1. TITULO DO PROXECTO:

Descubrindo a robética colaborativa mediante os cobots.

2. DATOS PERSOAIS:
Os autores de este proxecto son os alumnos Hugo Pereira Fernandez e Adrian
Farifia Molares do IES Manuel Chamoso Lamas de Carballifio.

3. RESUMO DO PROXECTO:
Un dos traballos que desenvolven as persoas que exercen como auxiliares de
VOO consiste en aprovisionar un carro con diferentes artigos consumibles polos
pasaxeiros para posteriormente ir repartindo ditos produtos en funcion da

demanda que cada un de eles tefia.

Con este proxecto pretendemos facilitar tanto a operacion de introducién de

produtos no carro como o seu despacho aos pasaxeiros.

Para facilitar o aprovisionamento do carro, o persoal ira colocando os produtos
nunha mesa de onde o robot os recollera e os colocara no seu lugar do carro.
Unha vez o carro estea cargado de material, avanzara entre os pasaxeiros para
gue, se queren algun produto poidan seleccionalo nunha pantalla. Trala
seleccion o robot collerd o artigo seleccionado e llo entregara na man ao

pasaxeiro.

4. INTRODUCION.
O proxecto pretende dar a cofiecer o que significa a robética colaborativa
aplicada ao mundo da aeronautica. Para iso manexarase un cobot (robot
colaborativo) que é capaz de levar a cabo acciéns de subministro de material,
alimentos, bebidas, etc. aos pasaxeiros dun avién ou incluso realizar tarefas de
almacenaxe de caixas ou maletas na sta bodega. A idea € amosar alguns dos

servizos que un robot destas caracteristicas pode proporcionar a industria

aeronautica.

O robot realizara tarefas de pequenas cargas como a recollida de material,
transporte e deposito en puntos clave para desenvolver unha accion concreta. A
través desta automatizacion dos procesos a industria aeronautica pddese
beneficiar dunha maior rapidez e seguridade nos procesos do sector

aeronautico. Asi conséguese unha maior competitividade froito dunha



programacion sinxela e intuitiva, ademais do seu traballo xunto as persoas,

evitando os traballos repetitivos e perigosos.

5. PROPOSITO DO TRABALLO.

Este traballo ten dlas finalidades destacables:

e Achegar tecnoloxias novidosas ao alumnado implicandoos en proxectos
con transcendencia autondmica. En xeral este tipo de tecnoloxias
resultaran moito mais atractivas para o alumnado se van asociadas a
algun proxecto, e ademais dito proxecto sera mostrado nunha feira.

o Dar a cofiecer como 0s procesos repetitivos que se dan nun avién se
poden executar a través da robdética colaborativa, conectando os robots
e as aeronaves mediante procesos de guiado automatico. Ao cambiar o
paradigma do emprego de robots con esta nova techoloxia,
preséntasenos unha gran oportunidade para romper esa hocion

tradicional no emprego dos robots.

6. ESTUDIO DEL ESTADO DEL ARTE.
O sector aeronautico centrouse en automatizar as tarefas de conducion a través
de dispositivos e computadoras, como no caso dos pilotos automaticos, 0s
sistemas de xestion de voo, os sistemas de advertencia e alerta e incluso para
realizar inspeccions técnicas. Por contra, na aerondutica comercial a maioria de
procesos basicos os desenvolven persoas, tal como o control de embarque, as
indicaciéns de seguridade, o despacho de comida aos viaxeiros, a introducién
das maletas no avién ou a apertura de portas, ainda que xa hai intentos para

cambiar esta tendencia.

A importancia da robdtica colaborativa tamén se estende a automocion. De feito
nos vindeiros anos espérase que a taxa de crecemento desta tecnoloxia na
industria da fabricacion de automadbiles acade valores moi importantes (segundo
o estudio de IDTechEx, os cobots na industria de fabricacion de automdbiles

terdn una CAGR promedio de 27,2 % durante as proximas duas décadas).

Por este motivo a idea de traballo é precisamente automatizar alguns dos

procesos para que sexan mais eficientes e seguros.



7. HIPOTESIS.
Espérase que a robdtica colaborativa tefla cada vez mais importancia na

sociedade e mais especificamente no mundo da aviacion.

A robotica tradicional tifia como obxectivo un mercado moito mais limitado,
fundamentalmente pola stia complexidade de programacion e o feito de que os
robots tifian que estar encerrados en celas como medida de proteccion, o que

provocaba moitas dificultades & hora da sta implantacién en calquera actividade.

