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DESAFIO DE INNOVACION: Mejorar Despegue Robotizado de Idminas de cobre desde
placas de titanio, afectado por la fuerte adherencia de las laminas a las placas
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FACTORES DE INNOVACION:

FUNCION AFECTADA: Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las laminas a las placas

VARIABLE FiSICA O CARACTERISTICA: Menos Calidad de despegue

OBJETO S1: ROBOT DE DESPEGUE Tipo: Movil

OBJETO S2: LAMINAS DE COBRE Tipo: Mévil

VERBO DE ACCION DESEADO: Mejorar

DESAFIO DE INNOVACION:

DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las ldminas a las placas

META DESEADA: Mas Calidad de despegue

OBJETO EVALUADO: ROBOT DE DESPEGUE

NECESIDAD POR SATISFACER > 27. Confiabilidad

PARAMETROS DE INNOVACION SELECCIONADOS PARA EVALUAR:

A.EFECTOS INDESEABLES QUE CAUSAN INSATISFACCION. Ver detalles en Informe de Légica
Hay Mas dificultad para Mejorar Despegue Robotizado de ldminas de cobre desde placas de titanio,
afectado por la fuerte adherencia de las laminas a las placas porque:

ROBOT DE DESPEGUE Tiene Menos Fuerza o Impulso interactuando con S2

ROBOT DE DESPEGUE Tiene Menos Fortaleza o Resistencia interactuando con S2

ROBOT DE DESPEGUE Tiene Menos Cumplimiento de resultado deseado interactuando con S2
ROBOT DE DESPEGUE Tiene Mas Factores dafinos que genera afectando a S2 por interaccién mutua.
Hay efectos indeseables que causan insatisfaccién porque:

Hay Menos Calidad de despegue

B. EFECTO DESEABLE PARA NECESIDAD POR SATISFACER. Ver detalles en Informe de Légica
Hay Mas facilidad para Mejorar Despegue Robotizado de [dminas de cobre desde placas de titanio,
afectado por la fuerte adherencia de las laminas a las placas porque:

ROBOT DE DESPEGUE Tiene Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2

Hay efecto deseable que causa satisfacciéon porque:

Hay Mas Calidad de despegue

Tabla I. RELACIONES CON PARAMETROS DE INNOVACION TRIZ UNIVERSALES ( 7 efectos indeseables



maximo)
DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las laminas a las placas

Esta tabla presenta los pardametros de innovacion seleccionados para evaluar el desafio que debe
resolverse para la interaccion entre un Objeto S1y un Objeto S2, ninguno otro mas. La eleccion de los
efectos indeseables debe basarse en una revision exhaustiva de la situacion actual, identificAndolos en
funcién de la evidencia objetiva presente dentro del espacio y tiempo de evaluacién predefinidos. Cumplir
con este requisito es muy importante: Si no conecta bien los puntos de la situacion actual, el algoritmo
entregara una solucién inconexa.

La eleccién de la necesidad a satisfacer debe reflejar la mejor estimacioén del estado de innovacién-
evolucién del objeto S1 que se esta evaluando.

Reconociendo la criticidad de este proceso de seleccion, el algoritmo Aatrizinventor proporciona
flexibilidad para cambiar parametros y realiza un andlisis de sensibilidad con el fin de ofrecer soluciones
alternativas. Estas alternativas se basan en diferentes combinaciones de los pardmetros ingresados,
incluyendo también una necesidad a satisfacer diferente a la planteada originalmente.

Parametros para evaluar Entendido como ROBOT DE DESPEGUE tiene:

Parametros de efectos indeseables Efectos indeseables causas de insatisfaccion
(UDE):

() 10. Fuerza/ Intensidad Menos Fuerza o Impulso interactuando con S2

(-)14. Fortaleza/ Resistencia Menos Fortaleza o Resistencia interactuando con S2

(-) 29. Cumplimiento de resultado Menos Cumplimiento de resultado deseado interactuando con
deseado S2

(+) 31. Objeto genera factores Mas Factores daninos que genera afectando a S2 por

daninos interaccién mutua.

Parametro de efecto deseable (DE):  Efecto deseable para Necesidad por satisfacer
(+) 27. Confiabilidad Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2

Parametros indeseables para analisis Entendido como ROBOT DE DESPEGUE tiene:
de sensibilidad:

(-) 12. Forma/ Composicion/ Menos Forma, Composicién o Configuracién apropiada
Configuracion interactuando con S2

(-) 26. Cantidad de sustancia / Menos Cantidad de sustancia entregada o producida, por
Ganancia de capacidad unidad de control, interactuando con S2

n/a

n/a

n/a



TABLAS DE RESULTADOS DE EVALUACION

TABLA II. MATRIZ DE CONTRADICCION ESPECIFICA PARA EFECTOS INDESEABLES Y NECESIDAD A
SATISFACER

PARA OBJETO EVALUADO: ROBOT DE DESPEGUE Y NECESIDAD A SATISFACER > 27. Confiabilidad
DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las laminas a las placas

PREF.: Parametros preferidos: Mejorar 27. Confiabilidad y Atenuar o Preservar 10. Fuerza/ Intensidad.
Contradicciones/ C.E.: ESENCIAL; Compl: Complementarias; Top 5: Hasta la quinta mayor, sefalada si esta
fuera de los parametros preferidos.

Parametro por Var. (-) (-) (-) (+) (+) Sum
atenuar o preservar Par.10 Par.14 Par.29 Par.31 Par.27 wt
=> PREF.
Parametro por
mejorar
(-) 10. Fuerza/ wt wt.9 wt.19 wt.6 wt.8 44%
Intensidad
ntensiaa PIs) 0000  3510,14,27 2829,37,36 13.3,3624 3,351321
(-) 14. Fortaleza/ wt wt.12 wt.10 wt.4 wt.2 66%
Resistencia Compl. Top 5 Top 5

PI(s) 10,18,3,14 0,0,0,0 3,2700 1535222 11,300

(-) 29. Cumplim. wt wt.16 wt.10 wt.17 wt.14 33%
resultado deseado Compl.

PI(s) 28,19,34,36 3,27,0,0 00,00 417,3426 11,32,10

(+) 31.Objetogenera  wt wt.7 wt.4 wt.17 wt.20 40%
factores dafinos Compl. Top 5

Pi(s) 35,28,1,40 1535222 4,17,3426 0000 24,240,39

(+) 27.Confiabilidad ~ wt wt.1 wt.3 wt.13 wt.15 100%
PREF. C.E. Compl. Compl. Compl.

Pi(s) 8,28,10,3 11,28,0,0 11,32,1,0 35,240,26 0,000

Sum wt 89% 65% 31% 43% 55%

Esta tabla muestra la contradiccion esencial ( C.E.) que determina la estrategia de la solucién.
Adicionalmente se establecen los parametros preferidos donde se encuentran las contradicciones
complementarias ( Compl.) que permiten definir la Solucion Base que se detalla en Tabla 1.

Como complemento a la Solucién Base, la Tabla Il tambien entrega la siguiente informacién que podria ser
relevante para obtener una solucion éptima:

a) El algoritmo identifica las 5 contradicciones de mayor peso de toda la Tabla Il y destaca las que estan
fuera de los pardmetros preferidos para que sean revisadas.



b) Hay principios inventivos presentes en la Tabla Il que no forman parte de la Solucién Recomendada
propuesta en la Tabla V. En esta Ultima, se sefalan los tres mas relevantes y se presentan las
contradicciones que los involucran, para evaluar si aportan aspectos significativos a la solucion deseada.
Para obtener mas detalles, en la Tabla VIl se presenta una priorizacion de los principios inventivos de la
Tabla I,y se identifican con *** aquellos que no se encuentran en la Solucién Recomendada de la Tabla V.

TABLA 111. SOLUCION BASE PARA OBJETO EVALUADO: ROBOT DE DESPEGUE

.NECESIDAD POR SATISFACER > 27. Confiabilidad

DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de ldminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las ldminas a las placas

Seleccion de Tabla Il : Contradiccion esencial wt.1 y y Complementarias con parametros preferidos:
wt.3/wt.7/wt.12/wt.13

Parametro por Parametro por atenuar o  Contradic. Peso PI. PI. PI. PI.

mejorar preservar Ordl Ord.2 Ord3 Ord4

(+) 27. Confiabilidad (-) 10. Fuerza/ Esencial wt.1 8 28 10 3
Intensidad Es. Es. Es. Es.

(+) 27. Confiabilidad (-) 14. Fortaleza/ Compl.1 wt.3 11 28 0 0
Resistencia Es.

(+) 31. Objeto genera  (-) 10. Fuerza/ Compl.2 wt.7 35 28 1 40

factores daninos Intensidad Es.

(-) 14. Fortaleza/ (-) 10. Fuerza/ Compl.3  wt.12 10 18 3 14

Resistencia Intensidad Es. Es.

