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Introduccion

* Usos militares
* Explosion de usos civiles

 Audiovisuales
* |Inspeccion

* Seguridad
» Agricultura de precision

e Hardware + Software



Entorno JdeRobot

Un drone como un robot
Sensores, actuadores, PC
Entorno software, libre

Facilitar desarrollo de
aplicaciones, inteligencia de los
robots

JdeRobot
Compatible con ROS

Drivers, herramientas



Drivers

* Acceso de programas
a los sensores y
actuadores

« Camaras, IMU, GPS...
e Motores

e ArDrone2 Parrot
e SoloDrone 3DR
e Simulado Gazebo




Herramientas: UAV-viewer
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e Ver medidas de sensores a bordo
e Ordenar movimientos



Herramientas: WebTools

« Sensores y teleoperacion desde telefono



erramientas: UAV-Commander

AUVCommander
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* Trayectoria en un mapa georeferenciado
» Secuencia de puntos de paso, GPS



Herramientas: VisualStates
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* Programar la inteligencia del drone, comportamiento
« Estados y transiciones



Aplicaciones: seguir objetos

Tracking

tracking | configure filter = configure ArDrone

-

Arriba --> linear 7: 9.116999 y: B9
Quieto --> linear x: 9 area: 1512
Track options

Derecha - -> angular z: ©.385 x: 94
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2 Color getDefaultColor(); N
7 int getDefaultColorIndex();
28 int getHueMax();
9 void setHueMax(int val);
l int getHueMin();
void setHueMin(int val);
32 int getSatMax();
void setSatMax(int val);
34 int getSatMin();




Aplicaciones: aterrizaje visual




Aplicaciones: sequir trayectoria
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Conclusiones

Drones son robots aéreos: hw y sw

Entorno software facilita su programacion,
su inteligencia:  http.//jderobot.org

Sw da control completo de comportamiento
Drivers, herramientas, aplicaciones

Autolocalizacion visual SLAM, interiores
Programacion con Scratch
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