Coa robdtica colaborativa ampliase enormemente as posibilidades de
implantacién o que redunda nunha mellora tanto nas condiciéns laborais como
en multiples aspectos cuantitativos e cualitativos do produto ou servizo que se

ofrece

8. MATERIAL E METODOS.

O método de investigacion tera tres fases ben diferenciadas:

1. Recopilacion e analise de informacién: Primeiro estudaremos as
posibilidades que nos ofrece a robética colaborativa consultando videos
de empresas que xa tefien implantados robots. Posteriormente
descubriremos como se programan os robots indagando na web do
fabricante e consultando tanto os manuais como os foros que publican
de xeito libre.

2. Decision sobre o proxecto a levar a cabo: Con toda a informacion
asimilada realizarse una tormenta de ideas entre o profesorado e o
alumnado para elixir como plasmar o traballo realizado.

3. Programacion e validacion: Unha vez decidido o proxecto a levar a cabo

montarase, programarase e validarase.

9. RESULTADOS.
Crearase inicialmente un pequeno entorno que simule o lugar onde os auxiliares
de voo enchen os carros. Nese punto, iranse colocando aleatoriamente os dous
tipos de produtos que se deben cargar nos carros, detectarase a presenza de
ditos produtos mediante os correspondentes sensores e o robot os colocara no

seu lugar.

Se cambiamos o modo de funcionamento, na pantalla do robot permitirase a

seleccién de produto mediante cédigo numérico. Unha vez seleccionado, o robot



10.

11.

collera o produto correspondente e o presentarq para que o0 usuario o colla.
Cando o usuario agarre o produto, o robot detectara a presién que se exerce e

o0 soltara, para asi comezar un novo despacho.

CONCLUSIONES.
Analizado o punto no que se atopa a tecnoloxia, e despois da realizaciéon do
proxecto, quédanos claro que converter en “doméstica” unha tecnoloxia que ata

fai pouco era industrial pode provocar un punto de inflexion.

En pouco tempo este tipo de robots seran ampliamente empregados en
pequenos talleres e industrias. As posibilidades que xeran requirira un cambio

de mentalidade &4 hora de atopar novos usos e da realizacion de un

aproveitamento 6ptimo das stas capacidades.

BIBLIOGRAFIA.
Webgrafia:

e Xeneralidades:

https://www.universal-robots.com/es/

https://www.infoplc.net/plus-plus/mercado/item/112116-estudio-mercado-

robots-colaborativos-cobots-2023-2043

https://www.youtube.com/@UniversalRobotsVideo

o Aplicacions dos robots colaborativos en aeronautica.

https://www.tekniker.es/es/robotica-colaborativa-para-inspeccion-aeronautic

https://www.deia.eus/que-mundo/2013/09/03/robots-lugar-azafatas-
5304650.html

https://www.sick.com/br/es/sectores/aeropuerto/transporte-de-equipajes-de-

vuelo/carga-automatizada-de-equipajes/c/g357282

e Oportunidades Industria 4.0 en Galicia
https://www.atiga.es/web/wp-content/uploads/2017/03/Estado-del-Arte-
Automatizaci%C3%B3n-y-rob%C3%B3tica.pdf



https://www.universal-robots.com/es/
https://www.infoplc.net/plus-plus/mercado/item/112116-estudio-mercado-robots-colaborativos-cobots-2023-2043
https://www.infoplc.net/plus-plus/mercado/item/112116-estudio-mercado-robots-colaborativos-cobots-2023-2043
https://www.youtube.com/@UniversalRobotsVideo
https://www.tekniker.es/es/robotica-colaborativa-para-inspeccion-aeronautica
https://www.deia.eus/que-mundo/2013/09/03/robots-lugar-azafatas-5304650.html
https://www.deia.eus/que-mundo/2013/09/03/robots-lugar-azafatas-5304650.html
https://www.sick.com/br/es/sectores/aeropuerto/transporte-de-equipajes-de-vuelo/carga-automatizada-de-equipajes/c/g357282
https://www.sick.com/br/es/sectores/aeropuerto/transporte-de-equipajes-de-vuelo/carga-automatizada-de-equipajes/c/g357282
https://www.atiga.es/web/wp-content/uploads/2017/03/Estado-del-Arte-Automatizaci%C3%B3n-y-rob%C3%B3tica.pdf
https://www.atiga.es/web/wp-content/uploads/2017/03/Estado-del-Arte-Automatizaci%C3%B3n-y-rob%C3%B3tica.pdf