(+) 27. Confiabilidad (-) 29.Cumplimientode Compl4 wt.13 11 32 1 0

resultado deseado

Principios inventivos (Pl) seleccionados para Solucion Base
P1.8. Contrapeso/ Compensacion - tipo tactico

P1.28. Sustituciéon de Mecanica - tipo estratégico

P1.10. Accion Preliminar - tipo estratégico

PI1.3. Calidad local - tipo estratégico

PI.11. Compensacién Anticipada - tipo tactico

P1.35. Transformacion / Cambio de Parametros - tipo estratégico
Pl.1. Segmentar/ Integrar - tipo estratégico

P1.40. Materiales/ Condiciones Compuestas - tipo operativo
P1.18. Vibraciones / Variaciones de Energia - tipo tactico

PI.14. Esfericidad - Curvatura - Angulo - tipo tactico

P1.32. Cambio de Percepcién/ Apariencia/ Color - tipo estratégico

La Tabla Il muestra la contradiccion esencial, la de mayor peso, mas las 4 contradicciones
complementarias siguientes en peso, que se ubican en la filay columna de los parametros preferidos



seleccionados en Tabla Il. Estas contradicciones se consideran relevantes para la soluciéon y son descritas
como Solucién Base en Tabla V.

Tenga en cuenta que todos los principios inventivos que seleccione para una solucién deben evaluarse de
acuerdo con el contexto especifico de las contradicciones en las que participan.

Principios inventivos marcados con 'Es! corresponden a principios inventivos que pertenecen a la
contradiccién esencial.

TABLA V. COBERTURA DE MATRIZ DE CONTRADICCION PARA SOLUCION ENTRE NECESIDADES A
SATISFACER
PARA OBJETO EVALUADO: ROBOT DE DESPEGUE, NECESIDAD A SATISFACER : 27. Confiabilidad

Se define la cobertura como la medida en la que los principios inventivos de la Tabla Il incluyen los
principios inventivos de la Tabla IV. Si la cobertura ponderada es mayor, se ha comprobado que la solucion
obtenida es mas probable que tenga el menor costo y la maxima relacion de beneficios sobre costos.

Parametro por Parametro por preservar PI. PI. PI. PI.
mejorar Ord.1 Ord.2 Ord.3 Ord.4

27.Confiabilidad 39. Productividad 1 35 29 38
nT2

27.Confiabilidad 15. Duracion de la acciéon de objeto 2 35 3 25
movil nT2

27.Confiabilidad 33. Facilidad de operacion 27 17 40 0

nT3 nT3
27.Confiabilidad 34. Facilidad de cambiar, reparar o 1 11 0 0
mantener
27.Confiabilidad 32. Facilidad de lograr resultado 0 0 0 0
deseado

27.Confiabilidad 19. Uso de energia de objeto movil 21 11 27 19
nT3 nT3 nT3

27.Confiabilidad 27.Confiabilidad 0 0 0 0

27.Confiabilidad 38. Extension de automatizacion/ 11 13 27 0

autonomia nT3 nT3

27.Confiabilidad 35. Adaptabilidad o versatilidad 13 35 8 24
nT3 nT3

27.Confiabilidad 13. Estabilidad 0 0 0 0

Principios inventivos (Pl) seleccionados para Solucion de contradicciones entre Necesidades a
Satisfacer relevantes



Pl.1. Segmentar/ Integrar - tipo estratégico

P1.35. Transformacién / Cambio de Parametros - tipo estratégico
PI1.29. Variables Blandas Controlables - tipo tactico

P1.38. Reaccion Fuerte o Rapida - tipo operativo

Pl.2. Sacar/ Agregar - tipo estratégico

P1.3. Calidad local - tipo estratégico

PI1.25. Auto Servicio - tipo operativo

98.17 % de cobertura ponderada de los principios inventivos (Pl) incluidos en la Tabla IV de
Contradicciones entre Necesidades a Satisfacer (NS), en relacion a los Pl incluidos en la Tabla Il. Matriz de
Contradiccion Especifica.

Los principios inventivos etiquetados con nT2 no se encuentran en la Tabla |l. Debido a esta condicién, las
tres primeras contradicciones de la Tabla IV que contienen principios marcados con nT2 se describen
como una Solucion entre Necesidades a Satisfacer en la Tabla IX. Esta solucion, combinada con la Solucion
Base previamente mencionada, constituye la Solucién Recomendada por el Algoritmo Aatrizinventor, que
se muestra en Tabla V.

Por experiencia practica, si Tabla IV contiene mas 3 contradicciones con principios inventivos no
incluidos en Tabla I, entonces es probable que sea mas dificil construir una solucion especifica. En ese
caso, se recomienda buscar una combinacién alternativa de parametros en la Tabla VI de andlisis de
sensibilidad. También es una opcioén seleccionar otra necesidad a satisfacer, que sea mostrada en Tabla
VIl Contradicciones Esenciales de Necesidades a Satisfacer (NS) para los mismos efectos indeaseables
ya evaluados para ROBOT DE DESPEGUE.

Para evaluar los principios inventivos recomendados aqui y las correspondientes contradicciones en que
participan, es necesario que la Solucion Base oriente un contexto inicial de solucién, ya que las
contradicciones entre necesidades a satisfacer no identifican sobre que variable del objeto evaluado S1 se
debe actuar.

Principios inventivos marcados con nT3 estan incluidos en Tabla Il, pero no participan en Solucién
Recomendada que se muestra en Tabla V. El Equipo de Innovacion debera revisar las contradicciones
donde estos participan, para determinar si hubiera otros aspectos especificos que podrian ser
significativos para la solucion, o bien para ratificar la solucién que se esta proyectando.

Principios inventivos sin marcar estan incluidos en Tabla Il Matriz de Contradiccion Especificay en TablaV
Solucién Recomendada.

TABLA V. SOLUCION RECOMENDADA PARA DESAFIO DE INNOVACION PARA OBJETO EVALUADO

ROBOT DE DESPEGUE

DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las laminas a las placas

Necesidad por satisfacer evaluada: 27. Confiabilidad

UDEs: (-) 10. Fuerza/ Intensidad// (-)14. Fortaleza/ Resistencia// (-) 29. Cumplimiento de resultado
deseado// (+) 31. Objeto genera factores dafinos

Parametro por Parametro por atenuar Contradic. Peso PI. PI. PI. PI.
mejorar o preservar Ordl Ord.2 Ord3 Ord4



(+) 27. Confiabilidad (-) 10. Fuerza/ Esencial wt.1 8 28 10 3

Intensidad Es. Es. Es. Es.
(+) 27. Confiabilidad (-) 14. Fortaleza/ Compl.1 wt3 11 28 0 0
Resistencia Es.
(+) 31. Objeto genera (-) 10. Fuerza/ Compl.2 wt7 35 28 1 40
factores daninos Intensidad Es.
(-) 14. Fortaleza/ (-) 10. Fuerza/ Compl.3 wt.12 10 18 3 14
Resistencia Intensidad Es. Es.
(+) 27.Confiabilidad  (-) 29. Cumplimientode Compl.4 wt.13 11 32 1 0
resultado deseado
27.Confiabilidad 39. Productividad NS.1 wns.1 1 35 29 38
27.Confiabilidad 15. Duracionde la NS.2 wns.2 2 35 3 25
accion de objeto movil Es.

Principios inventivos relevantes de Tabla Il no incluidos en Soluciéon Recomendada.

Antes de decidir la solucion, asegurese de haber revisado previamente las contradicciones con Principios
Inventivos relevantes de Tabla I, no incluidos en Solucion Recomendada. Los 3 mas relevantes se
muestran a continuacion.

PIl.15. Dindmica (Pos.5) *** Pl. Estr. [Par.31][Par.14][ PI(s): 15,35,22,2] - [Par.14][Par.31][
Pl(s) : 15,35,22,2] -

Pl.4. Asimetria/ Simetria (Pos.6) Pl. [Par.31][Par.29][ Pl(s) : 4,17,34,26] - [Par.29][Par.31][

e Oper. Pl(s):4,17,34,26] -

PI1.13. Accién Inversa o Indirecta Pl.Estr. [Par.10][Par.31][ PI(s): 13,3,36,24] - [Par.10][Par.27][
(Pos.8) *** PI(s): 3,35,13,21] -

LISTADO DE PRINCIPIOS INVENTIVOS RECOMENDADOS PARA CONSTRUIR UNA SOLUCION
ESPECIFICA

Para desarrollar una Soluciéon Especifica en base a las contradicciones entregadas en Tabla V, donde S1:
ROBOT DE DESPEGUE interacttia con S2: LAMINAS DE COBRE, el Equipo de Innovacion debe analizar
los conceptos de innovacidon recomendados para cada principio inventivo seleccionado, que se enumeran
abajo. Se debe elegir al menos un concepto de cada principio, que sea aplicable al desafio bajo evaluacion.
Una vez seleccionados los conceptos por principio inventivo, es esencial llevar a cabo una 'lectura
integrada' de las contradicciones indicadas en la Tabla V. Si esta 'lectura integrada’ puede demostrar un hilo
l6gico coherente para cada contradiccion seleccionada y en su conjunto, entonces se puede considerar que
existe una posible solucién de innovacion.

Para completar la definicion de la solucidn especifica, es necesario revisar los principios inventivos



relevantes de la Tabla Il que no se incluyeron en la Solucion Recomendada de la Tabla V, los cuales se
presentan arriba.

Para mas detalles de las contradicciones seleccionadas, puede revisar las descripciones completas de los
principios inventivos por contradiccion, que se muestra en Tabla IX.

