
hesiva, verifica la aplicacion y la cantidad de adhesivo y com-
prueba de que no existen burbujas en el mismo, es una de las
tareas basicas en el proceso de pegado de componentes. El
sensor Vision 3D TriSpectorP1000 permite llevar a cabo exigen-
tes comprobaciones tridimensionales del contorno de forma
fiable.

=> www.sick.com/TriSpectorP1000

Localizacion de piezas en cajas

Las bielas se entregan a granel en un caja. Estas deben ex-
traerse una a una para seguir con su procesamiento. La solu-
cion de sistema PLB proporciona la informaciéon que necesita el
robot para poder retirar las piezas de la caja una a una. A con-
tinuacion, las bielas se colocan en la maquina en la posicion y
orientacion predefinidas.

=» www.sick.com/PLB

Recogida de componentes para su montaje

El robot recoge los componentes del rack de forma auténoma.
El sistema de vision detecta la posicion de agarre del compo-
nente y guia al robot a la ubicacién correspondiente, con inde-
pendencia de las tolerancias de posicion del rack. A continua-
cion, los componentes se vuelven a colocar con precision en
la maquina para su posterior procesamiento. Los dispositivos
pueden sustituirse con facilidad: el sistema de vision dispone
de herramientas integradas de calibracion y de comunicacion
con el robot. La posicion del robot se determina mediante la
imagen de calibracion.

=» www.sick.com/PLR
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ROBOTICA SEGURA
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Seguridad en aplicaciones de robots cooperativas
Safe Robotics Area Protection es un sistema de seguridad para
asegurar las aplicaciones de robot cooperativas. El sistema
proporciona un acceso libre y seguro de los operarios a la zona
de peligro del robot. De este modo se optimizan los procesos
de trabajo. Esto es posible mediante la facil adaptacion de los
registros de campo del escaner laser de seguridad a las nece-
sidades de los distintas fases del proceso de produccion. El ro- _ i
bot reduce la velocidad al aproximarse el operario, dependien- :

do de su distancia. Una reduccién o aumento en dos fases de > www.sick.com/Safe._
la velocidad del robot reduce los tiempos de parada y aumenta robotics Area Protection
la productividad.

Colaboracion operador-robot segura en el montaje l
final de motores eléctricos

Un operario monta piezas flexibles en motores eléctricos, por
ejemplo, una cubierta protectora en un sistema de transmision
hibrido. Para ello, un robot recoge los motores eléctricos de un
transportador y los entrega al operario. Una vez que el opera-
rio ha colocado la cubierta protectora en el sistema de trans-
mision y ha abandonado la zona de proteccién del robot, este
se vuelve a poner en marcha automaticamente. Esto se realiza .
mediante el concepto de seguridad compuesto por el es-
caner laser de seguridad microScan3, la cortina fotoeléc-
trica de seguridad deTec4 Core y el controlador de seguridad
Flexi Soft.

=» www.sick.com/Flexi_Soft

=>» www.sick.com/
microScan3_Core

=» www.sick.com/deTec

Interconexién de robots de manipulacion

El nivel creciente de automatizacion hace que las exigencias de

seguridad de los procesos y de los sistemas aumente en igual .

medida. Por este motivo, en el caso de los sistemas de trans- ' g 1 ﬂ
L

-B

porte en particular, se han instalado numerosos interruptores ";u _

y sensores de seguridad con el fin de proteger las instalacio- )
nes. Flexi Loop de SICK permite conectar en serie y de modo _,,./--.a? o’
seguro hasta 32 sensores de seguridad de manera econémica, - S

sin perder el maximo nivel de seguridad Ademas, Flexi LOOp = .y sick.com/Flexi Loop
transmite informacién de diagnédstico detallada sobre la ubi-
cacion y la razén de una conmutacién, garantizando asi en
todo momento la productividad de la instalacion.

