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DESCRIPCION GENERAL

e ¢Quién somos?

— Area de Procesos de fabricacion de CTAG: Equipo de 12 personas
— Tenemos diferentes perfiles profesionales

* Programadores

* Ingenieros de Organizacion.

* Ingenieros Automatica/Electronica

* Ingenieros Mecanicos y Soldadura

e ¢Qué hacemos?
— Disefio, analisis y mejora de procesos industriales

* En planta mediante herramientas de LEAN MANUFACTURING
» Apoyados con herramientas de Simulacion (QUEST)

— Definicién, desarrollo y optimizacion de CELDAS Robotizadas mediante
IGRIP/ROBCAD

— Desarrollo de Sistemas de Control de Procesos/Calidad Producto mediante
Vision Artificial

— Desarrollo de software de gestion de procesos

— Oftros proyectos



HERRAMIENTAS DE SIMULACION DE

PROCESOS DE FABRICACION Y CELDAS

ROBOTIZADAS

v' CTAG desarrolla trabajos de

simulacion para analisis y optimizaciéon

de procesos industriales.

Aplicaciones de la simulacidn

Diseio, simulacion, optimizacion y analisis

de procesos de fabricacion y de celdas
robotizadas.

Deteccion de cuellos de Dbotella,
ineficiencias

Diseio y desarrollo de procesos
industriales. Analisis previo a la instalacion
final.

Optimizacion de procesos desarrollados.
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STORAFISH

Proyecto STORAFISH:

v'Proyecto coordinado en el que participan CETMAR, OPTIMAR y CTAG
Objetivos:

v'Definicidn y desarrollo de un Sistema robotizado de paletizacion en almacenes
frigorificos hasta llegar al considerado 6ptimo por tiempo de descarga, superficie
ocupada, coste, etc.

v'Utilizacion de Software de Simulacion para estudio de capacidades del Sistema.

v'Optimizacion de la gestion eliminando cuellos de botella, garantizando la fiabilidad
del proceso.

v'Desarrollo de sistema y logica de transferencia de pallets mediante vehiculos
autoguiados para gestion de hasta 60 referencias con un unico robot

v'Estudio de alcanzabilidades del robot y definicion geométrica del sistema.



STORAFISH

Datos de partida de la simulacién:

v'  CETMAR aporta datos de 20 descargas
de diferentes procedencias :

Caladeros NAFO, Groenlandia,
Malvinas, Sudafrica, Namibia, Argentina

NC° referencias / descarga
N° cajas de producto / referencia
Peso (kg) de producto / caja

Toneladas / descarga

Cantidad de producto paletizable por descarga
Dimension de las cajas empleadas
Velocidad media de entrada de las cajas

Mosaicos empleados en los palets




STORAFISH

Sistema de paletizado robotizado:




STORAFISH

Descripcion del sistema de entrada de producto en linea, preacumulacion ,
formacion de mosaicos, formacion de pallets y expedicion de producto:
SIMULACION QUEST

Zona de entrada:

v Dos operarios cargan cajas en la
cinta las cajas a una frecuencia de
20 cajas / minuto, velocidad de
referencia de una descarga manual.

v Un operario identifica la referencia
y le asigna una etiqueta con los
datos requeridos (tag RFID, etc)

Zona de identificacion de cajas:

v’ El Sistema lee la referencia a la
entrada da zona de preacumulacion




STORAFISH

Zona de preacumulacion y formacion de mosaicos:




STORAFISH

Zona de paletizado y expedicion de producto

Consta de:

v" Robot de paletizado.

v 2 vehiculos autoguiados para
transferencia de palets.

v Circulo interior de palets para
referencias que generan mas
movimientos

v'Circulo exterior de palets para
referencias que generan menos
movimientos




STORAFISH

Estudio de alcanzabilidad y tiempo de ciclo del robot: SIMULACION ROBCAD

v'La alcanzabilidad del robot depende en
gran medida de su zona de trabajo, es
decir del maximo alcance de este.

v'Se ha optado por seleccionar un robot
de la marca KUKA, modelo KR 180 PA
ARCTIC, por ser considerado como el mas
apropiado por sus caracteristicas:

v'Se trata de un robot de paletizado
para congelados. Puede funcionar a
plena potencia con temperaturas de
hasta -30°, y mover cargas de hasta
180 Kg.

v'"No necesita funda protectora ni

calefaccion adicional. _ _
llustracion 1.Robot KUKA KR 180 PA Artic

v'Max. Alcance del robot; 3.200 mm.



STORAFISH

Estudio de alcanzabilidad y tiempo de ciclo del robot:

Layout del Sistema :

v'D. suelo - cintas
transportadoras : 3.000 mm.

v'D. centro de la base del
Robot — centro de la base de
los palets del anillo interior:
2.700 mm.

v'D. base del Robot — Tope
cajas de la cinta transportadora
aérea: 1.100 mm.

v'Distancia minima entre dos
palets del anillo interior: 100
mm.




STORAFISH

RESULTADOS:

v'Velocidad de entrada de cajas de la
descarga 7 que puedo gestionar este
sistema = 14 cajas/min (NAFO)

v'Velocidad de entrada de cajas de la
descarga 15 que puedo gestionar este
sistema = 20 cajas/min (Malv./Arg.)

v'Velocidad de entrada de cajas de la
descarga 18 que puedo gestionar este
sistema = 20 cajas/min (Malv./Arg.)

Utilizacion Robot

Idle O (0%)

Buzy 23336.7 (EB2.7%)
Blocked 13BB5.85 (37.3%)
Failed 0 (0%

off Shift 0 [ 0%)
INDtCDnsidered 0 (0%

Ltilizacion AGYW 1

Utilizacion AG\V 2

Idle 217320.28 ( EE.E%)
Eusy 103234.2 ¢ 32 4%
Blocked O [ 0%

Failed O [ 0%

Off Shift O ¢ 0%G

I Mot Considered O (¢ 0%

Idle 22103.8 [ &7. 2%
Eusyw 10TFES. 7S ([ 3Z2.8%)
Elocked O ¢ 0%

Failed 0O ¢ 0%

Off Shift O ¢ 0%

I Mot CTonsidered 0O 0%
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