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OBJETIVOS GENERAL

> Disenar el sistema de control de un
AGV, para manejo de carga en una
celda de manufactura como sistema
movil de trabajo de una forma
automata, facilitando asi los procesos
de manufactura.



OBJETIVOS ESPECIFICOS

» Seleccionar el sistema de comunicacion inalambrica adecuada
para la conexion entre el AGV y el PC, que permita el enlace, ente
el AGV y el centro de mando.

» Disefar un software que maneje todas las variables e informacion
que aporta el AGV, para implementarlo en un SCADA.

» Buscar e implementar la forma mas adecuada en la que el AGV
pueda estar el mayor tiempo posible en funcionamiento sin la
necesidad de recargas eléctricas, ni sobrecalentamientos en sus
circuitos.



DISENO METODOLOGICO
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DIAGRAMAS DE ESTADOS
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MANEJO Y AUTOMATICO
MANUAL DESDE EL AGV

El AGV puede ser controlado desde los mandos
ubicados en la parte superior del mismo. Desde aqui
se puede manejar y programar una secuencia al AGV

dentro de la celda.

Desde este control también se puede monitorear la
tarea que este llevando a cabo.



MANEJO A DISTANCIA
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DISENO DE LOS CIRCUITO
ELECTRONICOS

Para el diseno de la baquelas se tuvo en cuenta dos
factores importantes,

El primero la corriente que consumen los motores que fue
de 2 Amperios por cada motor, andando el AGV hacia
delante y 3 Amperio por cada motor girando sin carga, y
4.5 Amperios con una carga de 60 Kg.

En base a estas pruebas realizadas, se basaron los
analisis para el diseno de las baquelas de potencia.

Y la segunda fue la necesidad de aislar los circuitos de
control de los circuitos de potencia para estos se usaron
optotransistores 4N35 que sirven como aislamiento optico.



CONTROL DE FLUJO

Para poder cumplir los objetivos planteados, fue necesario disenar un
control de flujo de transmision, debido a que el AGV puede ser
comandado alambrica e inalambricamente, por lo que se hace
necesario que las sefales de transmision y recepcion sean
controladas, es decir, que las senales de transmision del centro de
mando, PC (inalambrico o alambrico) y el mando de usuario experto en
el AGV (teclado y LCD), no pueden estar conectadas a un mismo
punto, ya que en el momento de la transmision esto se traduciria en un
corto circuito, y el posterior dano de la recepcion del dispositivo de
control; y debido a que el receptor solo recibe una senal, se diseno un
circuito que regulara la transmision de datos.



SENSOR INFRAROJO

Para el proyecto se instalaron tres sensores infrarrojos en la parte inferior del
AGV y dos mas, ubicados en la parte superior del AGV para sensar las
posiciones final e inicial del sistema que recoge el material.

Los sensores S1, S2, S3 son los sensores ubicados en la parte inferior y estan
instalados de la siguiente manera:

El sensor S1 y S2 que estan ubicados en la
parte de adelante y en la parte de atras
respectivamente, estos sensores ayudan que el
AGV se estabilice después de cruzar siguiendo
una cinta reflectora ubicada en suelo, ya que
debido a diferencias de altura que hay en el
suelo.
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