=> www.sick.com/Flexi_Soft
=» www.sick.com/RE2

Plataforma de robot segura para la comprobacion

final de los sistemas de navegacion o

En una estacion de inspeccion redundante, una plataforma de ro—/ - J ‘
bot coge los sistemas de navegacion de una cinta transportado- o )

ra y los envia a los autdbmatas de comprobacién para el control de
calidad. Después de la comprobacion, el robot vuelve a colocar ﬁ
el componente en la cinta transportadora. Dos escaneres laser

de seguridad S300 Advanced y el controlador de seguridad

Flexi Soft se encargan de la seguridad en el funcionamiento = www.sick.com/TR4_Direct
cooperativo del hombre y el robot. Si se violan los campos de => www.sick.com/
seguridad, el robot reduce la velocidad hasta la parada y per- S300_Advanced
mite un rearme automatico mediante la secuencia correcta de ~ —* www.sick.com/Flexi_Soft
los campos de proteccion.
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END-OF-ARM TOOLING

ROBOTICA | SICK

Deteccion de portaherramientas y control de

presencia de piezas ‘ :
Los sensores de proximidad inductivos 1Q06 e 1Q10 supervi- P @ '

san el portaherramientas a lo largo de la linea de produccion
e indican al robot pick & place la presencia de un portaherra-
mientas. La gran distancia de conmutacion y las opciones de
montaje flexibles permiten mucha libertad en el disefio de ma-
quinas. Mediante una salida conmutada digital, la fotocélula
MultiTask PowerProx (WTT12) puede comunicar el controlador
del robot, incluso a mayor distancia, la presencia de piezas en
el portaherramientas.

=» www.sick.com/PowerProx
=» www.sick.com/IQ_Standard

=> www.sick.com/IQB

Supervision de las funciones de la mano de la pinza
El sensor magnético para cilindros MZCG supervisa el cilindro
neumatico integrado en la mano de la pinza. El sensor tiene un
punto de conmutacion optimizado corto para aplicaciones de
pinzas, que aumenta la eficiencia de proceso gracias a mejo-
res tiempos de ciclo. La robusta fijacion mantiene el sensor en
la posicién deseada, incluso cuando esta sometido a choques
y oscilaciones, y aumenta la fiabilidad. EIl MZCG se adapta a to-
das las ranuras en C habituales, independientemente del perfil
o del fabricante del cilindro. El sensor de proximidad inductivo
IMEOS8 detecta la posicion final del eje articulado integrado en
la mano de la pinza.

=» www.sick.com/MZCG

Optimizacién de la banda de soldadura

Al soldar de forma automatizada, el sensor de distancia
0OD1000 mide las distancias a los objetos, como p. €j. los com-
ponentes y transmite los datos obtenidos directamente al con-
trolador del robot. El robot puede optimizar la banda de solda-
dura en base a estos datos.

=» www.sick.com/0D1000

Supervision de la presion en las pinzas de recogida
por vacio

Las pinzas de recogida por vacio de un robot retiran piezas aca-
badas de un molde de fundicion. Para determinar y supervi-
sar la medicion de sobrepresion y vacio, el sensor de presion
PAC50 con sus campos, estéa indicado la presion de aspiracion
en las pinzas de recogida por vacio . De forma especial para
campos de medicién de vacio, las sefales de salida analégicas
del PAC50 pueden invertirse.

=» www.sick.com/PAC50
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POSITION FEEDBACK
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Robot de brazo articulado

Gracias a su forma compacta, el sistema de realimentacion del
motor EEM37 es ideal para todas las variantes de un robot de
brazo acodado. Con la tecnologia HIPERFACE-DSL® son posi-
bles nuevas aplicaciones como Safe Robotics para lograr una
colaboracion hombre-robot éptima. El encoder (MFB) del mo-
tor satisface los requisitos de seguridad SIL2/PL d y realiza en
base a las placas de caracteristicas electrénicas e histograma
de uso, una supervision de condiciones perfecta hasta el eje
de accionamiento. Con su alta resolucion de 17 bit por vuelta y
12 bit multivuelta, se puede realizar una alta precisiéon de posi-
cion y linea del TCP.

