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Objetivos de la automatizacion industrial

e Mejorar la ergonomia y la seguridad:

e Minimizar el esfuerzo humano vy evitar los riesgos
para los operarios

e Mejorar la calidad mediante procesos repetitivos
e Procesos anti error

e Mejorar la productividad

e Disminuir la superficie de proceso




Evolucidon automatizacion y robotizacion en
PSA Vigo
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Evoluciones significativas en la
concepcion de las arquitecturas de
automatismos en las instalaciones

industriales del automavil en PSA Vigo

CON E/S
LOGICA COMUNICACION Y CONE/S
REMOTAS EN
CABLEADA JBUS Y CON E/S REMOTAS EN
CHASIS CAJAS DE
CABLEADAS BORNAS
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Evoluciones significativas en la concepcion de
las arquitecturas de automatismos en las
instalaciones industriales del automovil en
PSA Vigo

INTRODUCCION DE

. PLC'S SAFETY (SIEMENS) UTILIZACION DE
PLCRSEIE\/|I\IOF'{I'§[§ (I:I?6N7 E/S Y DE PLC'S CON TECNOLOGIAS DE
COMUNICACION ETH VISION ARTIFICIAL
(ROCKWELL)
« RED CONTROL NET (1997) 2004 « OCR (2007)
« RED DE CAMPO DEVICE NET « SISTEMAS CENTRALIZADOS « POSICIONAMIENTO 3D (2008)
(1999) DE SUPERVISION DE

PROCESOS BASADOS EN
COMUNICACIONES OPC




Anillo ETH de una linea en el automovil

PANTALLAS DE
INFORMACIONES
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Ejemplo de Arquitectura de automatismos en un taller de chapa
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Tendencias en la Automatizacion

e ETHERNET:
Eliminacion de los cableados de ETH mediante |la
sustitucion por tecnologia Wireless para la
comunicacion de datos entre maquinas -

Despliegue y estandarizacion de la tecnologia
Ethernet sobre las redes de campo para el control de

E/S, variadores, ..... -

e Consolidacion de las tecnologias de Vision Artificial para
posicionamiento 3D de Piezas, identificacion y control
de calidad de las fabricaciones

e Utilizaciones de soluciones Plug&Play que permitan
Flexibilizar y evolucionar el proceso productivo debido a
Cambios de Cadencia, Modificaciones de Piezas
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Tendencias en la Automatizacion. Sistemas
de Informacion
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Tendencias en Robotica
Cooperacion hombre-robot

C

Célula
Hombre-robot

Robot Cooperativo

Robot de Asistencia




Tendencias en Robadtica

e Programacion

e Facilidad de programacion mediante
aprendizaje guiado por el operario

e Creciente uso de la programacion «off-line» de
los robots, a partir del disefo del proceso
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Simulacién
programacion «off-line»




Tendencias en Robadtica

e Colaboracion con el operario en el mismo entorno
e Funcion de ayuda al operario en su tarea

e Robots humanoides

Montaje carcasa motor
con robot humanoide

Empaquetado con robot
humanoide

~—
PSA PEUGEOT CITROEN '



Conclusiones
e Futuro:

e Automatizacion de nuevas operaciones en el
Montaje y en el ambito de |a Logistica.

e Entornos de trabajo: convivencia hombre-robot

e Utilizacion de la tecnologia Wireless sobre todo
para la capa de comunicaciones e intercambio
de datos entre Unidades de control y maquinas

e Despliegue y estandarizacion de la tecnologia
Ethernet sobre las redes de campo

e Potenciar los Sistemas de Informacién vy las
automatizaciones Plug&Play




GRACIAS POR LA ATENCION
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Tendencia ETH de una linea en el automovil

PANTALLAS DE
INFORMACIONES
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EJEMPLO DE RED DE CAMPO

17686-DNB/A 172105-IB4XOY 1791051812
Fonadlsla?  APUAPt Safety  12Pt Safety
Red A, DC Input/DC... DC Input

179105-1B12 Robot R1
12Pt Safety
DT Input-1

179 DS-IBSX0E Robot R2
BPt/BPt Safety
DC Input/DC...

179105-1B80E  Rabot R3 179105-IBEX0OE Termica CompactBlock
GPt/BPt Safety

GPt/BPt Safety  Rodadoda PE Rodadora PE
DC Input/DC.. DC Input/DC... R3

: G

Robot R4 179105-IBEX0OE Termico
BPt/BPt Safety

CompactBlock Robat R5

179105-1B3X0E Termico
Rodadora PE  Rodadora PE

CompactBlack  Panel Panel ArmarPaint PT Maxum 2E/25
SPt/8Pt Safety  Rodadoda PE Rodadora PF Meumaticao 1 Meumatica 2 Puesta Prasian
OC Input/DC... R4 R4 OC Input/DC... RS R& CkD P1 CkD P1 General Isla
179 DS-IBEX0E  Botonera Botonera de
8Pt/8Pt Safety  Muestreo R1 Rearme 1

DC Input/DC...
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