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Digital Innovation Hub para el impulso econémico de la Comunitat Valenciana
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' N N D ' Valencia Region Digital
- Innovation Hub

La misién de InnDIH es asegurar la digitalizacidn del ecosistema
de las PYMEs y del sector publico de la Comunitat Valenciana
mediante la adopcion de la Inteligencia Artificial para generar
un sistema productivo digital y tecnolégicamente avanzado en
la regidn, alineado con la Estrategias Al y S3 (Estrategia de
Especializacion Inteligente de la Comunitat Valenciana para el
periodo 2021-2027).

InnDIH representa la gran apuesta centralizada de colaboracion
publico-privada donde el ecosistema empresarial, las
universidades, los centros tecnoldgicos y de investigacion, los
institutos de investigacion biotecnoldgica-sanitaria y las
Administraciones Publicas.
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Acercamos las tecnologias digitales a las empresas
y la Administracion Publica. InnDIH es la propuesta
integrada de la Comunitat Valenciana para la red
Europea de EDIHs (European Digital Innovation Hubs)
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En este taller se mostrara las pautas y se daran las explicaciones como acceder a los servicios que ofrece InnDIH tales
como apoyo a la busqueda de financiacion, ecosistema de innovacién y redes, formacion digital para upskilling de

personal, ensayo y experimentacién.

InnDIH esta financiado por la Unidén Europea a través del Programa Europa Digital, Grant Agreement N°101083002 y
garantiza que cualquier empresa y Administracion Publica de la regién tenga acceso a know-how, formacién, tecnologias,
infraestructuras y laboratorios para mejorar y acelerar su digitalizacion
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El PLC Industrial como herramienta de Edge Computing

El concepto de Edge Computing en el ambito de la industria 4.0 hace referencia a la descentralizacion del procesamiento
de datos y la ejecucidon de tareas de computacién en dispositivos cercanos a la fuente de datos, como sensores y
maquinas industriales, en lugar de depender exclusivamente de servidores remotos en la nube. Esto permite una
mayor velocidad de procesamiento, menor latencia y una mayor eficiencia en la toma de decisiones en tiempo real,
lo que es esencial para la automatizacion y el control de procesos industriales avanzados, facilitando asi la transformacion
digital y la optimizacion de la produccion en la industria 4.0.

El objetivo del taller es introducir la utilizacion
de PLCs industriales de Ultima generacion como
nodos de Edge Computing. Ademas, se
abordara la tecnologia de dockerizacion, que
permite encapsular aplicaciones y sus
dependencias en entornos aislados y portatiles.
La combinacion de estas tecnologias capacita
a los desarrolladores empaquetar sus
aplicaciones con todos los elementos necesarios .
para su funcionamiento consistente, generando ' automation
mejoras sustanciales en la eficiencia vy
escalabilidad en entornos de desarrollo y
produccion industriales.

https://www.phoenixcontact.com/en-pc/industries/plcnext-technology
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A lo largo del taller, también se presenta-
ra un posible caso de aplicacion median-
te el desarrollo de un gestor de energia
(EMS) orientado a aplicaciones industria-
les basado en Edge Computing.

Factory Level

Field Level

https://aimhe.org/siemens-industrial-edge-incorpora-los-beneficios-de-la-nube-a-nivel-de-campo/
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Innovacion en el laserado de precision:
Laser, vision 3D y robotica

El proceso de “laserar” consiste en proyectar luz laser sobre una superficie. El haz laser recorre toda la superficie a decapar
o marcar. Debido a la necesidad de un sistema 6ptico para dirigir el haz de luz a lo largo de la superficie, el area total
de trabajo esta limitada por el propio sistema éptico. Ademas, la resolucién del decapado o marcado disminuye con el
aumento del area de trabajo.

Para resolver este problema y poder laserar cualquier area sin perder resolucién se ha desarrollado un sistema de laserado
por sectores. El area de trabajo se divide por sectores de un area inferior y suficiente para que el laserado se realice
localmente con la mejor resolucion que ofrece la 6ptica del sistema laser. Dado que se trabaja por sectores, el area total
que se puede laserar puede considerarse infinita a priori. Ademas, con este método es posible obtener la mejor calidad
en el acabado.

