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Este trabajo se centra en tolerar los fallos a nivel hardware y software en el sistema de control de un robot
movil, de tal manera que la supervisién, deteccién y recuperacion de fallos se implementa independientemente
a sistema de control y la plataforma en la que se desarrolla el robot. Esto se logra mediante el disefio de una
arquitectura tolerante a fallos implementada con un Sistema Multiagente (MAS). Este sistema lo integran un
grupo de agentes encargados de la deteccion y diagnéstico de fallos. La arquitectura tolerante a fallos esta
integrada por dos tipos de agentes principa mente los que se encargan de detectar y recuperar fallos a nivel de
software (tareas) y los encargados de tolerar los fallos a nivel hardware (sensores, actuadores, memorias,
controladores de red, microcontroladores, etc.). Estos agentes tolerantes a fallos gecutan los mecanismos
tolerantes a fallos de una manera muy simple haciendo acopio de una de sus caracteristicas que es la
intercomunicacién y cooperacion entre ellos, pudiendo asi: detectar, aislar, reconfigurar y tratar de recuperar a
un componente ante fallos (a nivel hardware y software) que se presenten durante el funcionamiento de robot.
Para poder desarrollar eficientemente la arquitectura tolerante a fallos propuesta fue necesario modificar la
arquitectura de control a nivel software denominada 3+ integrada en el robot, asi cémo la arquitectura fisica
(distribuida compuesta por nodos, donde a cada nodo se le conecta como maximo 2 dispositivos ya sea de
entrada y/o salida, cada nodo cuenta con un microcontrolador, y sus tareas de control, navegacién y
planeacion). EI SMA que constituye la arquitectura tolerante fallos propuesta, fue disefiada utilizando la
metodologia MaSE (Multi-Agent Systems Software Engineering) [Deloach 2001] ya que su contraccién esta
realizada bajo model os matemaéticos bien definidos
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