En el Manual de Inicio, Fundamentos de Aatrizinventor, Punto 11, se muestra un ejemplo para desarrollar
la Solucién Especifica a partir de la Solucion Recomendada por el algoritmo de Aatrizinventor, basado en el
'Lenguaje de Innovacion de la Naturaleza' La identificacion de una solucion especifica es un proceso
sistematico e iterativo que involucra multiples conceptos y que busca determinar una solucién integral con
un costo de implementacion minimo y una relacion de beneficios sobre costos maxima.

En las conceptos de innovacion descritos a continuacion se ha anadido un asterisco (*) al nombre del
objeto en evaluacion. Esto se hace para recordar que las descripciones de los principios inventivos
consideran que ROBOT DE DESPEGUE puede estar en su estado fisico y funcional actual, o en un estado
modificado o incluso en un estado nuevo, seglin sea necesario para alcanzar el objetivo deseado.

Por favor, utilice al maximo sus habilidades de pensamiento relacional.

Descripcién resumida de los Principios inventivos incluidos en la Solucién Recomendada que se muestra

arriba, aplicables al desafio en evaluacién para el espacio y tiempo definidos:

N°1 Mejorar: (+) 27. Confiabilidad y Atenuar o Preservar: (-) 10. Fuerza/ Intensidad
P1.8. Contrapeso/ Compensacion - tipo tactico (1)

a. Para compensar la pesadez / liviandad o incidencia de ROBOT DE DESPEGUE*, combinarlo con otros
objetos o campos que proporcionen un efecto para mejorar la situacién actual.

b. Para compensar pesadez/liviandad o incidencia de ROBOT DE DESPEGUE, hacer que interactue con el
entorno.

P1.28. Sustitucién de Mecanica - tipo estratégico (2)

a. Reemplazar una accién natural o manual, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por una accién mecanica o
herramienta.

b. Reemplazar medios mecanicos, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por un medio sensorial (6ptico,
acustico, sabor, olor u otros).

c¢. Usar campo fisico, mecanico, neumatico, hidraulico, eléctrico, magnético y electromagnético, quimico,
biolégico u otros campos, para mejorar accion de ROBOT DE DESPEGUE*.

d. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de campos estaticos a méviles, de campos no estructurados
a aquellos que tienen estructura, o viceversa.

e. Utilizar en o para ROBOT DE DESPEGUE* campo en conjunto con partes, componentes o particulas que
se activen con este campo.

P1.10. Accidn Preliminar - tipo estratégico (3)

a. Realizar el cambio requerido para ROBOT DE DESPEGUE? antes de que sea necesario (ya sea total o
parcialmente).

b. Predisponer ROBOT DE DESPEGUE* y otros objetos, si es necesario, de tal forma que puedan entrar en
accion desde el lugar mas conveniente y sin perder tiempo para su contribucion.

PL.3. Calidad local - tipo estratégico (4)

a. Mejorar calidad de ROBOT DE DESPEGUE de manera localizada.

b. Cambiar la estructura, accion o procedimiento de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no uniforme, o

viceversa.



c. Cambiar un entorno externo (o influencia externa) de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no
uniforme, o viceversa

d. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* funcione en las condiciones mas adecuadas.
e. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* cumpla una funcion diferente y Gtil.

N°2 Mejorar: (+) 27. Confiabilidad y Atenuar o Preservar: (-) 14. Fortaleza/ Resistencia

Pl.11. Compensacién Anticipada - tipo tactico (5)

a. Preparar medios de emergencia, de manera anticipada, para compensar la confiabilidad relativamente
bajade ROBOT DE DESPEGUE*.

P1.28. Sustitucién de Mecanica - tipo estratégico (6)

a. Reemplazar una accién natural o manual, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por una accién mecéanica o

herramienta.

b. Reemplazar medios mecanicos, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por un medio sensorial (6ptico,
acustico, sabor, olor u otros).

c. Usar campo fisico, mecanico, neumatico, hidraulico, eléctrico, magnético y electromagnético, quimico,
biolégico u otros campos, para mejorar accién de ROBOT DE DESPEGUE™.

d. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de campos estaticos a méviles, de campos no estructurados
a aquellos que tienen estructura, o viceversa.

e. Utilizar en o para ROBOT DE DESPEGUE* campo en conjunto con partes, componentes o particulas que
se activen con este campo.

N°3 Mejorar: (+) 31. Objeto genera factores daninos y Atenuar o Preservar: (-) 10. Fuerza/ Intensidad
P1.35. Transformaciéon / Cambio de Parametros - tipo estratégico (7)

a. Cambiar el estado fisico o quimico de ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, en forma, en composicion, a
gas, liquido, sélido o plasma).

b. Cambiar la composicién o condicién de ROBOT DE DESPEGUE* agregando o eliminando partes o
componentes.

c. Cambiar la concentracion o consistencia; Cambiar el grado de flexibilidad; Cambiar la temperatura o
nivel de actividad interna de ROBOT DE DESPEGUE"*.

P1.28. Sustitucion de Mecdnica - tipo estratégico (8)

a. Reemplazar una accién natural o manual, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por una accién mecanica o

herramienta.

b. Reemplazar medios mecanicos, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por un medio sensorial (éptico,
acustico, sabor, olor u otros).

c. Usar campo fisico, mecanico, neumatico, hidraulico, eléctrico, magnético y electromagnético, quimico,
biolégico u otros campos, para mejorar accién de ROBOT DE DESPEGUE*.

d. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de campos estaticos a moviles, de campos no estructurados
a aquellos que tienen estructura, o viceversa.

e. Utilizar en o para ROBOT DE DESPEGUE* campo en conjunto con partes, componentes o particulas que
se activen con este campo.

Pl.1. Segmentar/ Integrar - tipo estratégico (9)

a. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes existentes y nuevas, cada una con distintas funciones,

b. Integrar distintas partes de ROBOT DE DESPEGUE* en una sola funcion.

c. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* sea facil de desarmar o ensamblar.

d. Ajustar fragmentacién o segmentacién de ROBOT DE DESPEGUE*, seguin sea necesario.




P1.40. Materiales/ Condiciones Compuestas - tipo operativo (10)
a. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de un material, estado o condicién, uniforme a uno

compuesto, o viceversa.

N°4 Mejorar: (-) 14. Fortaleza/ Resistencia y Atenuar o Preservar: (-) 10. Fuerza/ Intensidad
P1.10. Accidn Preliminar - tipo estratégico (11)

a. Realizar el cambio requerido para ROBOT DE DESPEGUE? antes de que sea necesario (ya sea total o
parcialmente).

b. Predisponer ROBOT DE DESPEGUE* y otros objetos, si es necesario, de tal forma que puedan entrar en
accion desde el lugar mas conveniente y sin perder tiempo para su contribucion.

PI1.18. Vibraciones / Variaciones de Energia - tipo tactico (12)

a. Mover ROBOT DE DESPEGUE* por ciclos con energias que lo activan.

b. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* oscile o vibre. Aumentar su frecuencia (ej., hasta ultrasonido).
Utilizar frecuencia de resonancia de ROBOT DE DESPEGUE*,

c. Utilizar campos que generen vibraciones en o para ROBOT DE DESPEGUE* en lugar de generadores de
vibraciones mecdanicos. Combinar fuentes de oscilaciones.

d. Aplicar alternancia de ROBOT DE DESPEGUE* o de sus partes o funciones.

P1.3. Calidad local - tipo estratégico (13)

a. Mejorar calidad de ROBOT DE DESPEGUE de manera localizada.

b. Cambiar la estructura, accién o procedimiento de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no uniforme, o
viceversa.

c. Cambiar un entorno externo (o influencia externa) de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no
uniforme, o viceversa

d. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* funcione en las condiciones mas adecuadas.

e. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* cumpla una funcién diferente y util.

P1.14. Esfericidad - Curvatura - Angulo - tipo tactico (14)

a. Para accion de ROBOT DE DESPEGUE?, en lugar de utilizar piezas, superficies o formas rectilineas, usar
formas curvilineas o anguladas.

b. Para accién de ROBOT DE DESPEGUE*, en lugar de actuar en forma lineal o directa, hacerlo interactuar
de forma indirecta o con movimientos curvilineos o circundantes.

c. Mover ROBOT DE DESPEGUE* de superficies planas a esféricas; desde piezas con forma de cubo
(paralelepipedo) hasta estructuras en forma de bolas.

d. Usar rodillos, bolas, espirales, ctpulas en o para ROBOT DE DESPEGUE*.

e. Pasar ROBOT DE DESPEGUE* de movimiento lineal a giratorio, utilizar fuerzas centrifugas.

f. Si hay esfericidad, curvatura o dngulo , aumentar o reducir, segiin corresponda en o para ROBOT DE
DESPEGUE*

N°5 Mejorar: (+) 27. Confiabilidad y Atenuar o Preservar: (-) 29. Cumplimiento de resultado deseado
Pl.11. Compensacién Anticipada - tipo tactico (15)

a. Preparar medios de emergencia, de manera anticipada, para compensar la confiabilidad relativamente
bajade ROBOT DE DESPEGUE*.

