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DEFINICION DE UN ROBOT

Por un robot industrial de manipulacion se
entiende a una maquina de manipulacion
automatica, reprogramable y multifuncional con
tres 0 mas ejes gue pueden posicionar y orientar
materiales, piezas, herramientas o dispositivos
especiales para la ejecucion de trabajos diversos
en las diferentes etapas de produccion industrial,
ya sea en una posicion fija o en movimiento.
(IFR, ISO/TR 83737, 1988)
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GENERACIONES (I)

12 Generacion: Repite la tarea programada
secuencialmente. No toma en cuenta las
posibles alteraciones del entorno.

228 Generacion: Adquiere informacion limitada
del entorno y actiua en consecuencia. Puede
localizar, clasificar (vision) y detectar
esfuerzos y adaptar sus movimientos en
consecuencia
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GENERACIONES (I1)

32 Generacion: Su programacion se realiza de
forma automatica, pudiendose hacer
mediante el empleo del lenguaje natural.

Posee la capacidad para la planificacion
automatica de tareas y trayectorias.
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CLASIFICACION (1)

SEGUN APLICACIONES:

-Manipulador con control manual
-Manipulador automatico

. . +Robot programable
« Robots de servicio -Robot que se adapta al entorno

o« Robots Industriales

« SEGUN FUNCIONAMIENTO:
« Robots teleoperados
e Robots automaticos
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TIPOS DE ROBOTS

INDUSTRIALES
Robot Industrial: Robot Industrial:
Manipulador control Manipulador

manual automatico




TIPOS DE ROBOTS DE SERVICIOS

Robot de Servicio Robot de Servicio que
se adapta al entorno




Robots Tele

operados vs Automaticos

Teleoperados: Dispositivos robéticos con

brazos mani

puladores, sensores y cierto grado

de movilidad

, controlados remotamente por un

operador humano de manera directa o a

través de un

ordenador.

Automaticos: Robot con unos potentes

sistemas de

percepcion y control, que le

permiten trabajar sin intervencion de operarios
humanos y que se adapta al cambio del

entorno y de

la tarea.
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CLASIFICACION (lI)

SEGUN ESTRUCTURA:

« Robots manipuladores
« Robots moviles
« Manipuladores moviles

SEGUN INTELIGENCIA:

« Robots programables
« Robots autonomos
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TIPOS SEGUN ESTRUCTURA

Robot movil

Manipulador

Manipulador b
movil



)S DE APLICACIONES

Clasificacion segun el entorno de operacion:

Exploradores planetarios Espacio Aéreos Acuaticos  Terrestres
reconocimiento | |
Exterior Interior __. Teleoperados:
Teleoperados: , P + CUVR =ae
« 1-Hot Teleoperados: Teleoperados: « FAUST T
+ Dante * Surveyor * ROTEX * HYBALL S
* Lunakhods (Spacelab-D2 * MRV4 %
Semiautonomos: +Canada Arm +ESS-ERA (DASA)  Semiautonomos:
» Rocky-7 _(SSRMS) « TRIBUN
Mars-Rovers: Semlautgn%mos: : P AUtonomos:
“Nomad ReDonay : * ABE (MIT
‘Marslanders MVACS ~ * ETSV/”/ Tplecperados )
o Autonomos:
! + UAVS
MAVS
Black Widow

; S Medio _
Orbita espacial Atmosfera  Acuatico Tierra
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Otros planetas




\ s EJEMPLOS SEGUN

Humanoide

de interior
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Robot submarino



ESTADISTICAS DE ROBOTS (I)

Mercado mundial de robots en el ano 2005

Numero total de robots: 847.764
registrados y funcionando

Numero total de robots segun,
excluido Japon y Corea: 542.83
(es decir, excluidos muchos

manipuladores secuenciales) _
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ESTADISTICAS DE ROBOTS (I1)

Evolucion del numero de robots en Japon y resto del mundo
(Hasta el 2000 Japon incluye todo tipo de robots)
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AS DE ROBOTS (Il)
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Datos finales 2004
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ICAS DE ROBOTS (IV)
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ESTADISTICAS DE ROBOTS (V)

Densidad [Indice de| NUmero de robots

Paises de robots paro Instalados
Japon 250 <3% 413.578
Estados Unidos 35 <6% 65.198
Alemania 58 <9% 56.175
Francia 33 <12% 14376

Italia 55 <12% 25.096
Suecia 60 <9% 5.911
Espafna 22 <20% 5.346
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@ STICAS DE ROBOTS (VI)

)arque de Robots en Espana
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ESTADISTICAS DE ROBOTS (VII)
Robots en Espana por aplicaciones




Robots Robots

MARCA en 2000 MARCA en 2000
ABB 5610 REIS 152
KUKA 2439 | STAUBLI 152
FANUC 1451 | ADEPT 108
OTROS 801 COMAU 105
SEPRO 627 B MITSUBISHI 65
WITTMAN 45488 CLOOS 60
MOTOMAN 437 B|ESHED 46
KAWASAKI 251 | CRS 37
YAMAHA 186 B BOSCH 25
PANASONIC 1528 DEA 5

DISTICAS DE ROBOTS (VIII)

ots en Espana por fabricante
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Videos de aplicaciones 2




Videos de aplicaciones 3




Videos de aplicaciones 4
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‘ ‘ Videos de aplicaciones 5




