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Los vehiculos de guiado automatico o
AGV, del inglés Automatic Guided Vehicle,
son equipos ampliamente utilizados en
la industria para transportar partes des-
de un almacén a un punto de ensamble
dentro de una planta. Para sequir una
trayectoria especifica, el AGV cuenta con
sensores que rastrean una cinta magnéti-
ca superficialmente enterrada en el piso;
esta aproximacion funciona correctamen-
te siempre y cuando la cinta se preserve
en buen estado. Sin embargo, el paso de
vehiculos pesados y personal sobre la cin-
ta magnética tiende a destrozarla o des-
prenderla, de tal manera que el AGV debe
detener su marcha al no encontrar con un
camino magnético continuo que le defina
la trayectoria a sequir; estos paros resul-
tan costosos por la produccion que deja
de realizarse, la reposicion de la cinta y las
horas-hombre dedicadas a la reinstalacion
de la cinta. Una propuesta para solucionar
este problema es el desarrollo de vehiculos
de guiado automatico que no dependan
de una cinta magnética para seguir una
trayectoria; los fundamentos técnicos de
esta clase de vehiculos se encuentra en la
robdtica movil, e incluyen temas como to-
pologias, los tipos de motor, la descripcion
cinematica, los sensores, etc., [1]. A pe-
sar de ello, la mayor parte de la literatura
no aborda el tema de la implementacion
fisica (mecatronica) en detalle o, en mu-
chos casos, los investigadores se valen de
prototipos comerciales y no la necesitan;
por tanto, cuando se requiere construir un
AGV, debe diseiarse y desarrollarse desde
cero. En el caso particular de prototipos
de AGV para la investigacion, el problema
es mas complejo, ya que no sélo debe ser
funcional, sino ademas debe permitir mo-
nitorear el comportamiento de sus diver-
sas partes, por ejemplo, la corriente ins-
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tantanea de los motores, los valores de los
elementos de retroalimentacién y control,
etc. Esta dualidad convierte al vehiculo
en un elemento complejo, por lo que un
correcto disefio mecatrénico que cumpla
los requisitos funcionales y de monitoreo
es una necesidad ineludible; mas aun, el
disefio debe apegarse a la topologia ele-
gida para el vehiculo [1] y a los aspectos
de interfaz de hardware y software para
el monitoreo.

Tomando en consideracion lo anterior,
se presenta aqui la arquitectura de un sis-
tema mecatronico (mecanico, electronico
e informatico) para el desplazamiento,
guiado e interfaz de sensores de un AGV
de topologia tipo triciclo, como el que se
describe en [2], basado en odometria para
la navegacion del vehiculo. A continua-
cion se describe la estructura fisica, sis-
tema de guiado y locomocion, sensores e
interfaces para la comunicacion interna y
exterior del AGV.

CONSTITUCION MECATRONICA
DEL AGV

Caracteristicas mecanicas del vehicu-
lo, de acuerdo con [2]: topologia tipo tri-
ciclo; medicion de posicion y orientacion:
por odometria, utilizando encoders opti-
cos en las ruedas traseras del vehiculo;
sistema motriz: motor de corriente directa
con cadena a la rueda motriz; sistema de
direccion: servomotor de corriente directa
con encoder dptico, con banda para orien-
tar la rueda motriz.

Caracteristicas electronicas: tres tarje-
tas de control intercomunicadas por buses
seriales entre si (de sensores e interfaz de
monitoreo, de control automatico motriz
y de direccion, y de control supervisorio
e interfaz de programacion); dos tarjetas
de potencia (Control motriz, Control de
direccion); 1 sistema de comunicacion por
radiofrecuencia.

Caracteristicas informaticas: 4 pro-
gramas (de control supervisorio, de con-
trol digital, de interfaz de encoders dpti-
cos y de alto nivel en una computadora).

El concepto de mecatrénica asume
la integraciéon armoniosa o sinérgica de

los componentes mecanicos, electroni-
cos e informaticos [3]. El primer nivel de
integracion es el mecanico, en el cual se
logra la topologia del triciclo colocando
en un extremo de un rectangulo metalico
las ruedas traseras y en el centro del otro
extremo la rueda motriz y de direccién,
todas ellas con sus respectivos encoders
opticos. El segundo nivel de integracion
es el eléctrico/electronico y de control, en
donde se instala el motor de traccion vy el
de direccidn, sus mecanismos y controla-
dores electronicos, la tarjeta de control
supervisorio que se conecta por puerto
serie a la interfaz de comunicacion de ra-
diofrecuencia, a la de control motriz y de
direccion, y a la de interfaz de sensores.
El tercer nivel de integracion fue el infor-
matico, que se refiere a que cada tarjeta
de control e interfaz es programada para
que desarrolle sus tareas de forma coor-
dinada con el resto del sistema, dando
entrada y salida de datos desde y hacia
los diversos sistemas del AGV; esta inte-
gracion proporciond exitosamente al AGV
la capacidad de ser programado desde
una computadora personal con una ruta a
sequir (modo funcional) o para transmitir
en tiempo real los pulsos de los encoders
opticos (modo de monitoreo).
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