
DESARROLLO DE UN SISTEMA DE ATERRIZAJE AUTÓNOMO PARA UN 
VEHÍCULO AÉREO NO TRIPULADO SOBRE UN VEHÍCULO TERRESTRE

INTRODUCCIÓN OBJETIVO GENERAL

OBJETIVOS ESPECÍFICOS

METODOLOGÍA

RESULTADOS ACTUALES BIBLIOGRAFÍA

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

1. Adecuar el robot Autónomo 1 de la Universidad Autónoma de
Occidente para ambientes externos.

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

3. Desarrollar e implementar un sistema de planeación y
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.

2. Hacer uso de la plataforma de desarrollo robótico
ROS (Robot Operating System) para los subsistemas
encargados de la teleoperación del robot terrestre y el
aterrizaje autónomo del dron sobre la plataforma de
aterrizaje.

Los vehículos aéreos no
tripulados, drones, pueden ser
autónomos o controlados de
manera remota. Entre los
inconvenientes más comunes que
se tienen con su uso están la
corta duración de la batería y los
altos costos que implica aumentar
su autonomía de vuelo.

Para mejorar el rendimiento energético y la autonomía de vuelo del
dron, se plantea un sistema autónomo de localización, planeación
de trayectoria y aterrizaje para un dron sobre un robot móvil
terrestre. Este sistema estará compuesto de 2 subsistemas, el
primero estará encargado de la teleoperación del robot terrestre,
mientras que el segundo asegurará el aterrizaje autónomo del dron.
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Izquierda: Quadcopter DJI F450 [1]
Derecha: robot Autónomo 1

• Diseñar e implementar un
algoritmo para el modelo
cinemático del robot.

• Mejorar el sistema de
transmisión del movimiento
a las ruedas.

Adecuación del robot  
terrestre Autónomo 1

• Construir una plataforma de
aterrizaje.

• Implementar un sistema de
detección de la plataforma de
aterrizaje usando métodos de
visión artificial.

Desarrollo del 
sistema de detección • Investigar diferentes métodos

usados para planeación de
trayectorias en drones.

• Implementar un sistema de
planeación y seguimiento de
trayectoria para el dron.

Implementación de 
sistema de “tracking”

• Investigar e implementar el
mejor sistema de control para
el aterrizaje autónomo del
dron.

• Probar y validar el sistema de
aterrizaje.

Desarrollo del sistema 
de control del dron

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

1. Desarrollo de un algoritmo que le permite al robot terrestre
desplazarse teniendo en cuenta su cinemática.

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 rotación, cambios de
iluminación y escala para su posterior aterrizaje autónomo.

Sistema de detección

ROS Kinetic. [2]

RESULTADOS E IMPACTOS ESPERADOS

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


