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Un novedoso e interesante proyecto
referente a vehiculos auténomos aplica-
dos a la mineria subterranea realizan en
forma conjunta los Departamentos de
Ingenieria Eléctrica y de Biologia, de las
Facultades de Ciencias Fisicas y Mate-
maticas y de Ciencias, respectivamente.

Helmuth Thiemer, investigador res-
ponsable del proyecto que cuenta con
financiamiento de FONDEF, explico que
en él se desarrolla un sistema de guiado
auténomo de los cargadores frontales
(LHD) utilizados en el transporte inter-
medio del proceso de extraccion del
mineral por «Block Caving» en una mina
subterranea. Se abordan en este pro-
yecto los aspectos perceptuales, las es-
trategias de coordinacion sensomotora,
las técnicas de navegacion y el control
de la produccion, asociados a la opera-
cion del vehiculo.

Con el finde facilitar la realizacién de
este proyecto los investigadores Helmuth
Thiemer, el doctor Juan Carlos Letelier
(Director Alterno de la Investigacion)
Jorge Mpodozis y Osvaldo
Alvares,desarrollaron un vehiculo de la-
boratorio, a escala de cargador frontal
industrial y «robotizaron» un cargador
frontal que CODELCO-El Teniente puso
a disposicion de este proyecto.

El académico del Departamento de
Ingenieria Eléctrica,Helmuth Thiemer
explicé que el sistema de guiado consta
de un sistema de control local en cada
vehiculo, que realiza la coordinacién
sensomotora del vehiculo mediante un
sistema neuronal reflexivo, el cual reci-
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be informacion del medio que rodea el
vehiculo y controla los actuadores de
desplazamiento y giro de éste. Este
control -anadié- se realiza mediante un
poliprocesador paralelo a bordo del ve-
hiculo. Este procesador interactia, ade-
mas, a través de un sistema de
comunicaciones moviles, con un centro
de operaciones, desde donde recibe
comandos referentes a su operacion y
desde donde se puede conocer la ubica-
cion de cada vehiculo en los tuneles.

El académico senald que para detec-
tar la posicion del vehiculo en el tinel se
desarrollé un sistema de vision artificial
que es capaz de reconocer una franjaen
el centro del techo del tunel para orien-
tar el vehiculo durante su desplazamien-
to. Por otra parte este sistema detecta
patrones instalados en ciertos puntos
estratégicos del tunel con el objeto de
traspasar al centro de operaciones su
posicion. Para una mayor seguridad -
agrego- dispone, ademas, de medicio-
nes entre el vehiculo y las paredes del
tunel, obtenidas mediante sensores ul-
trasénicos ubicados a los costados del
vehiculo.

Este proyecto iniciado en enero de
1995, ha finalizado la primera fase,
encontrandose actualmente en la se-
gunda relativa a la transferencia tecno-
l6gica.

Los objetivos de este proyecto es
optimizar la eficiencia del proceso de
transporte del mineral y reducir los ries-
gos del personal que interviene en esas
faenas.
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