
1

CRANEBOT: PRODUCT

Transformación de los procesos de fabricación en la 
Industria Eólica mediante el sistema CRANEBOT® – Grúa 

Robotizada Flexible con 6 grados de libertad 
completamente controlados

Raúl Fernandez – Director Comercial y de Marketing JASO
Iñaki Dorronsoro – Responsable de Oficina Técnica JASO
Mariola Rodríguez- Project Manager TECNALIA
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• CRANEBOT consiste en robot de cables de 6 DOF actuado por 8 cabestrantes integrados en
un puente grúa y que trabajan de forma sincronizada con el polipasto principal de la grúa

• Solución novedosa patentada que suma las ventajas de grúas automatizadas y de robots 
paralelos accionados por cables 

• El objetivo es mantener las mismas capacidades de un puente grúa en cuanto a espacio de 
trabajo y capacidad de carga y sumarles la capacidad de controlar con precisión los 3 
desplazamientos y los 3 giros  6 DOF

CRANEBOT – FLEXIBLE ROBOTIC CRANE

EP15382550: "APPARATUS AND METHOD FOR 
POSITIONING AND ORIENTATING A LOAD" 
Cable robot (6/8 cables) mounted on a gantry
crane and working in syncronisation with the
main hoist of the gantry crane

Granted in Europe, Brasil, México, Canadá, 
USA, China, Taiwán & India. 
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Transformamos grúas en 
sistemas robóticos

Solución novedosa patentada que suma las 
ventajas de grúas automatizadas y de robots 

paralelos accionados por cables 

FLEXIBILIDAD 

CONTROL

PRECISION

SEGURIDAD

CRANEBOT – FLEXIBLE ROBOTIC CRANE
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La Tecnología

Tecnología implementada: Robots paralelos accionados por cables 

Los robots paralelos accionados por cables son capaces de posicionar cualquier útil / 
pieza, de forma precisa en grandes espacios de trabajo, controlado la longitud y la 
tensión de cables de forma sincronizada. 

• Cabestrantes (motor + encoder +
tambor+ reductora)

• Cables
• Poleas
• Plataforma (elemento de unión

de cables y utillaje)
• Control
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Qué es un robot de cables?

• Cabestrantes (motor + encoder +
tambor+ reductora)

• Poleas: permiten el guiado de los cables
desde los cabestrantes hasta la
plataforma móvil. Se pueden montar en
una estructura o directamente a la
pared

• Cables: cuya longitud se controla se
forma sincronizada para posicionar la
plataforma móvil en el espacio

• Plataforma (elemento de unión de
cables y utillaje): integra manipuladores
y cabezales; u otros robots

• Controlador donde se implementan los
algoritmos que permiten el
posicionamiento con precisión

Cables

Cabestrates: motor, 
reductor, tambor

Poleas

Plataforma 
móvil
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SkyCam – 1980s

Ejemplo

SKY CAM
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Soluciones basadas en Robótica de Cables

FLEXIBILIDAD

COGIRO

CRANEBOT
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La robótica de cables permite dar 
un salto tecnológico para la  
manipulación de cargas pesadas 
o grandes mediante la 
transformación de las grúas en 
sistemas robóticos de cables 
para:

• Controlar completamente la posición y la 
orientación de la carga durante su manejo

• Manejo y movimiento precisos de cargas sin 
oscilaciones incontroladas

• Automatización de las operaciones tanto de 
manipulación como de proceso

• Alta capacidad de carga

• Aumentar la productividad

• Mejorar la seguridad de la planta

• Solución flexible y versátil adecuada para 
múltiples tareas en múltiples sectores

Ventajas de la 
Robótica de Cables
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• La robótica de cables abre grandes perspectivas de 
negocio en multiples sectores en un amplio rango de 
operaciones
– Sector energético
– Sector de la construcción
– Sector aeronaútico
– Industrial nuclear 
– Logística
– Construcción naval

• Dos tipos de aplicaciones
– Manipulación y ensamblaje controlado y preciso de 

piezas
– Automatización de las operaciones realizadas en

piezas de grandes dimensiones: impresión 3D, 
lijado, pintado, inspección, soldadura, taladrado, 
mantenimiento, …

Aplicaciones de la Robótica de Cables
Mercados Industriales
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Tests y validaciones de aplicaciones: manipulación, ensamblaje y pintura

MANIPULACIÓN Y ENSAMBLAJE 
DE GRANDES PIEZAS

AUTOMATIZACIÓN DE 
OPERACIONES DE LOGÍSTICA

AUTOMATIZACIÓN DE 
OPERACIONES EN PIEZA GRANDE: 
PINTADO, LIJADO, IMPRESIÓN 3D, 
INSPECCIÓN

10

https://www.youtube.com/watch?v=6RjBKvoc6N4
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Tests y validaciones de aplicaciones: manipulación, ensamblaje y pintura
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Validación de COGIRO: impresión 3D  de componentes constructivos o pequeños 
edificios

COGIRO: Primer robot de cables que imprime piezas en 3D de gran tamaño

CNC 
integrado en 
el control!!!

