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@ Resumen:

Sistema de guiado de vehiculos auténomos por sen-
sor fotovoltaico de desvio.

El objeto de la invencién es el guiado de vehiculos
auténomos de avance o desplazamiento sobre super-
ficie sélida mediante uno o mas sensores fotovol-
taicos que detectan el desvio entre la posicién del
vehiculo y el haz luminoso de la trayectoria deseada.
El principio de captacién de posicién, independien-
temente del modo de captacion, es siempre fotovol-
taico, como se detalla en las figuras 4(a), 4(b) y
4(c) en donde se proponen 3 métodos diferentes de
guiado.

Figura3
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DESCRIPCION

Sistema de guiado de vehiculos auténomos por
sensor fotovoltaico de desvio.
Objeto de la invencién

La presente invencion se refiere al guiado de
vehiculos auténomos de avance o desplazamiento
sobre superficie sélida, caracterizado por el sis-
tema de captacién de posicién que es esencial-
mente fotovoltaico.
Antecedentes de la invencién

En el estado actual de la técnica es conocida
la combinacién de las formas fundamentales de
captacién de posicién basadas en senales acusticas
(ultrasonidos), radar, video complementado con
procesamiento de reconocimiento de formas, asi
como otros sistemas de deteccion de presencia por
infrarrojos o fotoeléctricos.
Descripcién de la invenciéon

El objeto de la invencién es el guiado de vehi-
culos auténomos de avance o desplazamiento so-
bre superficie sélida mediante uno o mas senso-
res fotovoltaicos que detectan el desvio entre la
posiciéon del vehiculo y el haz luminoso de la tra-
yectoria deseada (figura 3). El principio de cap-
tacion de posicién, independientemente del modo
de captacion es siempre fotovoltdico, como se de-
talla en las figuras 4(a), 4(b) y 4(c). Se proponen
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tres modos diferentes a continuacién:

a) Método de guiado, descrito en las figuras
4(a) y 4(b), en el cual la trayectoria a se-
guir estd constituida por una banda reflec-
tante de pintura u otro material reflectante
adherido a la superficie, tanto del techo co-
mo del suelo, al ser ésta iluminada por una
o mas fuentes luminosas adyacentes a la cé-
lula sensora. La indicacion de desvio a iz-
quierda o derecha de la trayectoria marcada
con la citada banda reflectante es indicada
por la tensién fotogenerada en magnitud y
signo.

b) Método de guiado, descrito en las figuras
4(a) y 4(c), en el cual la trayectoria a seguir
estd constituida por una banda luminosa
estrecha. El desvio del sensor fotovoltaico
de la citada franja luminosa es indicado en
magnitud y signo por la tensién generada a
consecuencia de la banda luminosa.

¢) Método de guiado, descrito en las figuras 5
y 6, el cual estd constituido por cuatro cé-
lulas fotovoltaicas, dispuestas en modo pi-
ramidal, de manera que la energia fotovol-
taica generada por cada dos caras opuestas
es comparada por un amplificador diferen-
cial, cuyo resultado es una tension eléctrica
procedente de la diferencia de tensién entre
ambas caras o paneles fotovoltaicos.

Este sistema de captacién consiste en detec-
tar el dngulo de desvio respecto al foco de luz o
linea de luz, segin el caso. El principio de detec-
cion del citado angulo de desvio consiste en que
la generacion de potencial de cada célula fotovol-
taica es proporcional a la captacién de luz, de tal
forma que la interpretacién del desvio angular es
tal que una diferencia de potencial nulo indica que

10

15

20

25

30

35

40

45

55

60

65

la base del sensor y el sensor estan orientados ha-
cia la fuente de luz, mientras que, a medida que
aumenta esta diferencia de potencial, se asume
que lo hace del mismo modo el desvio angular
del foco luminoso respecto al eje de referencia del
sensor y su base de soporte.

Las tensiones de ambos amplificadores dife-
renciales indican las coordenadas en dos grados
de libertad de la posicién del foco emisor de luz o
el desvio del foco respecto a la trayectoria normal
a la base que pasa por el vértice de la piramide
fotovoltaica fotodetectora.

Gracias al mencionado sistema se obtienen
métodos alternativos de guiado que resultan ino-
cuos por no emitir ningin tipo nocivo de ra-
diacién, siendo tecnolégicamente viables por su
sencillez y consecuente coste, lo cual facilita el
progreso en los sistemas de posicionamiento mul-
tisensorial.

Descripcién de los dibujos

Para completar la descripcion que se estd rea-
lizando y con objeto de ayudar a una mejor
comprension de las caracteristicas del invento, se
acompana a la presente memoria descriptiva, co-
mo parte integral de la misma, un juego de dibu-
jos en el que, con caracter ilustrativo y no limita-
tivo, se representa lo siguiente:

Figura 1.- Guiado con referencia en el suelo

1. Sensor fotovoltaico propuesto monodimen-
sional.

2. Rail reflectante marcador de trayectoria
(emisor de luz reflejada en el suelo).

3. Vehiculo auténomo.

4. Suelo de desplazamiento del vehiculo.
Figura 2.- Guiado con referencia en el techo

1. Sensor fotovoltaico monodimensional.

2. Rail marcador de trayectoria (emisor de luz
en el techo).

3. Vehiculo.

4. Techo del espacio que contiene el vehiculo.

Figura 3.- Guiado con referencia mediante foco
de luz fijo

1. Sensor fotovoltaico bidimensional propues-
to.

2. Emisor fijo de luz.
3. Vehiculo.

4. Suelo.

5. Techo.

Figura 4(a).- Constitucién del sensor de direccién
angular monodimensional fotovoltaico.

