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Este capitulo describe una innovadora alternativa a la aplicacion manual de
fibras de carbono e inyeccion de resina en superficies de hormigén en ta-
neles. En su desarrollo, se disefi6 una herramienta integrada ligera para la
aplicacion automatica de Fibra Reforzada por Carbono (FRP) y resina
epoxica. En la herramienta se integraron sensores de vision y laser telemé-
trico para asegurar operaciones de inspeccion y mantenimiento precisos.
Una brida de interconexién permite conexion sencilla y robusta de la he-
rramienta a la punta de un manipulador robético. El conjunto robot-
herramienta se monta sobre una grua con plataforma. Un solo operario
puede dirigir la plataforma y las operaciones robot-herramienta desde una
cabina de control situado a nivel terrestre, en un vehiculo con ruedas sobre
el cual estd montado la gria con plataforma. Para permitir al operario iden-
tificar fisuras para la inyeccion de resina epoxica, y decidir donde colocar
las tiras de FRP, se ha desarrollado una interfaz hombre-maquina (HMI)
grafica que guia al operario de forma visual. Los procedimientos de man-
tenimiento en si se realizan en modo automatico una vez recibido la orden
de confirmacion por parte del operario.

1 Introduccion

En la actualidad, los tineles se disefian y construyen para poseer una vida
util de cientos de afios. Sin embargo, cambios en su utilizacion, nuevos cri-
terios de carga, e impactos y dafios creados por factores naturales y huma-
nos pueden reducir su vida en servicio drasticamente (Richards, 1998).

Las operaciones de inspeccion y mantenimiento dependen fuertemente
de limitaciones de tiempo y espacio, las condiciones intrinsecas de todo
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