https://www.youtube.com/watch?v=_j7Ku3udHhk 
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Validación de COGIRO: impresión 3D  de componentes constructivos o 
pequeños edificios

COGIRO: Primer robot de cables que imprime piezas en 3D de gran tamaño

Validación de COGIRO: impresión 3D  de componentes constructivos o pequeños 
edificios
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COGIRO en CONSTRUMAT 2017 - Feria de la Construcción Internacional

2,2 m  de altura
5 m de largo

Validación de COGIRO: impresión 3D  de componentes constructivos o pequeños 
edificios
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Tests y validaciones de aplicaciones: seguimiento
superficies, taladrado, remachado, aplicacion de 
sellante, control de calidad

https://www.youtube.com/watch?v=m5jTVjpPI8M 
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Aeronautics, Wind Energy and Railway
Sectors

Tests y validaciones de aplicaciones: seguimiento superficies, taladrado, remachado, 
aplicacion de sellante, control de calidad
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Transformamos grúas en 
sistemas robóticos

Solución novedosa patentada que suma las 
ventajas de grúas automatizadas y de robots 

paralelos accionados por cables 

FLEXIBILIDAD 

CONTROL

PRECISION

SEGURIDAD

CRANEBOT – FLEXIBLE ROBOTIC CRANE
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CRANEBOT – FLEXIBLE ROBOTIC CRANE

Componentes

Puente grúa con 
puente secundario

Polipasto

Armario 
Eléctrico 

embarcado

8 cabestrantes

8 elementos de 
reenvío

Plataforma 
móvil



19

CONTROLADOR INDUSTRIAL:
B&R Automation con módulo CNC integrado para la 
programación de trayectorias

INTERFAZ DE USUARIO fácil de usar y adecuado para 
instalarse en dispositivos móviles

MODOS DE OPERACIÓN
- Modo Automático: ejecución de trayectorias y operaciones 

pre-programadas
- Modo manual: mando radio-controlado

MODOS DE TRABAJO
- Solo el puente grúa: accesibilidad a todos los puntos del 

espacio de trabajo
- Puente grúa + robot de cables (sin polipasto vertical): 

control con precisión de la posición y la orientación de la 
pieza, para cargas < 3 Tn

- Puente grúa + robot de cables + polipasto vertical: control 
con precisión de la posición y la orientación de la pieza, sin 
limitación de carga

CRANEBOT – FLEXIBLE ROBOTIC CRANE
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CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES

Proceso de lijado
• Tarea manual
• Consumo mucho tiempo
• Tóxico para los operarios debido al polvo de 

la  fibra de vidrio
• Acabado superficial no uniforme
• Si el lijado se realiza con la pala en vertical, 

son necesarias plataformas donde trabajan
los operarios

Objetivos
- Incremento de la productividad
- Eliminar la realización de operaciones tóxicas 

a operarios
- Garantizar un lijado uniforme e 

independiente del operario que lo realiza
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CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES

FLEXIBILIDAD 

CONTROL

PRECISION

SEGURIDAD
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CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES
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CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES
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• 3D CONCEPT

CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES

FLEXIBILIDAD 
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• 3D CONCEPT
• INTRADOS 

CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES

FLEXIBILIDAD 
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• 3D CONCEPT
• INTRADOS

CRANEBOT PARA EL LIJADO AUTOMÁTICO DE PALAS DE AEROGENERADORES

FLEXIBILIDAD 
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Altos requerimientos de precisión (del orden de las 
micras) realizada actualmente con puentes grúas y 
bancos de amarres (precisión del orden del cm) 

Calidad de la operación depende en gran medida de 
la pericia del operario.

Operación con riegos de daños con alta severidad en 
la funcionalidad del producto; y si el defecto se 
detecta en parque, el coste es muy alto, pero si no, 
puede suponer graves daños a componentes 
principales del generador. 

CRANEBOT PARA EL ENSAMBLAJE DE PRECISIÓN DEL EJE DE BAJA -
MULTIPLICADORA
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COGIRO PARA AUTOMATIZAR EL PINTADO EXTERIOR E INTERIOR DE LAS TORRES

Un único equipamiento para el pintado tanto exterior como interior de las torres eólicas
Cabestrantes colocados fuera de la cabina de pintura
Necesario un sistema de reenvío de cables y dos plataformas
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COGIRO FOR INSIDE AND OUTSIDE PAINTING OF WIND TOWERS
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CRANEBOT PARA LA APLICACIÓN AUTOMÁTICA DE SELLANTE EN EL CONTORNO DE 
LA PALA

CRANEBOT +  CABEZAL DE SELLANTE 
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CRANEBOT PARA LA MANIPULACION AUTOMÁTICA DE PRE-FORMAS PARA LA 
FABRICACIÓN DE PALAS 

CRANEBOT + END EFFECTOR 
ADECUADO PARA LA 
MANIPULACIÓN Y COLOCACIÓN DE 
PRE-FORMAS EN EL MOLDE DE LA 
PALA
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