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Titulo proyecto
Control automatico posicion x-y de un drone.

Valoracion proyecto
4

Descripcion proyecto

La tendencia actual en la industria es incrementar los niveles de automatizacién en drones para que su uso
facilite diversas tareas como inspeccion, filmografia o transporte. Para ello el disefio, tanto a nivel de
hardware, como a nivel de software, de sistemas de control de posicion es un requisito indispensable.

El presente proyecto tiene como objetivo fundamental disefiar, programar y validar algoritmos de control de
posicién x-y para drones de 4 rotores. El objetivo final es que el drone sea capaz de realizar seguimientos de
trayectorias preestablecidas de manera completamente autonoma.

Actividades a realizar por el alumno
El alumno realizara las siguientes tareas:

1) Conocer el estado del arte.

- Se familiarizara con los drones y los equipos disponibles en el laboratorio.

- Aprendera las leyes de control basicas que permiten que el drone sustente de manera estable por si
mismo.

- Aprendera cual es el hardware minimo (sensores, microprocesador, software en tiempo real) que los
drones llevan a bordo y son necesarios para volar.

2) Disefio de control de posicidn en interior.
- Programara un control de posicién x-y en interiores mediante el sistema Optitrack.

3) Disefio de control de posicidn en exterior.

- Una vez validado el control de posicién en interiores, se dotara al drone con un GPS de alta precision que
le permitird volar de forma autbnoma en exteriores.

Horario
Flexible, segin disponibilidad
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