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B AR.DRONE Y ESQUEMA DE MOVIMIENTOS
j0 presenta la solucion a un problema de navegacion y

)N en ambientes controlados con un robot aéreo tipo
. El proyecto se soporta por un lado, en el reconocimiento de
terés a través del uso de técnicas de aprendizaje automatico.
do, la navegacion y exploracién del ambiente toma una
peculiar por las caracteristicas del robot aéreo y la
en el control de su sistema de locomocion. Ademas, se
as dos areas a través de una interfaz gréfica de usuario que
manipulacion del robot, la recuperacion de informacion y
Lmapa en dos dimensiones de la exploracién realizada.

OBJETIVOS

eral

forma auténoma un ambiente controlado para la basqueda
interés y la reconstruccién de mapas

pecificos

mplementar una interfaz para el monitoreo de la informacién
s y el control de la locomocién del robot.

r objetos de interés para su reconocimiento automatico. - z
ar un algoritmo de exploracion autébnoma para un | Flgul‘a 2. VisualizaCIén gl’éfica de Ios mOVimientos

realizados por el AR.Drone.

In mapa en 2D del ambiente explorado.

RESULTADOS

ates : .8 R e |  Movimientos
80% de las funciones para la locomocién del robot. Aunque | | ' » Avanzar o retroceder

realizado pruebas falta depurar, por la complejidad implicita de la s i » Girara la derechao
n aérea. i | i erda
; gracion de informacién de los sensores se realiza de forma - /\ izqui

] | > Ascender o descender
a cabo parte de los entrenamientos para el reconocimiento | —N\
e interés, teniendo un avance del 60%. : :

Figura 1. Interfaz de mando del AR.Drone
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| El algoritmo consistira en barrer el espacio de interés de tal manera
que se reduzca el nimero de comandos necesarios para la
llocomocion del robot. Por otro lado, como contamos ya con la
‘recuperacion de la informacion de los sensores y la aproximacion de
la localizacion del robot, en el momento que se realice la exploracién y
'se detecte un objeto de interés se podra guardar la informacion d

localizacion y generar un mapa como se muestra en la figura 1. j

Entrenamiento para
identificacion de objetos
de interés

CONCLUSIONES

r 7ya con un avance en cada uno de los objgtivos
os del proyecto, sin embargo, la parte mas comphcadg
do ser la exploracion auténoma. Y es importante decir,
imos acceso a instrucciones de bajo nivel. Por lo que
de las instrucciones o comandos que podemos acceder,
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