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INTRODUCCION

Los vehiculos aéreos no
tripulados, drones, pueden ser
autonomos o controlados de
manera remota. Entre los
inconvenientes mas comunes que
se tienen con su uso estan la
corta duracion de la bateria y los .
altos costos que implica aumentar Izquierda: Quadcopter DJI F450 [1

]_

su autonomia de vuelo. Derecha: robot Auténomo 1

Para mejorar el rendimiento energético y la autonomia de vuelo del
dron, se plantea un sistema autonomo de localizacion, planeacion
de trayectoria y aterrizaje para un dron sobre un robot movil
terrestre. Este sistema estara compuesto de 2 subsistemas, el
primero estara encargado de la teleoperacion del robot terrestre,
mientras que el segundo asegurara el aterrizaje autonomo del dron.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un sistema de cooperacion para robots autonomos
terrestres y aéreos que le permita al robot aéreo detectar
automaticamente una plataforma de aterrizaje y la implementacion
de las acciones de control necesarias para su posterior aterrizaje
sobre la plataforma ubicada en la superficie del robot terrestre.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Adecuar el robot Auténomo 1 de la Universidad Autonoma de
Occidente para ambientes externos.

2. Desarrollar un sistema de deteccion de la zona de aterrizaje
ubicada en la superficie del robot terrestre.

3. Desarrollar e implementar un sistema de planeacion vy
seguimiento de trayectorias para el robot aéreo.

4. Desarrollar un sistema de control que le permita al robot aéreo
aterrizar sobre la plataforma ubicada en el robot terrestre.

METODOLOGIA

Desarrollo del

. Disefiar e implementar un\ sistema de deteccion

algoritmo para el modelo
cinematico del robot.

* Mejorar el sistema de
transmision del movimiento
a las ruedas.

e Construir una plataforma d
aterrizaje.

* Implementar un sistema ¢
deteccion de la plataforma o
aterrizaje usando métodos ¢
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RESULTADOS ACTUALES

1. Desarrollo de un algoritmo que le permite al robot terrestre
desplazarse teniendo en cuenta su cinematica. [y’

2. Desarrollo del sistema de deteccion de a
plataforma de aterrizaje usando métodos de
procesamiento de imagen como SURF y SIFT.
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Sistema de deteccion

RESULTADOS E IMPACTOS ESPERADOS

1. Crear una plataforma multi-robot (movil terrestre y dron) que permita
el posterior desarrollo de un sistema de recarga de energia para mejorar
el rendimiento energético y la autonomia de vuelo del dron.

2. Hacer uso de la plataforma de desarrollo robotico
ROS (Robot Operating System) para los subsistemas
encargados de |a teleoperacion del robot terrestre y el
aterrizaje autonomo del dron sobre la plataforma de

ROS Kinetic. [2] aterrizaje.

3. Implementar un sistema de seguimiento de trayectorias y control
robusto que le permita al dron localizar la plataforma de aterrizaje sin
importar cambios en el objeto de interés como rotacion, cambios de
iluminacion y escala para su posterior aterrizaje autdnomo.

Desarrollo del sistema

.

~

Investigar diferentes métodos
usados para planeacion de
trayectorias en drones.

Implementar un sistema de
planeacion y seguimiento de

de control del dron

* Investigar e implementar el
mejor sistema de control para
el aterrizaje autonomo del

trayectoria para el dron. dron.
* Probar y validar el sistema de
\ Implementacion de [N Y,
sistema de “tracking”
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