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navegar en base a imagenes realizadas por su

propia camara
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Previamente a la ejecucidén de la
actuacion, los AGVs de tecnologia
SLAM (Simultaneous Localization
And Mapping) que se usaban en la
planta de motores utilizaban un
sistema de navegacidén a través de
encoders y lasers. Es decir, no
necesitaban guiado magnético para
navegar.

El objetivo de la actuacion ha
consistido en realizar una prueba de
viabilidad en el mismo circuito con
un AGV Visual SLAM, el cual no
utiliza encoders para navegar, sino
que se basa en imagenes realizadas
por su propia camara.

Probando esta tecnologia, se
pretendia reducir los fallos por
pérdida de localizacidbn en los
circuitos presentes en plantay evitar

colocar una guia magnética y tags en
aquellos circuitos con AGVs con
tecnologia de filoguiado.

El principal riesgo tecnoldgico del
proyecto radicaba en el caso de
aquellos carros donde su longitud
era mayor a la longitud del AGV. En
estos casos se tenia que revisar la
fiabilidad de la cdmara y cémo
navegaba el AGV dentro de la planta.

Ademas, era necesario asegurar que
la solucidbn permitia al AGV
colocarse en las bahias sin
necesidad de cinta magnética.

El proyecto todavia se encuentra en
fase de estudio y definicidén por las
dificultades que se estan
encontrando en el mismao.
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