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Abstract— In the search of the development of better 
technologies, improvement and acceptance of the robots in the 
industry like element of work and support in such important 
tasks as the managing of load and implementation of them in the 
CIM (Integrated Cell of Manufacture). In the last years one has 
seen great support of the companies for receiving to the robots as 
important tool of work, for such a motive it is necessary to to be 
indispensable that each of the labors realized by the robots not 
only are of great help but they are efficient, reliable and sure, of 
this form to integrate(repay) to the robot as elementary 
part(report) of the CIM. 

I. INTRODUCCION 

n la búsqueda del desarrollo de mejores tecnologías, 
mejora y aceptación de los robots en la industria como 
elemento de trabajo y soporte en tareas importantes tales 

como el manejo de carga e implementación de ellos en la CIM 
(Celda Integrada de Manufactura). En los últimos años se ha 
visto gran respaldo de las empresas por acoger a los robots 
como herramienta importante de trabajo, por tal motivo debe 
ser indispensable que cada una de las labores realizadas por 
los robots no solo sean de gran ayuda sino que sean eficientes, 
confiables y seguros, de esta forma integrar al robot como 
parte elemental de la CIM. 

OBJETIVO GENERAL 

Diseñar el sistema de control de un AGV, para manejo de 
carga dentro una celda de manufactura como sistema móvil de 
trabajo de una forma autómata, facilitando así los procesos de 
manufactura. 

 

 

Fig. 1. (Diagramas de bloques del control) 

 

 
 

 

 

Fig. 2. (Circuito de control) 

SENSORES USADOS  (Infrarrojo) 

 

El LED emisor, emite una luz IR 
(Infrarroja) que no puede ser vista por el 
ojo humano esta luz es reflejada por una 
cinta reflectiva ubicada en suelo en 
lugares estratégicos de la celda de 
manufactura. 

Como lo muestra la figura anterior cuando la luz IR es emitida 
y se encuentra sobre la cinta reflectiva el LED receptor 
recibirá la señal del LED emisor IR. En el siguiente circuito 
muestra como esta conectado el sensor IR emisor y receptor. 

 

Fig. 3. Circuito sensor IR (Infrarrojo) 
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Formulas para el cálculo de las resistencias 
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DIAGRAMA DE FLUJO DEL ALGORITMO DE 

CONTROL 

 
Fig. 4. (diagrama de flujo del algoritmo de control) 
Descripción: 
 
El teclado matricial es una herramienta de muy importante 
cuando se esta utilizando múltiples entradas y no se cuenta 
con la disponibilidad de muchos puertos, de esta forma se 
convierte en una estrategia a seguir. 
 

 

Para este caso, la aplicación se utiliza en la adquisición de 
datos en el manejo experto, debido a que se maneja 
diecinueve entradas y pues con todas estas, se ocuparían dos 
puertos y medio, mientras que con el teclado matricial, solo se 
ocupan un solo puerto y medio, por lo que se obtiene una gran 
ventaja. 

Control de Motores 
 
El control de los motores se diseño con un circuito de potencia 
comandado por una unidad de control, la cual determina los 
tiempos que debe estar encendido y manipula el sentido de 
giro del motor, para esto fue necesario el uso de aislamientos 
ópticos, los cuales permiten el uso de diferentes fuentes de 
energías las cuales se encuentran aisladas para el correcto 
funcionamiento, debido a que la fuente del circuito de 
potencia maneja altas corrientes las cuales son fatales para los 
dispositivos de control. 
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Circuito señal de control a señal de motor 

 
Fig. 5. (Circuito señal de control a señal de motor) 
Después de esta fase, continua el aislamiento el cual permite 
la correcta conexión y control de las dos fuentes de energía, 
para esto se utiliza un opto transistor, que al encenderse emite 
una luz que activa un transistor, este se encarga de 
posteriormente de activar los transistores de potencia. 
 
El opto transistor evita cualquier tipo de corto en el sistema de 
control por lo que se hace de vital importancia, por esto su 
selección y su conexión debe hacerse de forma correcta, pues 
es una parte fundamental dentro de todo el sistema. 
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Cálculos 
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Circuito 
 
Circuito señal de control del optotransistor 
 

 
Fig. 6. (Circuito señal de control del optotransistor) 
 
El siguiente paso, es el accionamiento de los transistores para 
esto hay que tener en cuenta que dentro del circuito de 
potencia existen dos clases de transistores NPN y PNP los 
cuales su activación varia. 
 
