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Resumen del proyecto:

Un Vehiculo Aéreo no Tripulado (UAV: Unmanned Aerial Vehicle) es un vehiculo aéreo sin tripulante a bordo
controlado auténomamente o desde tierra utilizando planes de vuelo programados. Las aplicaciones de este tipo de
vehiculos es cada dia mayor en tareas que implican algun tipo de dificultad o riesgo para vehiculos convencionales
tripulados por personas, como son la deteccion de incendios, la identificacién de manchas de petréleo en el mar, el
seguimiento del trafico, la inspeccidn de lineas de tendido eléctrico, etc.

Para el curso 2008/2009 en la asignatura de S.l. nos proponemos controlar automéaticamente, desde un computador, un
vehiculo aéreo cuatrimotor para que realice rutas preprogramadas. Para ello sera necesario resolver dos problemas
principales:

1) Identificacion de la posicion espacial 3D y el angulo de orientacion del cuatrimotor en tiempo real.
2) Actuacion sobre el cuatrimotor en funcién de su posicion y de la ruta programada.

En este proyecto planteamos realizar la tarea de actuacién para controlar el cuatrimotor a través de una emisora de
radiofrecuencia conectada al computador. Cada uno de los cuatro canales de la emisora se controla independientemente
desde el computador a través de una conexién serie RS-232 segln el esquema de la siguiente figura:

Para obtener un control fiable del cuatrimotor serd necesario un examen y analisis de las sefiales que se envian a la
emisora y del efecto que surte en el cuatrimotor, es decir, una calibracidn de cada una de las sefiales. Asi se puede crear
un sencillo modelo del funcionamiento del cuatrimotor que se aproxime al funcionamiento real del que se esta probando.

Este modelo permite que, dadas unas sefiales enviadas al vehiculo y su posicion anterior, estime la posicidn actual del
cuatrimotor. Esta posicion se utilizara junto con la ruta programada para dar la siguiente consigna y asi sucesivamente
hasta finalizar la ruta escogida.

Ademas se programaran actuaciones repetitivas o de emergencia, como por ejemplo el despegue a una altura
determinada o el aterrizaje en caso de pérdida de la posicion.

La ruta realizada se aproximara a la deseada tanto mas cuando mejor sea la estima de la posicion real del vehiculo. El
modelo permitird una demostracién de que el control y actuacidn sobre el cuatrimotor es correcta y se observara que el
cuatrimotor realiza fisicamente las trayectorias solicitadas. Evidentemente si, en lugar de utilizar una posicién estimada,
se realimenta con la posicién real del cuatrimotor las trayectorias seran mas precisas y podran realizarse maniobras y
rutas mas complejas.
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