P1.32. Cambio de Percepcion/ Apariencia/ Color - tipo estratégico (16)

a. Cambiar como es percibido, la apariencia, o forma de ROBOT DE DESPEGUE* en relacién con objecto
S2 con el que interactua.

b. Cambiar el color de ROBOT DE DESPEGUE* o su entorno externo.




c. Cambiar la transparencia de ROBOT DE DESPEGUE* o su entorno externo.

Pl.1. Segmentar/ Integrar - tipo estratégico (17)

a. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes existentes y nuevas, cada una con distintas funciones,
b. Integrar distintas partes de ROBOT DE DESPEGUE* en una sola funcion.

c. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* sea facil de desarmar o ensamblar.

d. Ajustar fragmentacién o segmentacién de ROBOT DE DESPEGUE*, seglin sea necesario.

N°6 Mejorar: 27. Confiabilidad y Preservar: 39. Productividad
Pl.1. Segmentar/ Integrar - tipo estratégico (18)

a. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes existentes y nuevas, cada una con distintas funciones,

b. Integrar distintas partes de ROBOT DE DESPEGUE* en una sola funcion.

c. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* sea facil de desarmar o ensamblar.

d. Ajustar fragmentacién o segmentaciéon de ROBOT DE DESPEGUE*, seglin sea necesario.

P1.35. Transformacion / Cambio de Parametros - tipo estratégico (19)

a. Cambiar el estado fisico o quimico de ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, en forma, en composicion, a
gas, liquido, solido o plasma).

b. Cambiar la composicién o condicién de ROBOT DE DESPEGUE* agregando o eliminando partes o
componentes.

c. Cambiar la concentracion o consistencia; Cambiar el grado de flexibilidad; Cambiar la temperatura o
nivel de actividad interna de ROBOT DE DESPEGUE".

P1.29. Variables Blandas Controlables - tipo tactico (20)

a. Utilizar variables blandas externas controlables (manual, social, fisiolégica, psicoldgica, mecanica,
neumatica, hidraulica, eléctrica o digital, magnética, electromagnética, quimica, bioldgica, etc.) para

interactuar con OBJETO S1, facilitando el cumplimiento del objetivo de la funcién realizada con objecto
S2.

b. Facilitar interaccién de OBJETO S1 con objecto S2 con variables blandas internas o propiedades
controlables (manual, social, fisioldgica, psicolégica, mecanica, neumatica, hidraulica, eléctrica o digital,
magnética, electromagnética, quimica, bioldgica, etc.) disponibles en S1 y/o S2, facilitando el cumplimiento
del objetivo.

P1.38. Reaccién Fuerte o Rapida - tipo operativo (21)

a. Aplicar reacciones fuertes y / o rapidas en o para ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, aplicar
oxidantes fuertes, cambios rapidos).

N°7 Mejorar: 27. Confiabilidad y Preservar: 15. Duracion de la accion de objeto movil

Pl.2. Sacar/ Agregar - tipo estratégico (22)

a. Separar partesy propiedades de ROBOT DE DESPEGUE* que interfieran, o seleccionar la Unica
necesaria.

b. Agregar nuevas partes o propiedades a ROBOT DE DESPEGUE™

P1.35. Transformacion / Cambio de Parametros - tipo estratégico (23)

a. Cambiar el estado fisico o quimico de ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, en forma, en composicion, a

gas, liquido, solido o plasma).

b. Cambiar la composicién o condicién de ROBOT DE DESPEGUE* agregando o eliminando partes o
componentes.

c. Cambiar la concentracién o consistencia; Cambiar el grado de flexibilidad; Cambiar la temperatura o
nivel de actividad interna de ROBOT DE DESPEGUE".



PI1.3. Calidad local - tipo estratégico (24)

a. Mejorar calidad de ROBOT DE DESPEGUE de manera localizada.

b. Cambiar la estructura, accion o procedimiento de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no uniforme, o
viceversa.

c. Cambiar un entorno externo (o influencia externa) de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no
uniforme, o viceversa

d. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* funcione en las condiciones mas adecuadas.

e. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* cumpla una funcién diferente y Gtil.

PI1.25. Auto Servicio - tipo operativo (25)

a. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* se sirva a si mismo mediante la realizacion de funciones auxiliares
utiles.

b. Utilizar recursos, energia, o sustancias que ROBOT DE DESPEGUE* desperdicia o no utiliza.

c. Incorporar recursos y/o funciones a ROBOT DE DESPEGUE* para auto servicio durante la operacion.

N°8 Mejorar: y Preservar:

Principios inventivos relevantes de Tabla Il no incluidos en Solucién Recomendada.

PI1.15. Dinamica (Pos.(5) - tipo estratégico type (26)

a. Permitir o disefar para que las caracteristicas dindmicas de ROBOT DE DESPEGUE*, del entorno
externo o del proceso, cambien para ser éptimas o para encontrar una condicién operativa 6ptima.

b. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes que tengan movimiento relativo entre si.

¢.SiROBOT DE DESPEGUE* (o proceso) es rigido o inflexible, hacerlo flexible o adaptativo.

d. Utilice objeto o propiedad disponible en el entorno externo para cambiar la dindmica de ROBOT DE
DESPEGUE"

Pl.4. Asimetria/ Simetria (Pos.(6) - operative type (27)

a. Cambiar laforma de ROBOT DE DESPEGUE* de simétrica a asimétrica, permanente o variable en el
tiempo, o viceversa.

b. SiROBOT DE DESPEGUE* tiene asimetria, aumentarla, o viceversa.

P1.13. Accién Inversa o Indirecta (Pos.(8) - tipo estratégico (28)

a. Invertir la accion aplicada o aplicar una accién indirecta para realizar la funcién de ROBOT DE
DESPEGUE™

b. Hacer que las partes moéviles de ROBOT DE DESPEGUE* (o el entorno externo) sean fijas y/o las partes

fijas sean moéviles.
c. Dar vuelta ROBOT DE DESPEGUE* (o proceso): 'colocar al revés', 'cambiar de posicion', '‘cambiar de
condicion'.

TABLA VI. RESULTADOS DE ANALISIS DE SENSIBILIDAD PARA OBJETO EVALUADO: ROBOT DE
DESPEGUE
DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la

fuerte adherencia de las laminas a las placas

Cobertura obtenida para la evaluacion actual para comparar con analisis de sensibilidad

Orden Parl Par2 Par3 Par4 Par5 Cob.NS (%) Cob.CE(%) Cob.GL (%)



# 10 14 29 31 27.Confiabilidad 98.17 27.57 80.52

Tabla VI presenta las 10 combinaciones de parametros mas favorables recomendadas por el algoritmo
Aatrizinventor. Si solucién evaluada, cuya cobertura se muestra arriba, no se ubica en las primeras
posiciones o no se encuentra en la tabla que se muestra abajo, entonces se sugiere evaluar las 20 3 de
mayor cobertura Cob.NS. La practica ensefa que frecuentemente contienen la mejor solucién para el
desafio evaluado.

(E) Combinacion de parametros de innovacion TRIZ evaluados en la presente Solucién Aatrizinventor es
priorizada aqui

(U) Combinacion de parametros de innovacion TRIZ muestra una coincidencia inicamente en los efectos
indeseables evaluados.

A.PRIORIZACION DE SOLUCIONES POR COBERTURA OPTIMA GLOBAL (Cob.GL)
Par.5 es seleccionado en forma automatica

Orden Par.l Par.2 Par.3 Par4 Par.5 Cob.NS Cob.CE Cob.GL
(%) (%) (%)

lL.a 10 12 14 31 27.Confiabilidad 92.97 100 94.73

Il.a 10 14 29 31 19.Usode energiade objeto 90.78 100 93.09
movil (U)

Il.a 10 12 29 31 19.Usodeenergiade objeto 87.83 100 90.87

movil
IV.a 10 12 29 31 27.Confiabilidad 86.96 100 90.22
V.a 10 12 14 31 35. Adaptabilidad o versatilidad 86.74 100 90.05

B. PRIORIZACION DE SOLUCIONES POR COBERTURA OPTIMA DE NECESIDADES POR SATISFACER
(Cob.NS)
Par.5 es seleccionado en forma automatica

Order Par.l Par2 Par.3 Par4 Par5 Cob.NS Cob.CE Cob.GL Tabla
(%) (%) (%) VI.A
I.b 10 14 29 31 27.Confiabilidad (E) 98.17 27.57 80.52 -
Il.b 10 14 26 31 27.Confiabilidad 94.33 10.63 734 -
b 10 12 14 31 27.Confiabilidad 92.97 100 94.73 la
Ivb 10 14 31 0  27.Confiabilidad 92.97 15.36 73.57 -
V.b 10 12 14 31 19.Usodeenergiade 92 18.89 73.72 -

objeto mévil



TABLA VII. MATRIZ DE CONTRADICCIONES ESENCIALES PARA NECESIDADES POR SATISFACER (NS)
PARA LOS MISMOS EFECTOS INDESEABLES EVALUADOS DE ROBOT DE DESPEGUE
DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la

fuerte adherencia de las ldminas a las placas

Necesidad por satisfacer evaluada: 27. Confiabilidad

UDEs: (-) 10. Fuerza/ Intensidad// (-)14. Fortaleza/ Resistencia// (-) 29. Cumplimiento de resultado

deseado// (+) 31. Objeto genera factores dafinos

Esta tabla permite al Equipo de Innovaciéon comparar las coberturas obtenidas para la necesidad a

satisfacer evaluada, respecto de las otras necesidades definidas, para los mismos efectos indeseables. De
esta manera, podra decidir si elige alguna de las combinaciones de pardmetros de innovacion sugeridas
aqui que ofrezcan una mejor cobertura.

indice ubicado 3

Necesidad por
satisfacer.

