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Incrementa la velocidad de los procesos, la calidad de los
productos y la seguridad en las instalaciones.

Equipos interconectados para el analisis de datos (interno) y el
intercambio de informacion entre empresas.

Fabricacion adaptable a las variaciones de la demanda vy
cambios en la produccion.

Fabricacion que asiste al trabajador en la planificacion,
realizacion de las tareas y mantenimiento de equipos.

Las personas son el centro de la actividad. Concentran el mayor
valor dentro de las fabricas.

Uso racional de los recursos y la tecnologia contribuyendo a la
sostenibilidad del negocio y del medioambiente.
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e Automatizacion industrial

_ Reduccidn de riesgos
e Robots + sensores seguridad
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El objetivo del programa H2020 de la Comision Europea es alcanzar el
liderazgo en tecnologias industriales (Factories of the Future [1]).

Es necesario automatizar procesos Yy reducir las tasas de accidentes,
mejoras limitadas en la industria tradicional por los procesos manuales.

La automatizacion y los robots inteligentes conduciran a la industria moderna
a la eficiencia, incrementando la productividad, ahorrando energia vy
materiales y mejorando las condiciones de trabajo y la seguridad [2].

La robotica es una de las claves para la economia europea. Europa es una
de las regiones lideres del mundo en robdtica industrial con un 25% de
suministro y aplicacion.

Se espera que el crecimiento de la robodtica alcance un impacto directo en la
creacion de empleo, ya que cada robot industrial necesitara al menos cuatro
personas para hacerlo funcionar y mantenerlo [3].

1. European Commission. Factories of the Future in H2020:
http://ec.europa.eu/research/industrial_technologies/factories-of-the-future _en.html.

2. European Factories of the Future Research Association. Factories of the Future: Multi-
Annual Roadmap for the Contractual PPP under Horizon 2020; Publications office of the
European Union: Brussels, Belgium, 2013.

3. European Commission and Robotics:
http://ec.europa.eu/programmes/horizon2020/en/h2020-section/robotics.
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: SEGURIDAD I

« La industria europea requiere de un nuevo tipo de robots colaborativos que
sean capaces de realizar sus tareas con exactitud garantizando la seguridad
de las personas.

 Hasta ahora la seguridad limita el uso de estos robots, manteniéndolos
separados de las personas.

 En los ultimos tiempos se ha incrementado el uso de sistemas de vision
artificial en aplicaciones relativas a la mejora de la seguridad de los
trabajadores en el entorno industrial y al guiado de robots [1, 2].

 Ademas se combinan con otras tecnologias como la realidad aumentada,
pieles sensibles...

« Es necesario enfrentarse a retos como la capacidad de adaptacion a
entornos dinamicos, la flexibilidad ante las multiples casuisticas o la dificultad
de integracion.

1. Zhou, K.; Ebenhofer, G.; Eitzinger, C.; Zimmermann, U.; Walter, C.; Saenz, J.; Pérez, L.;
Fernandez, M.A.; Navarro, J. Mobile manipulator is coming to aerospace manufacturing

industry. In Proceedings of the 2014 IEEE International Symposium on Robotic and Sensors
Environments (ROSE 2014), Timisoara, Romania, 16—18 October 2014; pp. 94-99.

. . Pérez, L.; Rodriguez, I.; Rodriguez, N.; Usamentiaga, R.; Garcia, D.F. Robot Guidance
Retos de futuro en materia de PRL Using Machine Vision Techniques in Industrial Environments: A Comparative Review.

Sensors 2016, 16, 335.
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. D. Mewes and F. Mauser. Safeguarding crushing points by limitation of forces. International Journal of Occupational Safety and Ergonomics 2003, 9
(2), pp. 177-191.

. K. Suita, Y. Yamada, N. Tsuchida, K. Imai, H. lkeda, and N. Sugimoto. A failure-to-safety Kyozon’ system with simple contact detection and stop
capabilities for safe human-autonomous robot coexistence. In Proceedings of 1995 IEEE International Conference on Robotics and Automation, 3, pp.
3089-3096.

. J. A. Marvel, J. Falco, and I. Marstio. Characterizing task-based human-robot collaboration safety in manufacturing. IEEE Transactions on Systems,
Man, and Cybernetics: Systems, 45 (2), pp. 260-275, 2015.

