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Introducción

La navegación para la robótica aérea abarca prácticas, técnicas y

procedimientos que permiten conducir una aeronave a su lugar de

destino. El piloto debe tener los conocimientos necesarios para asegurar

la integridad de vehículo aéreo.

Hoy en día, la navegación se usa con mayor frecuencia en sistemas

robóticos en el cual se implementan en sistemas SLAM para localización

mediante la visión. Las áreas que utilizan estos sistemas pueden ser

robótica móvil, robótica doméstica entre otras.
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2. Objetivos 

Objetivos particulares:

1.Controlar un vehículo aéreo

mediante la computadora.

2.Diseñar un control PID para

navegación autónoma del vehículo.

Drone Parrot

Bebop Drone

Desarrollar un control de vuelo semi-

autónomo para un vehículo aéreo no

tripulado basado en localización por

visión.

Objetivo

Ubuntu y ROS.

LTS 14.04 - Indigo

Sistema 

SLAM

Vehículo Aéreo 

No tripulado

Control

PID
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3. Drone Bebop

El vehículo aéreo con el que se trabajara será un bebop de la marca Parrot. Este

vehículo usa una cámara optical: "Fisheye" 186° 1/2,3" 920x1080p (30fps) lo cual

nos ayudara con la localización del mismo. Para ello es necesario realizar los

siguiente pasos:

* Crear un espacio de trabajo a través de ROS para nuestro vehículo aéreo.

* Acceder y visualizar la cámara del vehículo en nuestras computadoras.

* Programar nuestro vehículo en el lenguaje de programación de Python.

* Pilotear el vehículo mediante el Keyboard de la computadora.
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Crear el work_space

Para crear nuestro espacio de trabajo se debe realizar lo siguiente:

Instalar librerias de catkin_tools:

Cambiar por 

Catkin_make
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Visualización de la cámara

Se realiza un source esto es para asegurar de que su área de trabajo se superponga

correctamente por el script de instalación. Sin embargo, se puede poner a través de la

terminal el siguiente comando.

Sudo gedit ~/.bashrc

Al entrar al bashrc al final del documento ponemos la siguiente línea:
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Visualización de la cámara

Una vez que se aseguro el espacio de trabajo se pasa a visualizar el lo que observa

nuestro vehículo aéreo en nuestra computadora:
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Visualización de la cámara



10

Visualización de la cámara



11

Programación del vehículo
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Programación del vehículo  1
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Programación del vehículo  2
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Programación del vehículo 3
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Programación del vehículo 4
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Programación del vehículo 5
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Programación del vehículo 6
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Programación del vehículo 7



19

Programación del vehículo 8
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Programación del vehículo 8
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Programación del vehículo 8
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4. ORB-SLAM2

ORB- SLAM es una solución versátil y 

precisa para sistemas monoculares, 

capaz de calcular en tiempo real la 

trayectoria de la cámara y una 

reconstrucción 3D escasa de la escena en 

una amplia variedad de entornos , que 

van desde pequeñas secuencias de mano 

para un coche conducido alrededor de 

varios ciudad bloques . Es capaz de 

cerrar grandes bucles y realizar 

localización global en tiempo real y desde 

la línea de ancho.

El programa de ORB-SLAM2 esta

orientada a la localización mediante la

visión. Para ello es necesario tener el

programa e instalarlo de la siguiente

manera:

Primero se instalará las dependencias

para lanzar los diferentes hilos del

sistema SLAM.

sudo apt-get install libboost-all-dev

sudo apt-get install libblas-dev

sudo apt-get install liblapack-dev

sudo apt-get install libeigen3-dev

Segundo pasamos a la clonación del código para el SLAM dentro de la carpeta

/home/user/bebop_ws/src

git clone https://github.com/raulmur/ORB_SLAM2.git ORB_SLAM2
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Instalación
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Instalación
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Instalación
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Lanzador
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Parámetros de la cámara
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Parámetros de la cámara
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5. PID

El control PID (Proporcional, Integral, Derivativo) es un sistema que

suministra entradas de control que son proporcionales a la diferencia

entre las salidas actuales del sistema del vehículo aéreo y los valores

de referencia del sistema SLAM. En la siguiente ecuación se muestra

de manera generalizada los controladores PID en su forma matemática

(1). Introduciendo una retroalimentación se compensará

perturbaciones como: desequilibrio y desorientaciones.
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Desarrollo del PID

Carpeta donde se realizará el control PID.

Carpeta contenedora del nodo para la publicación de la posición del vehículo.
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Vuelo Semi-Autónomo
Ahora que ya saben como mandar comandos al drone, leer su posición

mediante del sistema Slam, y agregarle un controlador por medio de la

retroalimentación de lo que la cámara observa. Pasamos a ensamblar los

código para poder lanzar nuestro sistema Semi-Autónomo por medio de

WayPoints.