Los problemas que surgen con esta técnica de laserado son los siguientes:
« Es necesario trocear la plantilla a laserar en la superficie.

« Es necesario localizar la pieza por sectores delante del laser para que sea laserada con el sector correspondiente.

« Es necesario ajustar las uniones de los sectores. En un decapado continuo de una Unica plantilla en una superficie no
existen uniones. En el caso de trabajar por sectores es necesario garantizar que las uniones entre sectores son correctas
para que el acabado del trabajo sea perfecto.

El sistema de decapado propuesto esta compuesto
por:
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« Un laser que se utiliza para el laserado.

« Una camara 3D que determina la posicién del
sector de la pieza delante del laser y permite
corregir errores.

« Un sistema de manipulacién de la pieza por
sectores delante del laser. En este caso, se utiliza
un robot antropomérfico con 6 grados de libertad.

En el taller se presentaran los retos tecnoldgicos que
| han sido necesarios superar para conseguir un
correcto funcionamiento del sistema.
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LOGIBLOCK: Plataforma Modular para el Despliegue y Gestion de Flotas de
Vehiculos Autonomos y Robots Logisticos en PYMEs

Los vehiculos de guiado automatico (AGVs) para el transporte de bienes y materiales
son hoy en dia una solucién extendida en grandes instalaciones industriales y
almacenes de transferencia de gran tamafio, donde ofrecen ventajas econdmicas y
administrativas significativas. Pero el uso de estos vehiculos en instalaciones de menor
tamafio es muy limitado, debido a que no han sido disefiados para ajustarse a sus
especificaciones y restricciones concretas, como pueden ser las restricciones de
espacio y la presencia de operadores humanos constituyen un entorno mucho mas
dindmico, donde la interaccion con humanos es mas frecuente. Ademas, las pequenas
y medianas empresas tienen menos recursos econdémicos y técnicos para realizar las
inversiones necesarias para implantar y gestionar estos vehiculos.

La Universitat Politécnica de Valencia, a través del Centro de Investigacion en Gestion
e Ingenieria de Produccion (CIGIP) y el Instituto Universitario de Automatica e
Informatica Industrial (ai2), coordind el proyecto Logiblock que reline a empresas,
centros tecnoldgicos y universidades. En el marco del proyecto se ha desarrollado
una plataforma que facilita el despliegue, planificacion, gestion y supervision de flotas
de robots y vehiculos auténomos en PYMEs, para que ejecuten tareas logisticas en
entornos industriales.

La plataforma integra tecnologias habilitadoras (localizaciéon de bajo coste UWB,
SLAM, HRI, navegacion segura en entornos colaborativos) que permiten la implantacion
de manipuladores moviles, AGVs y robots colaborativos para logistica en este tipo
de empresas, ajustandose a sus necesidades especificas. Estas tecnologias reducen
los costes de implantacion y estan adaptadas al trabajo en espacios pequefos en
presencia de humanos. Estos dispositivos se pueden combinar con otros para configurar
una soluciéon modular, versatil y flexible capaz de automatizar cualquier tarea logistica
desde o hacia cualquier estacion de trabajo o almacén.

LogiBlock proporciona un sistema de gestion de
flotas (FMS) capaz de planificar y secuenciar las
tareas logisticas que deben realizar los robots. Los
Transpcme | algoritmos implementados permiten optimizar y
AR controlar la ejecucion de tareas en base a
indicadores clave. Los usuarios tienen interfaces
de usuario intuitivas para configurar las tareas a
realizar por la flota y la plataforma proporciona
interfaces para conectarse a otros sistemas de
informacion (ERP, MES/MOM, SGA) y asi facilitar la
integracién vertical de procesos entre los diferentes
niveles de la empresa. Ademas, permite a los
usuarios registrar las tareas realizadas en cadenas
de bloques para asegurar la trazabilidad y la
integracion horizontal en la cadena de suministro.