. International Organization for Standardization. ISO/TS 15066:2016: Robots and robotic devices - Collaborative robots.
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validation of advanced,
collaborative robotics for
industrial applications
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Robot moévil colaborativo para la
industria aeronautica:

- Aplicacion de sellante

- Inspeccion de grandes piezas

www.valeri-project.eu

SEVENTH FRAMEWORK
PROGRAMME

Z Fraunhofer

IFF
Fraunhofer Institute for Factory Operation
and Automation IFF, Magdeburg (Germany)

KUKA

KUKA Laboratories GmbH, Augsburg (Germany)

@ AIRBUS

DEFENCE & SPACE
Airbus DS, Madrid (Spain)

IDPSA

Engineering & Robotics

IDPSA, Madrid (Spain)

F PROFACTOR

PROFACTOR GmbH, Steyr-Gleink {Austria)
‘PRODRTEC
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PRODINTEC, Gijon (Spain)

FACC AG, Ried im Innkreis (Austria)
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Manipulacion de productos quimicos
Posturas poco ergonémicas

Tareas repetitivas
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VALERI. Safety for Human-Robot Interaction in Industrial Settings. 2015 IEEE/RSJ
International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2015), Hamburg,
Germany, 28 September — 2 October 2015.
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VALERI. Safety for Human-Robot Interaction in Industrial Settings. 2015 IEEE/RSJ
International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2015), Hamburg,
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ESCANER LASER

VALERI. Safety for Human-Robot Interaction in Industrial Settings. 2015 IEEE/RSJ
International Conference on Intelligent Robots and Systems (IROS 2015), Hamburg,
Germany, 28 September — 2 October 2015.
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INTERACCION SEGURA
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Sealant Inspection

Camera (not pictured) Tactile sensors on LWR

base {contact detection)
Localization Camera

(not pictured)

Sealant tool

Torque sensing in joints
(collision detection and
inferaction)

Tactile bumper ring around the lower
part of the OmniRob base {coffision
detection)
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Nuevas tecnologias para una industria europea mas automatizada

www.symbio-tic.eu

Retos de futuro en materia de PRL

Collaboration

Part to be Operator’s modes can be
assembled hand specified by
tracked by operator’s voice
the system commands
Monitored area
Monitored
distance
N[ .
) Following ]
ROBoLS End= Parts of the scene
effector follows :
) considered as
the operator’s backeround
hand €
F2 PROFACTOR
. MTA
SZTAKI
Fraunhofer m
oA _robgmetien
‘PRODNTE AMORPH
= ACITURRI UNIVERSITY PRO ) c systeme

[ (BILY" EUSKO JAURLARITZA
[T GOBIERNO VASCO



http://www.symbio-tic.eu/
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VISION 3D EN EL ENTORNO
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: Wang, L.; Schmidt, B.; Nee, A.Y.C. Vision-guided active collision avoidance for human-
Retos de futuro en materia dePRL robot collaborations. Manuf. Lett. 2013, 1, 5-8.
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LOCALIZACION EN PLANTA

IMAGENES TERMOGRAFICAS

Espectro infrarrojo

Deteccion en bajas/nulas condiciones de visibilidad
« Diferencia térmica entre personas y entorno.
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Fugas de calor
» Filtraciones de agua

» Fallos eléctricos

+ Calentamientos

* Incendios

* Presencia de personas o animales
» Defectos no superficiales

* Analisis de materiales
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G INTERFACES ]

Comandos de voz

Place next part

Realidad aumentada
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ROBOTS COLABORATIVOS |

Baxter (Rethink Robotics)

Yumi (ABB)







CONSTRUCCION

Manual € 60 aifios =2 Tuneladora

* Reducir los trabajos manuales

» Evitar la presencia de operarios en zonas
peligrosas

« Aumentar la velocidad de perforacion

Retos de futuro en materia de PRL
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INTERACCION PERSONA-MAQUINA EN LA NUEVA

INDUSTRIA: ROBOTICA COLABORATIVA

“Innovar es arriesgado, pero mas arriesgado
es no innovar”.

|

Robotizar una actividad peligrosa es arriesgado
(hay que implementar los mecanismos de
seguridad necesarios), pero mas arriesgado es
gue esa actividad siga siendo manual.
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