19.Uso de energia de
objeto movil

15. Duracionde la
accion de objeto mévil

27.Confiabilidad

35. Adaptabilidad o
versatilidad

39. Productividad

38. Extension de
automatizacién/
autonomia

34. Facilidad de
cambiar, reparar o
mantener

13. Estabilidad

Parametro por
mejorar

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

(+) 31. Objeto
genera factores
daninos

(+) 27.
Confiabilidad

(-) 10. Fuerza/
Intensidad

(+) 39.
Productividad

(+) 31. Objeto
genera factores
daninos

(-) 10. Fuerza/
Intensidad

(-) 10. Fuerza/
Intensidad

Parametro por
atenuar o
preservar

(+) 31. Objeto
genera factores
dafinos

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

(-) 10. Fuerza/
Intensidad

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

(-)14. Fortaleza/
Resistencia

Contradic.
Esencial

[15,35,22,2]

[15,35,22,2]

[8,28,10,3]

[35,10,14,27]

[29,28,10,18]

[15,35,22,2]

[35,10,14,27]

[35,10,14,27]

Cob.
NS
(%)

90.78

77.07

98.17

90.68

86.82

68.57

84.65

82.21

Cob.
entre
CE
(%)

100

100

27.57

48.46

46.59

100

48.46

48.46

Cob.
GL(%)
3/1

93.09

82.8

80.52

80.13

76.76

76.43

75.6

73.77



32. Facilidad de lograr (-) 10. Fuerza/ (+) 32.Facilidad  [15,37,18,1] 88.14 23.35 7194
resultado deseado Intensidad de lograr
resultado deseado

33. Facilidad de (+) 31. Objeto (-) 10. Fuerza/ [35,28,1,40] 83.97 22.69 68.65
operacion genera factores Intensidad
daninos

La Tabla VII muestra las contradicciones esenciales obtenidas para cada una de las Necesidades a
Satisfacer definidas, teniendo en cuenta los mismos efectos indeseables que se han evaluados. Esta tabla
se fundamenta en el calculo de una cobertura global (Cob.GL), que se determina mediante la combinacion
de dos valores: la cobertura de la Tabla IV (Cob.NS) ya explicada, y una cobertura relativa (Cob. entre CE)
gue se obtiene en esta tabla VII, al comparar entre si las contradicciones esenciales identificadas para los
10 parametros de Necesidades a satisfacer.

Esta cobertura global (GL) se basa en criterio experto de ponderacién para priorizar las soluciones de las
distintas Necesidades a Satisfacer. La experiencia con aatrizinventor indica que las soluciones mas
eficaces son aquellas con mayor cobertura global, si es posible superior al 20%.

El Equipo de Innovacién podra decidir si es conveniente llevar a cabo una nueva evaluaciéon con otra
necesidad a satisfacer, seleccionada de los resultados proporcionados en Tabla VII. Esta decisién se
tomara principalmente cuando la necesidad evaluada a satisfacer no esté clasificada en el primer lugar
de la Tabla. En esta tabla, se resalta la posicion de la necesidad a satisfacer evaluada: 27. Confiabilidad.

TABLA VIII. ORDEN DE INCIDENCIA DE PRINCIPIOS INVENTIVOS (Pos.n)

DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de ldminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la
fuerte adherencia de las [dminas a las placas

Anélisis de participacion principios inventivos en TABLA 1. MATRIZ DE CONTRADICCION ESPECIFICA.
Parametros evaluados para Objeto ROBOT DE DESPEGUE:

Par. UDEs:

(-) 10. Fuerza/ Intensidad

(-)14. Fortaleza/ Resistencia

() 29. Cumplimiento de resultado deseado

(+) 31. Objeto genera factores dafinos

Par. NS: (+) 27. Confiabilidad

***: Principios inventivos de Matriz de Contradiccion Especifica (Tabla I) no descritos en la Solucion
Recomendada (Tabla IX). Se recomienda realizar una revisién adicional siguiendo el orden de posicion.

Principios Inventivos Tipo Tablas Contradicciones
de Tabla ll. Pl
PI1.11. Compensacion PI. I1/11/ [Par.27][Par.14][ PI(s): 11,28,0,0] - [Par.27][Par.29][ PI(s) :
Anticipada (Pos.1) Tac. v 11,32,1,0] - [Par.14][Par.27][ PI(s) : 11,3,0,0] - [Par.29]

[Par.27][ PI(s): 11,32,1,0] -



PI1.35. Transformacion /
Cambio de Parametros
(Pos.2)

PI.3. Calidad local (Pos.3)

P1.28. Sustitucion de
Mecanica (Pos.4)

PI1.15. Dindamica (Pos.5)

*kk

Pl.4. Asimetria/ Simetria
(Pos.6) ***

PI1.10. Accion Preliminar
(Pos.7)

PI1.13. Accién Inversa o
Indirecta (Pos.8) ***

Pl.24. Intermediario
(P0os.9) ***

P1.8. Contrapeso/
Compensacion (Pos.10)

Pl.2. Sacar/ Agregar
(Pos.11)

P1.27. Objetos Baratos de
Corta Vida (Pos.12) ***

P1.32. Cambio de
Percepcién/ Apariencia/
Color (Pos.13)

Pl.17. Otra Dimensién o
Campo (Pos.14) ***

P1.29. Variables Blandas
Controlables (Pos.15)

PI.
Estr.

Estr.

PI.
Estr.

PI.
Estr.

PI.
Oper.

PI.
Estr.

PI.
Estr.

PI.
Tac.

PI.
Tac.

PI.
Estr.

PI.
Estr.

Estr.

PI.
Tac.

PI.
Tac.

i/m/
A%

i/m/
A%

insm/

1w

I/

(/7n/

/v

/v

(/7n/

A%

/v

/v

(/7n/

/v

/v

[Par.31][Par.10][ PI(s) : 35,28,1,40] - [Par.10][Par.14][ PI(s) :
35,10,14,27] - [Par.31][Par.14][ PI(s) : 15,35,22,2] - [Par.14]
[Par.31][ PI(s) : 15,35,22,2] - [Par.27][Par.31][ PI(s) :
35,2,40,26] - [Par.10][Par.27][ PI(s) : 3,35,13,21] -

[Par.14][Par.10][ PI(s) : 10,18,3,14] - [Par.27][Par.10][ PI(s) :
8,28,10,3] - [Par.29][Par.14][ PI(s) : 3,27,0,0] - [Par.14]
[Par.29][ PI(s) : 3,27,0,0] - [Par.10][Par.31][ PI(s) :
13,3,36,24] - [Par.10][Par.27][ PI(s) : 3,35,13,21] - [Par.14]
[Par.27][ PI(s) : 11,3,0,0] -

[Par.29][Par.10][ PI(s) : 28,19,34,36] - [Par.31][Par.10][ PI(s)
: 35,28,1,40] - [Par.27][Par.10][ PI(s) : 8,28,10,3] - [Par.27]
[Par.14][ PI(s) : 11,28,0,0] - [Par.10][Par.29][ PI(s) :
28,29,37,36] -

[Par.31][Par.14][ PI(s) : 15,35,22,2] - [Par.14][Par.31][ PI(s) :
15,35,22,2] -

[Par.31][Par.29][ PI(s) : 4,17,34,26] - [Par.29][Par.31][ PI(s) :
4,17,34,26] -

[Par.14][Par.10][ PI(s) : 10,18,3,14] - [Par.27][Par.10][ PI(s) :
8,28,10,3] - [Par.10][Par.14][ PI(s) : 35,10,14,27] -

[Par.10][Par.31][ PI(s) : 13,3,36,24] - [Par.10][Par.27][ PI(s) :
3,35,13,21] -

[Par.10][Par.31][ PI(s) : 13,3,36,24] - [Par.31][Par.27][ PI(s) :
24,2,40,39] -

[Par.27][Par.10][ PI(s) : 8,28,10,3] -

[Par.31][Par.14][ PI(s) : 15,35,22,2] - [Par.14][Par.31][ PI(s) :
15,35,22,2] - [Par.27][Par.31][ PI(s) : 35,2,40,26] - [Par.31]
[Par.27][ Pl(s) : 24,2,40,39] -

[Par.10][Par.14][ PI(s) : 35,10,14,27] - [Par.29][Par.14][ PI(s)
:3,27,0,0] - [Par.14][Par.29][ PI(s) : 3,27,0,0] -

[Par.27][Par.29][ PI(s) : 11,32,1,0] - [Par.29][Par.27][ PI(s) :
11,32,1,0] -

[Par.31][Par.29][ PI(s) : 4,17,34,26] - [Par.29][Par.31][ PI(s) :
4,17,34,26] -

[Par.10][Par.29][ PI(s) : 28,29,37,36] -



PI.19. Accién Variante en
el Tiempo/ Periédica o
Pulsante (Pos.16) ***

P1.18. Vibraciones /
Variaciones de Energia
(Pos.17)

P1.34. Descartary
Recuperar (Pos.18) ***

Pl.1. Segmentar/ Integrar
(Pos.19)

P1.40. Materiales/
Condiciones Compuestas
(Pos.20)

P1.22. Convertir Dano en
Beneficio (Pos.21) ***

P1.36. Transicion de Fase,
Estado o Condicidén
(Pos.22) ***

Pl.14. Esfericidad -
Curvatura - Angulo
(Pos.23)

P1.37. Cambio Util
Perceptible (Pos.24) ***

Pl1.26. Copiar/ Replicar
(Pos.25) ***

P1.39. Atmodsfera/
Ambiente Inerte (Pos.26)

k%%

PI1.21. Saltar/ Evitar
(P0os.27) ***

PI.
Estr.

