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Introduccion

Los Vehiculos Aéreos No Tripulados (VANT) son vehiculos que vuelan sin la
necesidad de que haya un piloto dentro de ellos.

El vuelo autonomo se puede lograr a través de sensores tales como radares,
camaras, y GPS.

La desventaja de que haya muchos sensores integrados en un VANT es que
incrementan su costo, lo hacen mas pesado, consumen mayor energia y
reducen el tiempo de vuelo.

El objetivo de este trabajo es implementar un algoritmo que permita la
navegacion autonoma de un VANT por adoquin gris a una altura de 1m (altura
default de despegue) de tal forma que se pueda utilizar solo la camara
integrada del VANT.



Introduccion

Tipos de Navegacion Autonoma

Con ayuda de  Utilizando solo
inteligencia la camara
Artificial Integrada

Adaptacion de Vision
Sensores estereoscopica



Metodologia

Recopilacion de métodos sobre PDI
Disefnar algoritmo con base a lo
recopilado

Implementacion de algoritmo y hacer
pruebas con imagenes y videos

Integracion: Algoritmo, ParrotSDK,
Android, VANT

Hacer pruebas de vuelo
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Metodologia

Segmentacion
de imagenes

Algoritmo de Y

Operaciones Suavizado de
Morfologicas Imagenes




IH = Independencia Humana
CM = Complejidad de Mision
CE = Complejidad de Entorno

Nivel alto IH

Nivel medio IH Complejidad alta de

ivel medio mision
Complejidad media
de mision

Entorno dificil
Bajo nivel IH
Bajo nivel tareas

. Entorno moderado
Entorno simple

Figura . Modelo de capacidad autonoma contextual (Huang et al, 2007).




Metodologia

Comandos
de Vuelos

Cliente

Servidor

_—

Imagenes para
Analizar

Figura 1. Comunicacion Cliente/Servidor

For Developers
Figura 2. Herramientas d8e D



Imagen captada e
VANT.

AR 2N

Imagenes de los bordes de
los pasillos con filtro de
suavizacion aplicado al
resultado del filtro
anterior.

la esquinas
inferiores donde resalta el
borde del pasillo.

Imagenes de los bordes de
los pasillos con filtro de
operaciones morfologicas
de apertura aplicado al
resultado del filtro
anterior.

Imagen de

los bordes de
los pasillos con el filtro de
umbralizacion.
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Imagenes aplicando el Algoritmo de Hough. En este Imagenes aplicando el Algoritmo de Houg. En ¢

caso se detectaron los bordes en cada lado de la caso se no se detectaron los bordes en ninguna
imagen. las dos imagenes de los bordes del pasillo.



Resultados

Separacion de concreto.

Hoja de papel cascaron la cual indica que es un
punto de llegada dentro del camino.



Resultados

» Mejores resultados de las pruebas

N° de prueba Completo Tiempo(minutos)
1 ' 1:05
y 0:49
3 1:09
4 1:15
5 0:58
) 0:48
7 1:09
8 0:54
9 1:01
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Conclusiones

» El VANT logro reconocer y recorrer los pasillos de la universidad de forma
autonoma eficazmente a través del procesamiento digital de imagen.

» Se implemento una aplicacion la cual se programod con el lenguaje Java y la
libreria parrot bebop SDK.

» Dicha aplicacion realizo el procesamiento digital de imagenes asi como
también le indico al VANT los comandos de vuelo dependiendo del resultado
de las imagenes analizadas.

» Se espera hacer mas pruebas con algun dispositivo que se capaz de realizar el
procesamiento digital y que se lo suficientemente ligero para ser adaptado al
VANT.
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