Robot lineal (cartesiano)

Los sistemas de realimentacion del motor TTK50 y TTK70 de
SICK funcionan con un principio de medicién sin contacto y, por
ello, sin desgaste. Determinacion fiable de la posicion del eje
incluso en caso de suciedad y condensacion de la cinta magne-
tica. De este modo, el sistema de realimentacion del motor per-
mite un funcionamiento sin necesidad de mantenimiento y con
una velocidad de hasta 10m/s. Gracias al sistema de medicién
de longitud absoluta, no son necesarios los recorridos hasta la
marca de referencia. Esto hace el sistema ideal para aplicacio-
nes lineales en longitudes de medicién de hasta cuatro metros.

Robots SCARA

SEM70 es un encoder (MFB) de motor con interfaz HIPERFACE®
para grandes motores de eje hueco y de alto par. Su forma
constructiva es extremadamente plana con una altura de solo
24 mm, facilitando asi la integracion en el robot. 32 periodos
seno/coseno por vuelta estan disponibles para establecer la
posicion. La variante multivuelta con engranaje mecanico pue-
de registrar hasta 4.096 revoluciones, haciendo innecesario el
uso de una bateria de respaldo externa. El eje hueco permite
una guia del cable interna para robots SCARA.

Robots Delta

Gracias a su tamano compacto, SKM/SKS son ideales para
aplicaciones dinamicas como en los robots Delta. Los enco-
der (MFB) del motor para rangos de potencia estandar, produ-
cen 128 periodos seno/coseno por vuelta. Posicion absoluta
con una resolucion de 4.096 pasos por revolucion, asi como
4.096 revoluciones en el sistema multivuelta. El valor de posi-
cion es programable. Todas las variantes cuentan con una pla-
ca de caracteristicas electrénica y una interfaz HIPERFACE® y
satisfacen los requisitos de seguridad segun SIL2/PL d.

=» www.sick.com,
EES_EEM37

=» www.sick.com/TTK70

=» www.sick.com/TTK50

=» www.sick.com,
SES_SEM70

=» www.sick.com/
SKS_SKM36
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LO MAS DESTACADO DE SICK

SICK es una de las empresas lideres en fabricacion de sensores y soluciones de sensores inteligentes

para aplicaciones industriales. Gracias a una plantilla de mas de 8.800 personas y mas de 50 sociedades
filiales y participaciones, asi como numerosas representaciones en todo el mundo, SICK siempre esta alli
donde sus clientes la necesitan. Nuestro exclusivo catalogo de productos y servicios constituye la base
perfecta para el control seguro y eficaz de procesos, para la proteccion de personasy para la prevencion
de accidentes y de danos medioambientales. SICK posee amplia experiencia multidisciplinar y conoce

sus necesidades y procesos. SICK suministra exactamente lo que necesitan los clientes, por medio de sen-
sores inteligentes. Contamos con centros de aplicacion en Europa, Asia y Norteamérica, donde probamos y
optimizamos las soluciones de sistemas especificas del cliente. Todo ello convierte a SICK en el proveedor
y socio desarrollador de confianza que somos.

SICK LifeTime Services, la completa oferta de servicios, garantiza la asistencia durante toda la vida Gtil de
su magquinaria para que obtenga la maxima seguridad y productividad.
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Esto es “Sensor Intelligence”.

Siempre cerca de usted:

Alemania, Australia, Austria, Bélgica, Brasil, Canada, Chile, China, Corea, Dinamarca, EE.UU., Emirates
Arabes, Eslovaquia, Eslovenia, Espafia, Finlandia, Francia, Gran Bretafia, Holanda, Hong Kong, Hungria,
India, Israel, Italia, Japén, Malasia, Méjico, Noruega, Nueva Zelanda, Polonia, Republica Checa, Rumania,

Rusia, Singapur, Sudafrica, Suecia, Suiza, Tailandia, Taiwan, Turquia, Vietnam.

Contactos y mas representaciones

SICK

SICKAG | Waldkirch | Germany | www.sick.com Sensor Intelligence.