Circuito PNP 

 
Fig. 7. (Circuito den encendido del transistor PNP) 

 

Circuito NPN 

 
 
Fig. 8. (Circuito den encendido del transistor NPN) 
 
 
 

DISEÑO ESQUEMATICO DEL CIRCUITO POTENCIA 
 

 
Fig. 9. (Diseño esquemático del circuito potencia) 
 

Tabla grosor línea según amperaje 

 

Grosor (pulgadas) Amperios 

0.0142 1 

0.0284 2 

0.0426 3 

0.0568 4 

0.071 5 

0.0852 6 

0.1 7 

 

En base a los valores medidos y con un margen de seguridad 
se decidió realizar las baquelas con 0.1 pulgadas de grueso de 
la línea de conducción y con un fusible de 6 Amperios para 
evitar que llegue al máximo de la corriente soportada por la 
línea de conducción, de esta forma asegurando el circuito de 
no quemarse en caso de fallo. 
 
Motores de corriente directa 
 

 CONCEPTOS BÁSICOS.  
Velocidad, Troqué y Potencia (HP). Las características 
velocidad - troqué dan al motor DC una versátil aplicación. El 
troqué de régimen de un motor DC es dado a una velocidad 
específica llamada Velocidad Base. La velocidad base (RPM) 
se muestra en la placa del motor. Típicas velocidades base 
para motores DC son: 850, 1150, 1750 y 2500 RPM. A 
velocidad base, un motor DC entrega la velocidad, troqué y 
HP de régimen (nominales). La tolerancia de la NEMA para la 
velocidad base es de φ  7½ %. La combinación de velocidad y 
troqué desarrolla los HP de régimen de acuerdo con la 
siguiente relación: 
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Caballos de fuerza, Donde: Troqué (T): libra-pie Velocidad 
(N): r.p.m 
 
Esta fórmula establece los caballos de fuerza del motor a un 
troqué y velocidad específicos. Los motores se acoplan a 
reductores, correas y poleas, y otros dispositivos 
modificadores de velocidad, para producir troqué y/o 
velocidades mayores que las de placa, pero esta combinación 
nunca debe exceder el valor de los caballos de fuerza de placa. 
Dicho de otra manera, pueden obtenerse torques mayores, 
pero solo a proporcionalmente velocidades menores, o se 
disponen de velocidades mayores (hasta la máxima velocidad 
de placa con debilitamiento del campo) si proporcionalmente 
se acepta un menor troqué. 
 
 

 ECUACIÓN GENERAL DEL MOTOR.  Con la excepción 
de los controladores que también regulan la corriente de 
campo, el voltaje de armadura (Et) es el único parámetro que 
el controlador puede directamente cambiar o regular. Los 
sistemas de control pueden clasificarse como reguladores de 
voltaje, velocidad, corriente (torque), tensión o posición. 
Todos estos sistemas utilizan un dispositivo de realimentación 
apropiado para permitir al controlador regular la función 
deseada. La ecuación general del motor define el 
funcionamiento del motor bajo diferentes condiciones de 
voltaje y carga. 
 
Et = Ec + Ia.Ra  
Donde:   
Et: Voltaje en los terminales de la armadura 
Ec: Fuerza contra electromotriz  
Ia: corriente de la armadura 
Ra: resistencia de la armadura 
K: es una constante determinada por el número de polos en la 
máquina y el número de arreglos de los conductores en la 
armadura 
Ec = K.φ .N  
Siendoφ : El flujo magnético N: velocidad (rpm) 
 
El torque desarrollado en un motor DC es función del radio de 
la armadura, el número de conductores y la fuerza ejercida 
sobre los conductores. La fuerza depende del flujo, la 
corriente y la longitud de los conductores de la armadura. 
Expresado matemáticamente como: 
T = K.φ . Ia 
 
Donde el torque (T) es medido en libra-pié, (K) es una 
constante determinada por el número de polos en la máquina y 
el número de arreglos de los conductores en la armadura, (φ ) 
es el flujo total por polo en el entrehierro, y (Ia) es la corriente 
de armadura en amperios. 
 

 

 

 

CONCLUSION 

 
 En el transcurso de proyecto y después de muchas 

investigaciones se concretaron cada una de las ideas para 
después implementar y formalizar cada uno de los circuitos 
diseñados en las figuras anteriormente mostradas, es necesario 
adicionar la experiencia que se adquirió en cada uno de los 
pasos realizados en la búsqueda cada uno de los elementos 
diseñados y construidos para sistema de control del AGV. 
 
 

 Este proyecto se deja con la posibilidad abierta para 
futuras investigaciones en el campo de control, ya sea para 
prueba de diversos dispositivos de control tales como el 
FPGA con mas señales de salida, entrada y mas eficiente que 
los microcontroladores convencionales. Sistemas de ubicación 
automático, también para la complementación de cámaras de 
video como dispositivo de control y reconocimiento, y 
sistemas digitales de reconocimiento en el lugar de trabajo. 
 
. 
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