PI.
Tac.

PI.
Tac.

PI.
Estr.

PI.
Oper.

PI.
Estr.

PI.
Oper.

PI.
Tac.

PI.
Oper.

PI.
Estr.

PI.
Oper.

PI.
Tac.

/v

(/7n/

1w

(/7n/

A%

(/7n/

A%

I/

I/

insm/

I/

1w

I/

7wV

[Par.29][Par.10][ PI(s) : 28,19,34,36] -

[Par.14][Par.10][ PI(s) : 10,18,3,14] -

[Par.29][Par.10][ PI(s) : 28,19,34,36] - [Par.31][Par.29][ PI(s)
:4,17,34,26] - [Par.29][Par.31][ PI(s) : 4,17,34,26] -

[Par.31][Par.10][ PI(s) : 35,28,1,40] - [Par.27][Par.29][ PI(s) :
11,32,1,0] - [Par.29][Par.27][ PI(s) : 11,32,1,0] -

[Par.31][Par.10][ PI(s) : 35,28,1,40] - [Par.27][Par.31][ PI(s) :
35,2,40,26] - [Par.31][Par.27][ PI(s) : 24,2,40,39] -

[Par.31][Par.14][ PI(s) : 15,35,22,2] - [Par.14][Par.31][ PI(s) :
15,35,22,2] -

[Par.29][Par.10][ PI(s) : 28,19,34,36] - [Par.10][Par.29][ PI(s)
:28,29,37,36] - [Par.10][Par.31][ PI(s) : 13,3,36,24] -

[Par.14][Par.10][ PI(s) : 10,18,3,14] - [Par.10][Par.14][ PI(s) :
35,10,14,27] -

[Par.10][Par.29][ PI(s) : 28,29,37,36] -

[Par.31][Par.29][ PI(s) : 4,17,34,26] - [Par.29][Par.31][ PI(s) :

4,17,34,26] - [Par.27][Par.31][ PI(s) : 35,2,40,26] -
[Par.31][Par.27][ PI(s) : 24,2,40,39] -

[Par.10][Par.27][ PI(s) : 3,35,13,21] -

TABLA IX. DESCRIPCION DE SOLUCION RECOMENDADA DE ACUERDO CON CONTRADICCIONES
MAS RELEVANTES IDENTIFICADAS PARA OBJETO EVALUADO: ROBOT DE DESPEGUE
DESAFIO: Mejorar Despegue Robotizado de laminas de cobre desde placas de titanio, afectado por la

fuerte adherencia de las [dminas a las placas

Esta Tabla muestra las contradicciones relevantes identificadas por el algoritmo, las cuales son
determinantes parala direcciény el alcance de la solucién al desafio de innovacién en evaluacién. La



solucion especifica se obtendra mediante la aplicacién de los principios inventivos actualizados que se
detallan a continuacién.

Es importante tener presente que se estd evaluando ROBOT DE DESPEGUE cuando interactta con
LAMINAS DE COBRE y existe una funcién afectada: Despegue Robotizado de ldminas de cobre desde
placas de titanio, afectado por la fuerte adherencia de las laminas a las placas, en un determinado
espacio y tiempo. ROBOT DE DESPEGUE podria requerir cambios en el espacio, el tiempo, su
composicion fisica o su caracteristica funcional, asi como el reemplazo parcial o total por otro objeto u
otro cambio recomendado. Para enfatizar este concepto, se marca ROBOT DE DESPEGUE con asterisco.

No lea literalmente el nombre del objeto evaluado, asécielo a una solucién posible para ROBOT DE
DESPEGUE"

Cada principio inventivo descrito aqui puede contener mas de un concepto de innovaciéon recomendado
por TRIZ, identificados como a, b, , ..., los cuales no son todos aplicables a un caso especifico en
evaluacién. El Equipo de Innovacién debe seleccionar aquellos conceptos de innovaciéon que mejor se
relacionen con el desafio de innovacién evaluado, basandose en su propio conocimiento y en el anélisis
de pensamiento relacional que debe realizar.

También podria ser necesaria realizar una investigacion tecnolégica para su solucion, ya que es
altamente probable que la solucién especifica recomendada por los principios inventivos descritos aqui
ya exista en algun lugar del mundo. Atencién: No es lo mismo salir a buscar lo que te podria ser Gtil, que
buscar lo que necesitas, recomendado por Aatrizinventor.

La interpretacién de los principios inventivos, con el fin de aplicarlos especificamente al caso evaluado,
es un proceso recursivo que generalmente va desde lo estratégico hasta lo tactico y operativo. Le
recomendamos completar la lectura de los principios inventivos descritos a continuacién para
desarrollar una solucién posible y luego releer los principios nuevamente, para reforzar la coherencia de
la solucién que vaya surgiendo. Como resultado de la solucién de innovacion finalmente determinada,
habra un cambio en ROBOT DE DESPEGUE, en un nuevo contexto orientado por los principios
inventivos, probablemente no imaginado previamente.

El Lenguaje de Innovacién de la Naturaleza aporta velocidad y foco para un pensamiento en innovacion
guiado y sistematico de las personas. La base para la innovacion es el conocimiento profundo de la
situacion actual.

IX.A SOLUCION BASE PARA DESAFiO DE INNOVACION PARA OBJETO EVALUADO ROBOT DE
DESPEGUE

NECESIDAD POR SATISFACER: 27. Confiabilidad

Principios inventivos estratégicos: PI. Estr.

Principios inventivos tacticos: PI. Tac.

Principios inventivos operacionales: Pl. Oper.

Pos.n : Orden de importancia n de un principio inventivo incluido en Tabla ll.

CONTRADICCION ESENCIAL



Orden de contradiccion wt.1

Parametro por mejorar: (+) 27. Confiabilidad

MEJORAR (DE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2
Parametro por atenuar o preservar: (-) 10. Fuerza/ Intensidad

ATENUAR o PRESERVAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Menos Fuerza o Impulso interactuando
con S2

Principios inventivos PI(s) : [8,28,10,3]

8. Contrapeso / Compensacion, Pl Tac. (Pos.10):

a. Para compensar la pesadez / liviandad o incidencia de ROBOT DE DESPEGUE*, combinarlo con otros
objetos o campos que proporcionen un efecto para mejorar la situacién actual.

b. Para compensar pesadez/liviandad o incidencia de ROBOT DE DESPEGUE* hacer que interactie con
el entorno.

Por ejemplo, compensar pesadez de ROBOT DE DESPEGUE* sujeto a campo gravitacional, o expuesto a
campo magnético, o sujeto a valor o precio econdmico, o sujeto a enlace quimico, o sujeto arigidez
intelectual, paradigma o prejuicios.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién alternativa

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Mejorar atributos

28. Sustitucion de Mecanica, Pl Estr. (Pos.4):

a. Reemplazar una accién natural o manual, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por una accién mecanica
o herramienta.

b. Reemplazar medios mecanicos, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por un medio sensorial (6ptico,
acustico, vibracion, sabor, olor, sentimientos u otros campos sensoriales).

c. Usar campo mecanico, neumatico, hidraulico, eléctrico, magnético, electromagnético, digital, quimico,
biolégico, psicolégico u otros campos, para mejorar accién de ROBOT DE DESPEGUE™.

d. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de campos estaticos a méviles, de campos no
estructurados a aquellos que tienen estructura, o viceversa.

e. Utilizar en o para ROBOT DE DESPEGUE* campo en conjunto con partes, componentes o particulas
gue se activen con este campo (por ejemplo, campo magnético y particulas ferromagnéticas).

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién seguin condicién

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Mejorar atributos

10. Accién Preliminar, Pl Estr. (Pos.7):

a. Realizar el cambio requerido en o para ROBOT DE DESPEGUE? antes de que sea necesario (ya sea
total o parcialmente).

b. Predisponer ROBOT DE DESPEGUE* y otros objetos, si es necesario, de tal forma que puedan entrar
en accion desde el lugar mas conveniente y sin perder tiempo para su contribucion.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en tiempo

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeio

3. Calidad Local, Pl Estr.(Pos.3):

a. Mejorar calidad de manera localizada, para partes, componentes o condiciones de ROBOT DE
DESPEGUE™

b. Cambiar la estructura, accién o procedimiento de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no uniforme,
oviceversa.

c. Cambiar un entorno externo (o influencia externa) de ROBOT DE DESPEGUE™* de uniforme a no
uniforme, o viceversa.



d. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* funcione en las condiciones mas adecuadas para su
funcionamiento.

e. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* cumpla una funcién diferente y util.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en espacio

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeno; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.

