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INntroduccion

x [|interés en los vehiculos inteligentes esta creciendo como
resultado de su amplio-.campo de aplicaciones. Los robots
voladores autonomaos: 0 vehiculos aéreos no tripulados (UAV)
son cada vez platatformas mas: populares debido a sus
NUMeEerosas aplicaciones, comao: INSpecceion, busqueda y
rescate, entre otros.




Objetivo general y especificos

v Visualizar el video capturado desde la camara montada
en el Quadrotor.

v Graficar y mostrar las variables de posicionamiento
(X,V,Z, angulos de navegacion).

v Disenar un-modelo en 3D donde se representen los
movimientos que el Quadrotor realiza en el aire.

v Ubicar satelitalmente la nave, mediante el GPS y
Google Static Maps.




Hipotesis

x | desarrollo de una interfaz en LLabVIEW: permitira al
usuario conocer: la posicion del helicoptero en tiempo
real, tener una vision aérea en lugares de dificil acceso

oara el homlbre que puede ser utllizada para diversos
fines sobre aplicaciones al aire libre.




Diseno y desarrollo
de la interfaz
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x Problema: Como adqguirir video-a traves de un

adaptador TV USB?

r

¥ |VI Drivers - Measurement & Automation Explorer

File Edit VYiew Tools Help

- G My System
= [l Data Neighborhood
+ (&3 NI-DAQmx Global Virtual Cha
+- {3l NI-DAQmx Tasks
=& Devices and Interfaces
- (@ NI-DAQmX Devices
B NIDAQCard-6024E: "Des
15, NI DAQCard-6024E: "Des
System {(Unidentified)
Parallel
5 com
5 coms
Sm
- 44 Scales
+-[44] NI-DAQmX Scales
+ ;Sj Software

IYI Drivers

+ gt Logical Names
+- gl Driver Sessions
+ (] Advanced

+ Q Remote Systems

k- save VI Configuration J’ Open IYI Configuration

IVI

What is IVI?

The 1VI Drivers category provides access to all of your IVI logical names. Logical names allow yo
define and name muiltiple driver sessions and switch between them by referencing the logical nam|
an application program. Application programs use logical names to avoid direct references to soft
modules and hardware assets.

What do you want to do?




NI-IMAQAX

® Driver desarrollado por National Instruments que
permite el uso de camaras Gigk Vision (Gigabit
Ethernet) e IEEE 1394 para adquirir imagenes [1].

B Requerimientos:
LabVIEW: 8.5
NI Vision Development 8.2



Nuevos VI's
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Radio modem a 2 4Gh

_ICIIEN

Camara KX151

\ Transmisor a 2 4Ghz

DAQCard-6024E

Radio modem a 2 4Gh

Receptor a 2. 4Gh?

Transmision:de-video
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CinV StaV e | Desarrollo de un Sistema de VYuelo Auténomo

unidad guadalajara para Aplicaciones Forestales

Movimiento Traslacional y Rotacional

Aceleracion Pitch Roll Yaw
10= 10- 10~ 10-
MANUAL  °: 81 81 8
62 6= 6= 6=
- E 4= 4= 4-
2= 7= 7= 2=

0- < | 0- o 0- <
(o (ommm (om0 ommm

Movimiento Traslacional y Rotacional

on
o
|

Amplitude
o ™
o o o

| I |

n
o
= 1]

Variables de la Aereonave

352x480 YUY2 29,97fps <A

352x576 YUY2 25,00fps xd _J
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VRML

x \VRMVL fue creado por Mar
Modelado de Realidad: Vir

< Pesce [2]. El lenguaje de
ual 0 VRML es un estandar

ablerto de Realidad Virtua

para:Internet bajo la

elaborada por el consorcio VWeb3D.




INterfaz

3D QuadRotor - Traslacién

Rotacion

————

—_——

"]

Angulo x Angulo y Angulo z

"] "]

Reiniciar

Rotacion

Traslacion

£ 10,00

¥ “1o.00

2 '1n.00

4

Reiniciar

Traslacion




larea #4- Fropuesia

Objetivo::Ubicarsatelitalmente al Quadrotor
mediante Google Viaps.



AP| Google Static Maps

x (Google Maps es un servicio de mapas al gue puedes
acceder desde un navegador web-[3].

