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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de
drones contraincendios

e Control de plataforma aérea experimental de altas capacidades

e Plataforma experimental real, sustentacion y gobernacion
mediante control de bajo nivel utilizando diferentes técnicas,
por ejemplo: las superficies de mando bajo las hélices (flaps),

desacoplar control de balanceo y cabeceo de control de guinada

e Primeras pruebas de algoritmos de control para conseguir un
funcionamiento auténomo y una navegacion con diferentes

modos de control
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de
drones contraincendios

e Prototipo, 1.45m x 0.8m, para demostrar su navegabilidad,
capacidad de navegacion auténoma, y deteccion de obstaculos

durante una mision de extincion de incendios.
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de
drones contraincendios
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de

drones contraincendios
e Problematica del control del prototipo: acoplamiento de giros

Raw Angular Speed (Gyroscope)

[deg/s]

17:45.550 17:45.600 17:45.650 17:45.700
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de
drones contraincendios
e Control de balanceo y cabeceo acoplado a control de guinada
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de
drones contraincendios

e Diseno experimental: configuracion del prototipo con Flaps

Leading edge
UAV Structure

Flap

\ Lift

Eff = Lift/Drag

Drag
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de

drones contraincendios

e Control del prototipo con Flaps: resultados
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de

drones contraincendios
e Control de balanceo y cabeceo desacoplado al de guinada
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de

drones contraincendios
e Control de balanceo y cabeceo desacoplado al de guinada
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Sistemas inteligentes de control para la navegacion de
drones contraincendios
e Control de balanceo y cabeceo desacoplado al de guinada
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Percepcion del entorno para la navegacion de drones
contraincendios

e Estimacion de cabeceo, w
balanceo y guifiada, y e
deteccion de la linea de
horizonte, para guiado

automatico
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Percepcion del entorno para la navegacion de drones
contraincendios

e Lalinea de horizonte, acompafiada de un punto objetivo o
“punto de fuga”, nos ayuda a interpretar la direccidon que esta

tomando el dron en todo momento.
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Percepcion del entorno para la navegacion de drones
contraincendios
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales
e Deteccion de obstaculos mediante técnicas de segmentacion de

la imagen y de deteccidn de movimiento.

e Segmentacion de la imagen para localizar las regiones o clases
de la imagen, y por tanto, detectar los objetos que pueden
aparecer en la trayectoria que realiza el dron experimental

durante una mision de extincion de incendios.

e Simplificar la representacion de una imagen en otra mas
significativa y mas sencilla de analizar, asignacion de etiquetas a

cada pixel de la imagen con caracteristicas visuales similares.
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales

Conversion Aplicacion
de imagen a Busqueda de del

escalade contornos algoritmo

grises Watershed
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales
e Estimacion de movimiento a partir de las imagenes para

deteccion de obstaculos aéreos.

e Un algoritmo que determina el movimiento de los obstaculos
que aparecen frente al dron experimental, y en segundo lugar
estimar los angulos de roll, pitch y yaw realizados por el dron

experimental durante el vuelo.

e Algoritmo optical flow, Lucas Kanade, para estimar el
movimiento de puntos caracteristicos en una imagen y asi

obtener el angulo que se ha desplazado el dron experimental.
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales

Extraccion de
.e caracteristicas Almacenamiento .
Captura del frame m':m'tt la imagen para de puntos ""!‘“"“"’“'
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales
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Deteccidn de los obstaculos mediante vision por
computador en las imagenes digitales
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Mision auténoma sin supervision por un operador
humano: planificacion de rutas

e Misidn auténoma sin supervision de un operador, donde un
dron o una flota de drones tienen que dirigirse de forma

autonoma a un incendio para proceder a su extincion.

e Un dron o una flota deben dirigirse en formacion a la zona del

incendio mediante navegacion auténoma.

e Establecer rutas dentro del entorno de navegacion que permitan

a la flota moverse de manera segura.
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Mision auténoma sin supervision por un operador
humano: planificacion de rutas

Exploracion Generacion Seleccion de
del areade de rutas Rutas
trabajo posibles Optimas

Mapa del
entorno
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Misidn autonoma sin supervision por un operador
humano: planificacion de rutas
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Misidn autonoma sin supervision por un operador
humano: planificacion de rutas
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