CONTRADICCION COMPLEMENTARIA 1
Orden de contradiccion wt.3

Parametro por mejorar: (+) 27. Confiabilidad

MEJORAR (DE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2
Parametro por atenuar o preservar: (-) 14. Fortaleza/ Resistencia

ATENUAR o PRESERVAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Menos Fortaleza o Resistencia
interactuando con S2

Principios inventivos PI(s) : [11,28,0,0]

11. Compensacion Anticipada, Pl Tac. (Pos.1):

a. Preparar medios de emergencia, de manera anticipada, para compensar la confiabilidad relativamente
bajade ROBOT DE DESPEGUE*.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en tiempo

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar 7 factores de calidad (Calidad,
Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos, Seguridad, Proteccion)

28. Sustitucion de Mecanica, Pl Estr. (Pos.4):

a. Reemplazar una accién natural o manual, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por una accién mecanica
o herramienta.

b. Reemplazar medios mecanicos, en o para ROBOT DE DESPEGUE? por un medio sensorial (6ptico,
acustico, vibracion, sabor, olor, sentimientos u otros campos sensoriales).

c. Usar campo mecanico, neumatico, hidraulico, eléctrico, magnético, electromagnético, digital, quimico,
biolégico, psicolégico u otros campos, para mejorar accién de ROBOT DE DESPEGUE™.

d. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de campos estaticos a moviles, de campos no
estructurados a aquellos que tienen estructura, o viceversa.

e. Utilizar en o para ROBOT DE DESPEGUE* campo en conjunto con partes, componentes o particulas
gue se activen con este campo (por ejemplo, campo magnético y particulas ferromagnéticas).

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién seguin condicién

Estrategia de soluciéon para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos

CONTRADICCION COMPLEMENTARIA 2
Orden de contradiccion wt.7

Parametro por mejorar: (+) 31. Objeto genera factores daiinos

MEJORAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Mas Factores dafinos que genera afectando a S2 por
interaccién mutua.

Parametro por atenuar o preservar: (-) 10. Fuerza/ Intensidad

ATENUAR o PRESERVAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Menos Fuerza o Impulso interactuando



con S2

Principios inventivos PI(s) : [35,28,1,40]

35. Transformacion / Cambio de Parametros, Pl Estr. (Pos.2):

a. Cambiar el estado fisico o quimico de ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, en forma, en composicion,
a gas, liquido, sélido o plasma).

b. Cambiar la composicién o condicién de ROBOT DE DESPEGUE* agregando o eliminando partes o
componentes.

c. Cambiar la concentracién o consistencia; Cambiar el grado de flexibilidad; Cambiar la temperatura o
nivel de actividad interna de ROBOT DE DESPEGUE*.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién seguin condicion/ Separacion
alternativa

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar 7 factores de calidad
(Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos, Seguridad, Proteccién)

28. Sustitucion de Mecanica, Pl Estr. (Pos.4):

a. Reemplazar una accién natural o manual, en o para ROBOT DE DESPEGUE?, por una accién mecanica
o herramienta.

b. Reemplazar medios mecanicos, en o para ROBOT DE DESPEGUE? por un medio sensorial (dptico,
acustico, vibracion, sabor, olor, sentimientos u otros campos sensoriales).

¢. Usar campo mecanico, neumatico, hidraulico, eléctrico, magnético, electromagnético, digital, quimico,
biolégico, psicolégico u otros campos, para mejorar accion de ROBOT DE DESPEGUE™.

d. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de campos estaticos a moviles, de campos no
estructurados a aquellos que tienen estructura, o viceversa.

e. Utilizar en o para ROBOT DE DESPEGUE* campo en conjunto con partes, componentes o particulas
gue se activen con este campo (por ejemplo, campo magnético y particulas ferromagnéticas).

Principio de separaciéon para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién segun condicién

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos

1. Segmentar / Integrar, Pl Estr. (Pos.19):

a. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes, formas, fases, estados, o condiciones, ya sean existentes,
nuevas o ambas.

b. Integrar diferentes partes, formas, fases, estados o condiciones existentes o nuevas de ROBOT DE
DESPEGUE* en una sola entidad.

c. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* sea facil de desarmar o ensamblar.

d. Aumentar o disminuir el grado de fragmentacién o segmentacion de ROBOT DE DESPEGUE*,
Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en espacio / Separacion en
subsistemas

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeno; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.

40. Materiales/ Condiciones Compuestas, Pl Oper. (Pos.20):

a. Cambiar en o para ROBOT DE DESPEGUE* de un material, estado o condicién, uniforme a uno
compuesto, o viceversa.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién seguin condicién

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Mejorar atributos

CONTRADICCION COMPLEMENTARIA 3



Orden de contradiccion wt.12

Parametro por mejorar: (-) 14. Fortaleza/ Resistencia

MEJORAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Menos Fortaleza o Resistencia interactuando con S2
Parametro por atenuar o preservar: (-) 10. Fuerza/ Intensidad

ATENUAR o PRESERVAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Menos Fuerza o Impulso interactuando
con S2

Principios inventivos PI(s) : [10,18,3,14]

10. Accién Preliminar, Pl Estr. (Pos.7):

a. Realizar el cambio requerido en o para ROBOT DE DESPEGUE*, antes de que sea necesario (ya sea
total o parcialmente).

b. Predisponer ROBOT DE DESPEGUE* y otros objetos, si es necesario, de tal forma que puedan entrar
en accion desde el lugar mas conveniente y sin perder tiempo para su contribucion.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacion en tiempo

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeio

18. Vibraciones / Variaciones de Energia, Pl Tac. (Pos.17):

a. Mover ROBOT DE DESPEGUE* por ciclos, seglin sea necesario, con energias que lo activan.

b. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* oscile o vibre. Aumentar su frecuencia (gj., hasta ultrasonido).
Utilizar frecuencia de resonancia de ROBOT DE DESPEGUE®*, Si es necesario, disminuir frecuencia.

c. Utilizar campos que generen vibraciones en o para ROBOT DE DESPEGUE* en lugar de generadores
de vibraciones mecanicas. Combinar fuentes de oscilaciones (por ejemplo, ultrasénicas y
electromagnéticas).

d. Aplicar alternancia de ROBOT DE DESPEGUE* o de sus funciones.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en tiempo

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar 7 factores de calidad (Calidad,
Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos, Seguridad, Proteccion)

3. Calidad Local, Pl Estr.(Pos.3):

a. Mejorar calidad de manera localizada, para partes, componentes o condiciones de ROBOT DE
DESPEGUE*

b. Cambiar la estructura, accion o procedimiento de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no uniforme,
oviceversa.

c. Cambiar un entorno externo (o influencia externa) de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no
uniforme, o viceversa.

d. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* funcione en las condiciones mas adecuadas para su
funcionamiento.

e. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* cumpla una funcién diferente y Gtil.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en espacio

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeno; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién ain no ha emergido.

14. Esfericidad - Curvatura - Angulo, Pl Tac. (Pos.23):

a. Parainteraccion entre ROBOT DE DESPEGUE* y objeto (S2), en lugar de utilizar piezas, superficies o
formas rectilineas, usar formas curvilineas, envolventes o anguladas.

b. Para interaccion entre ROBOT DE DESPEGUE* y objeto (S2), en lugar de actuar en forma lineal o
directa, hacerlo interactuar de forma indirecta o con movimientos curvilineos o parabdlicos,



circundantes o angulados.

c. Mover ROBOT DE DESPEGUE* de superficies planas a esféricas; desde piezas con forma de cubo
(paralelepipedo) hasta estructuras en forma de bolas.

d. Usar rodillos, bolas, espirales, cipulas en o para ROBOT DE DESPEGUE*.

f. Pasar de movimiento lineal a giratorio, utilizar fuerzas centrifugas en o para ROBOT DE DESPEGUE*.
g. Si hay esfericidad, curvatura o angulo, aumentar o reducir, segiin corresponda en o para ROBOT DE
DESPEGUE™

Principio de separaciéon para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacion alternativa

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Aliviar si una solucién ain no ha
emergido.

CONTRADICCION COMPLEMENTARIA 4
Orden de contradiccion wt.13

Parametro por mejorar: (+) 27. Confiabilidad

=>MEJORAR (DE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2
Parametro por atenuar o preservar: (-) 29. Cumplimiento de resultado deseado

ATENUAR o PRESERVAR (UDE): ROBOT DE DESPEGUE tiene Menos Cumplimiento de resultado
deseado interactuando con S2

Principios inventivos PI(s) : [11,32,1,0]

11. Compensacion Anticipada, Pl Tac. (Pos.1):

a. Preparar medios de emergencia, de manera anticipada, para compensar la confiabilidad relativamente
bajade ROBOT DE DESPEGUE*.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en tiempo

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar 7 factores de calidad (Calidad,
Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos, Seguridad, Proteccion)

32. Cambiar Percepcion / Apariencia / Color, Pl Estr. (Pos.13):

a. Cambiar como es percibido, la apariencia, o forma de ROBOT DE DESPEGUE* en relacién con objeto
(S2) con el que interactua.

b. Cambiar el color de ROBOT DE DESPEGUE* o su entorno externo.

c. Cambiar la transparencia de ROBOT DE DESPEGUE* o su entorno externo.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién seguin condicién

Estrategia de soluciéon para ROBOT DE DESPEGUE* : Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.