» [Estructura;

http://maps.google.com/staticmap?
center=40.714728,-73.998672&zoom=148&size=512x512&maptype=mobile&mark
ers=40.702147,-74.015794



http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794
http://maps.google.com/staticmap?center=40.714728,-73.998672&zoom=14&size=512x512&maptype=mobile&markers=40.702147,-74.015794

INterfaz

Localizacion del Quadrotor

Posicion de Despegue

Latitud inicial
o 20.667804

Lonagitud inicial
o -103.463934
Tamario
Caracter

Posicion de Aterrizaje
Latitud final
o 20.6678

Longitud final

o -103.462

Opciones del Mapa

Tamano en % Tamano en ¥

f=mm G

Tipo de mapa Ancho de linea

satellite 0 http://maps.google.com/staticnap?center=20.667800,
-103.4620008z00m=168size=570x350&maptype=satellite&markers=20.667804,-103,463934, midgreenj&path=rgb:
0xFF1000,weight:5|20.667800,-103.462000|20.667804,-103.463934
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\Viodelo de prototipos
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Fvolucion del prototipo

Yideo adquirido

Seleccione una camara

I ' ! ‘ ‘ i ‘ i i

1
%

Seleccione una resolucion de video

176x144 YUY2 29 9 s LJ

YUYZ 14,99Fps




§ cinvestav —=3 Quadrotor vi.0

unidad guadalajara

Camara a Bordo Movimiento Traslacional

Variables de la Aereonave

Latitud

~ P Longitud=

' 480x480 YUY2 29,97fps.
480x576 YUY2 25,00fps ' Altitud =




‘ —\ \_ Can €St aV e Desarrollo de un Si.ste‘ma de Vuelo Auténomo
e aj ) para Aplicaciones Forestales |

nidad guadalajara

Movimiento Traslacional y Rotacional

Camara a Bordo
Aceleracion Pitch Rall
10= 10- 10-
MANUAL  °- 81
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Movimiento Traslacional y Rotacional
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o
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Amplitude
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Variables de la Aereonave

352x480 YUY2 29,97fps ﬂ
352x576 YUY2 25,00fps — _J
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Desarrollo de un Sistema de VYuelo Autobnomo

cinvestav i

Cémara | Modelo3D | Ubicacién Satelital

Movimiento Traslacional y Rotacional

Camara a Bordo
Aceleracion Pitch Roll

10= 10=
T -
62
4=
2:
0=

fomm (rmm (ommm (o

Movimiento Traslacional y Rotacional

Amplitude
o r
o o o

| | |

'
o
o

|

Variables de la Aereonave

Latitud= Pitch=

Lengitud=

> Altitud=

[N .




Desarrollo de un Sistema de VYuelo Autobnomo

para Aplicaciones Forestales

Cémara Modelo 3D | Ubicacién Satelital

3D QuadRotor - Traslacion

Rotacion

Angulo x Angulo y Angulo z Traslacidn

10 = ] = ] %

“10.00 Reiniciar

. O Traslacion
Reiniciar 0,00
Rotacién € 10,00




Desarrollo de un Sistema de VYuelo Autobnomo
para Aplicaciones Forestales

Cimara @ Modelo 30  Ubicacion Satelital

. e Localizacion del Quadrotor
Posicion de Despegue

Latitud inicial
20.667804

Longitud inicial
o -103.463934

Tamano

Caracter

Posicion de Aterrizaje
Latitud final

o 20,6673

Longitud final

e -103.462

Opciones del Mapa

Tamario en ¥ Tamario en ¥ Zoom

feom (o (o

Tipo de mapa Ancho de linea

satellite e http://maps.google.com/staticnap?center=20.667800,
-103.462000&z00m=168size=570x350&maptype=satelite@markers=20.667804,-103.463934, midgreenj&path=rgb:
0xFF1000,weight:5]20.667800,-103,462000|20.667804,-103.463934




Conclusiones

Una estacion terrena para un helicoptero- Quadrotor permite tener un
panorama de lo que vive la nave en el-aire, sin-necesidad de que €l
usuario este tras de el durante sus vuelos.

LabVIEW 8.5 es una herramienta de programacion que se integra
facilmente con otras tecnologias de la actualidad.

VRML es |la tecnologia perfecta para iniciarse en la programacion 3D.

El modelo de prototipos de ingenieria de software deber ser empleado
cuando solo se conocen los objetivos generales de un sistema.
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