Este proyecto permite reducir la brecha digital
existente en las instalaciones de menor tamafio y
. las empresas con menos recursos, para que puedan
beneficiarse de la eficiencia obtenida a través de
| la digitalizacién de los procesos y aumentando su
competitividad.
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Hacia la eliminacion del anunciamiento de ingestas en el sistema de
Pancreas Artificial

Los sistemas de regulacién automatica de insulina, también conocidos como sistemas de pancreas artificial, prometian
reducir la carga de autogestion en el tratamiento de la Diabetes Tipo 1 (DT1). No obstante, estos sistemas aun requieren
la intervencién del paciente para compensar comidas. Los sistemas comerciales necesitan que la persona con DT1 estime
la cantidad de carbohidratos de la comida y la anuncie al sistema para que éste calcule un bolo de insulina que sirva de

accion de prealimentacion.

El grupo Tecnodiabetes, perteneciente al Instituto de Automatica e Informatica Industrial de la Universitat Politecnica de
Valéncia, esta desarrollando un mddulo que permita eliminar la necesidad de anunciar ingestas dado un algoritmo de
control existente. Este taller aportarad una visién general del disefio, desarrollo e implementacion de los tres elementos

que integran este médulo:

1. Detector de ingestas basado en monitorizacion continua de glucosa. Utilizando técnicas de deteccién de fallos, se
ha desarrollado un algoritmo para detectar el inicio de las comidas tomando como datos de entrada las medidas de

un monitor continuo de glucosa (MCG).

2. Detector de ingestas basado en acelerometria. Para detectar una ingesta por MCG, hay que esperar a que se absorba
la glucosa. Para evitar estos retrasos, el grupo esta desarrollando una pulsera inteligente que monitoriza el
comportamiento inercial asociado al movimiento de la mano al ingerir un alimento y utiliza un algoritmo de machine
learning, integrado en el firmware, capaz de discernir el inicio de la ingesta a partir de esta informacion.

3. Algoritmo de liberacién automatica de bolos. El algoritmo utiliza la informacion de ambas detecciones para calcular
un conjunto de bolos de insulina y acciones de inhibicién de la accién de control. Este algoritmo, junto al de deteccion
de ingesta por MCG, se implementara en el AP Studio, la aplicacién Android desarrollada por el grupo para implementar

algoritmos de pancreas artificial.

La validacion del conjunto se realiza utilizando un sistema de Hardware-in-the-Loop en el que se conectan prototipos de
los diferentes dispositivos y se comunican entre ellos como si fueran los dispositivos comerciales.
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WRAD: Un robot portatil para la ayuda discapacitados

En Europa y Espaiia existe un nimero importante de personas que no pueden utilizar al menos un brazo por diferentes
causas. Su calidad de vida aumentaria considerablemente si pudieran realizar por si solas ciertas tareas cotidianas, como
comer, beber, abrir puertas, etc.

Este proyecto esta dedicado al desarrollo de un brazo robético capaz de asistir a estos pacientes.

Un robot portatil debe cumplir algunos requisitos como el bajo
peso, comodidad, seguridad, elevada autonomia de la bateria,
etc. Por otra parte, debe ser capaz de levantar la mayor cantidad
de peso posible para aumentar el niUmero de tareas en las que
puede asistir al paciente. También debe tener un coste reducido.

Cabe resaltar que la restriccion de peso esta en contradiccion
con el requisito de la autonomia, asi como de la capacidad de
carga.

Para encontrar la solucion 6ptima, se han realizado multiples
iteraciones de disefio/ fabricacion/ redisefo. Se ha utilizado el
programa CAD “Fusion360” y el método de disefio generativo.
La fabricacién se ha hecho mediante la impresién 3D de Sinte-
rizado Selectivo por Laser, o SLS.

Tl T LT e « 0@ aB @

EEEE

aRAh

Lt

L

Por otra parte, el dispositivo también tiene otros requisitos. Debe ser capaz de controlar los motores en tiempo real.
También tenia que ser capaz de recibir 6rdenes del usuario, que no puede utilizar las manos. Para ello se ha desarrollado
un sistema de reconocimiento de voz. En un futuro préximo, se le afiadira un sistema de vision artificial.

Para cumplir estos requisitos, se han tenido que utilizar dos tarjetas CPU. Una compatible con el Arduino, se dedica
al control de los motores y al acceso al hardware. Una Raspberry Pi se dedica a la interpretacion del lenguaje y a la
parte de vision.
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