1. Fuente de luz o foco luminoso.

2. Panel sensor fotovoltaico de forma rectan-
gular.
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3. Panel sensor fotovoltaico de forma rectan-
gular.

4. Soporte base de los paneles fotovoltaicos.

5. Medidor de la diferencia de potencial gene-
rado entre los dos paneles sensores.

6. Ajuste de cero entre dngulo de desvio y
tension generada.

Figura 4(b).-
1. Fuente de luz o foco luminoso.

2. Panel sensor fotovoltaico de forma rectan-
gular.

3. Panel sensor fotovoltaico de forma rectan-
gular.

4. Soporte base de los paneles fotovoltaicos.

5. Superficie con banda reflectante.
Figura 4(c).-
1. Fuente de luz o foco luminoso.

2. Panel sensor fotovoltaico de forma rectan-
gular.

3. Panel sensor fotovoltaico de forma rectan-
gular.

4. Soporte base de los paneles fotovoltaicos

Figura 5.- Constituciéon del sensor de direccion
angular bidimensional fotovoltaico.

1. Fuente de luz.

2. Panel sensor de la magnitud angular hori-
zontal y forma triangular.

3. Panel sensor de la magnitud angular verti-
cal y forma triangular.

4. Soporte de la piramide fotovoltaica sensora.
5. Desvio angular en la coordenada horizontal.

6. Desvio angular en la coordenada vertical.

Figura 6.- Realizacion preferente mediante servo-
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posicionador del sensor.
Fuente de luz.
Desvio angular vertical.

Desvio angular honzontal.

= W o=

Amplificador diferencial de captacién des-
vio vertical.

5. Motor de desplazamiento angular de com-
pensacién desvio vertical.

6. Amplificador diferencial de captacién des-
vio horizontal.

Figura 7.- a) Guiado del vehiculo mediante luz
fija

b) Coordenadas cartesianas de posi-
cién

Sensor bidimensional.

Emisor de luz fijo.

Vehiculo (vista de perfil).

Sensor bidimensional.

A e

Proyeccién del lugar del emisor de luz
sobre el suelo cartesiano.

3. Vehiculo (vista de planta).

Realizacién preferente de la invencién

De acuerdo con la definicién de la idea objeto
de la patente, se ilustra en la figura 6 adjunta
la configuracién de un sensor de desvio angular
de tipo piramidal cuyas posibles aplicaciones se
muestran en las figuras 1, 2 y 7.

Una realizacién preferente consiste en medir
la posicién angular de un vehiculo respecto a una
fuente luminosa ubicada opcionalmente en la tra-
yectoria a seguir en el suelo o en la proyeccién
de la trayectoria a seguir sobre el techo o un foco
luminoso de acceso directo desde cualquier parte
del espacio exento de obstdculos a la luz.

Una realizacion preferente incluye un servopo-
sicionador que situa el sensor en la direccién del
foco luminoso segiin se muestra en la figura 7. El
recorrido angular que debe experimentar el sensor
respecto a la base que lo soporta, para equilibrar
las tensiones eléctricas generadas por ambas ca-
ras del mismo, es el dngulo que separa la fuente
luminosa de la direccién de la citada base.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema de guiado de vehiculos auténomos
por sensor fotovoltaico de desvio, caracterizado
por permitir el posicionamiento de un vehiculo
en base a la utilizacion del captador de posiciéon
angular bajo el principio fotovoltaico.

2. Sistema de guiado de vehiculos auténomos
por sensor fotovoltaico de desvio, segin reivindi-
cacion primera, caracterizado por tres modelos
bésicos de guiado:

a) Método de guiado, descrito en las figuras
4(a) y 4(b), en el cual la trayectoria a se-
guir estd constituida por una banda reflec-
tante de pintura u otro material reflectante
adherido a la superficie, tanto del techo co-
mo del suelo, al ser ésta iluminada por una
o mas fuentes luminosas adyacentes a la cé-
lula sensora. La indicacion de desvio a iz-
quierda o derecha de la trayectoria marcada
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con la citada banda reflectante es indicada
por la tensién fotogenerada en magnitud y
signo.

Método de guiado, descrito en las figuras
4(a) y 4(c), en el cual la trayectoria a seguir
estd constituida por una banda luminosa
estrecha. El desvio del sensor fotovoltaico
de la citada franja luminosa es indicado en
magnitud y signo por la tensién generada a
consecuencia de la banda luminosa.

Método de guiado, descrito en las figuras 5
y 6, el cual estd constituido por cuatro cé-
lulas fotovoltaicas, dispuestas en modo pi-
ramidal, de manera que la energia fotovol-
taica generada por cada dos caras opuestas
es comparada por un amplificador diferen-
cial, cuyo resultado es una tension eléctrica
procedente de la diferencia de tensién entre
ambas caras o paneles fotovoltaicos.
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Figura 1.

Figura 2.

Figura 3.
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Figura 4 (a).

Figura 5.
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Figura 4 (b)

Figura 4 (c)
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Figura 6.
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(a)

(b)
Figura 7 (a), (b)

h
tan ()

r = /\/R2+h2

y = rsin (o)
x = rcos (a)

R =
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