1. Segmentar / Integrar, Pl Estr. (Pos.19):

a. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes, formas, fases, estados, o condiciones, ya sean existentes,
nuevas o ambas.

b. Integrar diferentes partes, formas, fases, estados o condiciones existentes o nuevas de ROBOT DE
DESPEGUE* en unasola entidad.

c. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* sea facil de desarmar o ensamblar.

d. Aumentar o disminuir el grado de fragmentacién o segmentacién de ROBOT DE DESPEGUE™.
Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en espacio / Separacion en
subsistemas

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeno; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién ain no ha emergido.



IX.B SOLUCION A CONTRADICCIONES MAS RELEVANTES ENTRE NECESIDADES POR SATISFACER
Se incluye en cada principio inventivo descrito a continuacion, el nivel de incidencia o nimero de posicién
que ocupa en Tabla ll. Si no se muestra significa que solo aparece en Tabla IV. y requiere atencion.

CONTRADICCION ENTRE NECESIDADES POR SATISFACER N° 1

Parametro por mejorar 27. Confiabilidad

MEJORAR: ROBOT DE DESPEGUE tiene Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2
Parametro por preservar 39. Productividad

PRESERVAR: ROBOT DE DESPEGUE tiene mas efecto deseable por parametro 39. Productividad
Principios inventivos PI(s) : [1,35,29,38]

1. Segmentar / Integrar, Pl Estr. (Pos.19):

a. Dividir ROBOT DE DESPEGUE* en partes, formas, fases, estados, o condiciones, ya sean existentes,
nuevas o ambas.

b. Integrar diferentes partes, formas, fases, estados o condiciones existentes o nuevas de ROBOT DE
DESPEGUE* en una sola entidad.

c. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* sea facil de desarmar o ensamblar.

d. Aumentar o disminuir el grado de fragmentacién o segmentacién de ROBOT DE DESPEGUE*.
Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en espacio / Separacion en
subsistemas

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Mejorar atributos; Mejorar desempeio; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién atin no ha emergido.

35. Transformacion / Cambio de Parametros, Pl Estr. (Pos.2):

a. Cambiar el estado fisico o quimico de ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, en forma, en composicion,
a gas, liquido, sélido o plasma).

b. Cambiar la composicién o condicién de ROBOT DE DESPEGUE* agregando o eliminando partes o
componentes.

c. Cambiar la concentracién o consistencia; Cambiar el grado de flexibilidad; Cambiar la temperatura o
nivel de actividad interna de ROBOT DE DESPEGUE*,

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Separacién segun condicién/ Separacién
alternativa

Estrategia de soluciéon para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar 7 factores de calidad
(Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos, Seguridad, Proteccion)

29. Variables Blandas Controlables, Pl Tac. (Pos.15):

a. Utilizar variables blandas externas controlables (manual, fisica, mecanica, neumatica, hidraulica,
eléctrica, magnética, electromagnética, digital, quimica, bioldgica, social, psicoldgica, fisioldgica, etc.) para
interactuar con ROBOT DE DESPEGUE?, facilitando el cumplimiento del objetivo de la funcion realizada
con objeto (S2).

b. Facilitar interaccién de ROBOT DE DESPEGUE* con objeto (S2) con variables blandas internas o
propiedades controlables (manual, fisica, mecanica, neumatica, hidraulica, eléctrica, magnética,
electromagnética, digital, quimica, bioldgica, social, psicoldgica, fisioldgica, etc.) disponibles en S1 y/o S2,
facilitando el cumplimiento del objetivo.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en tiempo

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.



38. Reacciones Fuertes o Rapidas, Pl Oper. (Pos.):

a. Aplicar reacciones fuertes y / o rapidas en o para ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, aplicar
oxidantes fuertes, cambios rapidos.).

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién segun condicion

Estrategia de soluciéon para ROBOT DE DESPEGUE* : Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.

CONTRADICCION ENTRE NECESIDADES POR SATISFACER N° 2

Parametro por mejorar 27. Confiabilidad

MEJORAR: ROBOT DE DESPEGUE tiene Mas Confiabilidad deseada para interactuar con S2

Parametro por preservar 15. Duracién de la acciéon de objeto mévil

PRESERVAR: ROBOT DE DESPEGUE tiene mas efecto deseable por parametro 15. Duracion de la accidon
de objeto mévil

Principios inventivos PI(s) : [2,35,3,25]

2.Sacar / Agregar, Pl Estr. (Pos.11):

a. Separar partes o propiedades de ROBOT DE DESPEGUE* que interfieran, o seleccione la Ginica parte (o
propiedad) necesaria de ROBOT DE DESPEGUE*.

b. Agregar nuevas partes o propiedades a ROBOT DE DESPEGUE*,

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Separacién en espacio

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Mejorar atributos

35. Transformacion / Cambio de Parametros, Pl Estr. (Pos.2):

a. Cambiar el estado fisico o quimico de ROBOT DE DESPEGUE* (por ejemplo, en forma, en composicion,
a gas, liquido, sélido o plasma).

b. Cambiar la composicién o condiciéon de ROBOT DE DESPEGUE* agregando o eliminando partes o
componentes.

c. Cambiar la concentracion o consistencia; Cambiar el grado de flexibilidad; Cambiar la temperatura o
nivel de actividad interna de ROBOT DE DESPEGUE™.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Separacién segun condicidn/ Separacién
alternativa

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar 7 factores de calidad
(Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos, Seguridad, Proteccion)

3. Calidad Local, PI Estr.(Pos.3):

a. Mejorar calidad de manera localizada, para partes, componentes o condiciones de ROBOT DE
DESPEGUE"

b. Cambiar la estructura, accion o procedimiento de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no uniforme,
oviceversa.

c. Cambiar un entorno externo (o influencia externa) de ROBOT DE DESPEGUE* de uniforme a no
uniforme, o viceversa.

d. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* funcione en las condiciones mas adecuadas para su
funcionamiento.

e. Hacer que cada parte de ROBOT DE DESPEGUE* cumpla una funcién diferente y util.

Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE* : Separacién en espacio

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Mejorar atributos; Mejorar desempeno; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.

25. Auto-Servicio, Pl Oper.(Pos.):



a. Hacer que ROBOT DE DESPEGUE* se sirva a si mismo mediante la realizacion de funciones auxiliares
utiles.

b. Utilizar recursos, energia, o sustancias que ROBOT DE DESPEGUE* desperdicia o no utiliza.

c. Incorporar recursos y/o funciones a ROBOT DE DESPEGUE* para auto servicio durante la operacion.
Principio de separacion para ROBOT DE DESPEGUE™ : Separacién en subsistemas / Separaciéon
alternativa

Estrategia de solucion para ROBOT DE DESPEGUE* : Mejorar atributos; Mejorar desempeno; Mejorar 7
factores de calidad (Calidad, Confiabilidad, Mantenibilidad, Soportabilidad, Factores humanos,
Seguridad, Proteccion); Aliviar si una solucién aiin no ha emergido.

Anexo
Listado de Principios Inventivos aplicables para Soluciones de Innovacion

Pl.1 Segmentar/ Integrar

Pl.2 Sacar/ Agregar

P1.3 Calidad local

P1.4 Asimetria/ Simetria

P1.5 Fusionar/ Separar

P1.6 Universalidad

P1.7 Anidar/ Dispersar

P1.8 Contrapeso/ Compensacién
P1.9 Anti-Accién Preliminar

PI1.10 Accidn Preliminar

Pl.11 Compensacion Anticipada

Pl.12 Equipotencialidad

P1.13 Accion Inversa o Indirecta

PI.14 Esfericidad - Curvatura - Angulo
P1.15 Dinamica

P1.16 Acciones Parciales o Excesivas

P1.17 Otra Dimensién o Campo

P1.18. Vibraciones / Variaciones de Energia

P1.19 Accién Variante en el Tiempo/ Periédica o
Pulsante

P1.20 Continuidad de Accion Util

P1.21 Saltar/ Evitar

P1.22 Convertir Dafo en Beneficio
P1.23 Realimentacion

P1.24 Intermediario

P1.25 Auto Servicio

Pl1.26 Copiar/ Replicar

P1.27 Objetos Baratos de Corta Vida
P1.28 Sustitucion de Mecanica

P1.29 Variables Blandas Controlables

P1.30 Formas/ Maneras Simples para
Interactuar

P1.31 Usar/ Remover Partes No Usadas

P1.32 Cambio de Percepcion/ Apariencia/
Color

P1.33 Homogeneidad / Compatibilidad

P1.34 Descartar y Recuperar

P1.35. Transformacion/ Cambio de Parametros
P1.36 Transicion de Fase, Estado o Condicion
P1.37. Cambio Util Perceptible

P1.38 Reaccién Fuerte o Rapida

P1.39 Atmdsfera/ Ambiente Inerte

P1.40 Materiales/ Condiciones Compuestas



Soluciones Aatrizinventor disponibles: O - Puede obtener mas soluciones en enlace de pagina de inicio.
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