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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS

Centro de Investigacion y de Estudios Avanzados
del Instituto Politécnico Nacional

Laboratorio Franco-Mexicano de Informatica y Automatica

Posgrados en
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Laboratorio Franco-Mexicano de Informatica y Automatica CNRS 3175

Creado en el afio 2008. ‘.:....
e

Formado entre el Cinvestav y 3 instituciones en Francia. CONACYT
@ i heudlasyc
Participacion de 25 investigadores y 55 estudiantes de posgrado. Cinvestav ’Utc

2 Posgrados recocidos por el Padron Nacional de Posgrados de Calidad en Sistemas Autonomos de
Navegacion Aérea y Submarina.

Desarrollo de Investigacion en las areas de vehiculos autbnomos aéreos, terrestres, submarinos
y exoesqueletos.
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS

Laboratorio Nacional en Vehiculos Auténomos y Exoesqueletos

0...0 LABORATORIOS NACIONALES
Creado en el afio 2017. :‘.:::2::::0.3 CONACYT % '/ ISO

§ 9001:2015

Formado por 3 instituciones a nivel nacional. @

Cinvestav

Participacion de 15 investigadores y 25 estudiantes de posgrado.

Convenios de colaboracion con instituciones educativas tanto nacionales cOmo internacionales.

Desarrollo de proyectos basados en vehiculos autonomos aéreos, terrestres, submarinos
y exoesqueletos para el sector empresarial, el sector gobierno y la sociedad.
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Labratorio de F;rototipado Réapido Laboratorio de Captura de Mowmlento
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS

Plan de Estudios de la Maestria en Ciencias en
Sistemas de Navegacion Aérea y Submarina

ler Cuatrimestre (Septiembre-Diciembre) 3er Cuatrimestre (Mayo-Agosto)
« Preliminares Matematicos « Control Avanzado para robots moviles y exoesqueletos.
* Modelado y control de helicopteros y submarinos  Sistemas de control embarcados

miniatura » Estimacion y navegacion

 Control Lineal
4to0-6to Cuatrimestre

2° Cuatrimestre (Enero-Abril) « Trabajo de tesisy curso optativo
* Control de Sistemas no lineales

* Vision para el control de robots moviles
 Modelado y control de robots

Modalidad de Doble Titulacién con la Universidad de Tecnologias de Compiegne, Francia l@]l I
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Cinvestav

Lineas de Investigacion en los posgrados SANAS

Vehiculos Aéreos Autbnomos Mini-Submarinos Autobnomos



file://Users/steed/Documents/steed2_xps/SteedUPP2013/Visitas/UPMEH 2019/videos/7Obstacle Avoidance.mp4
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS

Desarrollo de Vehiculos Aéreos en la UMI-LAFMIA

a) Disefio b) Analisis c) Construccion a) Diseino b) Analisis c) Construccion
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS
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Areas de Desarrollo de Aplicaciones basadas en Vehiculos Aéreos No Tripulados

« Busgueday rescate » Eléctricos
« Seguridad « Gasolina
* Vigilancia « Hibridos

« En serie (rango extendido)
* En paralelo

« Transporte « Multi-rotor
» de cargas « Bladeless
« de personas « Ala Fija

* Hibridos
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Vehiculos Aéreos Robustos ante Inclemencias del Climaticas
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MEXICO

a) Diseno conceptual b) Vehiculo experimental

» Configuracion: Hexa-rotor / Dodeca-rotor plegable
> Resistenciaal agua y polvo: Factor 1P43
> Vuelo en condiciones de viento: Viento de hasta 10 m/s


file://Users/steed/Documents/steed2_xps/SteedUPP2013/Visitas/UPMEH 2019/videos/2_Hexacopter_DRONE.mp4
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS
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» Configuracion: Quad-rotor ‘}ﬁ'
» Tiempo de autonomia: 12 hrs con cable de alimentacion atierra j

» Capacidad de carga de paga: 1 kg /

» Altura maximacon cable: 100 m

> Instrumentacién: Camara Sky-Eye U30-S Full HD, transmision de video a tierra {
via cable o inaldmbrica, sistema GPS para seguimiento en tierra {
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Vehiculos de despegue y aterrizaje en vertical (VTOL)

900

a) VTOL de alafija (mm) b) VTOL en modo vertical c) VTOL modo avidn

» Configuracion: Vehiculo hibrido ala fija — trirotor ==z ® o

> Tiempo de autonomia: 2 hrs CID)E(:c)l @ CENTTA”
» Capacidad de carga: 2kg -

» Rango de operacion: 2 km en modo semi-manual,5 km en modo auténomo

» Instrumentacion: GPS-RTK, Telemetria de largo alcance, CAmaratérmica con gimbal de 2 ejes, HD link
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file://Users/steed/Documents/steed2_xps/SteedUPP2013/Visitas/UPMEH 2019/videos/1_VTOL_drone.mov
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SEMAR

SECRETARIA DE MARINA

a) Diseino conceptual , .
) P b) Vehiculo experimental

» Configuracion: Vehiculo octarotor en X

» Tiempo de autonomia: 2 hrs

» Capacidad de carga: 2kg

» Rango de operacion: 2 km en modo semi-manual,5 km en modo auténomo

» Instrumentacion: GPS-RTK, Telemetria de largo alcance. 5


file://Users/steed/Documents/steed2_xps/SteedUPP2013/Visitas/UPMEH 2019/videos/6_Octa_drone.mp4
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS

Sistema Aéreo Pilotado a Distancia de gran autonomia
con aplicacion a la Agricultura de Precision

a) Vehiculo Solar Experimental ultra ligero

Tiempo de Autonomia con bateria LiPo: 20 minutos.
Tiempo de Autonomia con sistema hibrido: 1 horas.
MTOW: 2.5 kg.

Sistema de Propulsiéon Eléctrico

Sistema de Generaciéon de Energia a base de energia
solar

b) Vehiculo Solar para carga.

Tiempo de Autonomia con bateria LiPo: 40minutos.
Tiempo de Autonomia con sistema hibrido: 2 horas.
MTOW: 4 kg.

Sistema de Propulsion Eléctrico

Sistema de Generacion de Energia a base de energia
solar.
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a) Vehiculo Aéreo Hibrido en Configuracion. b) Vehiculo Aéreo Hibrido en Configuracion y
Sistema de alimentacion de energia.

;3 Sis’iema de Ducted fans con motor principal « Sistema con Ducted fans y motor pusher a gasolina,
asculante.
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Vehiculos Aéreos para Transporte de Cargas

%‘3 SENASICA

*. SERVICIO NACIONAL DE SANIDAD,
INOCUIDAD Y CALIDAD AGROALIMENTARIA

a) Vehiculo Aéreo Autonomo de Rango Extendido SAGARPA

SECRETARIA DE AGRICULTURA

« Tie mpo de autonomia: 2 hrs. GANADERIA, DESARROLLO RURAL,
. MTOW: 200 k g PESCA Y ALIMENTACION

« Sistema de Propulsion: Generador

a gasolina con respaldo de baterias
LiPo 15
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Colaboracion con Empresas — Secretarias — Centros de Investigacion — Instituciones
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LABORATORIO NACIONAL EN VEHICULOS AUTONOMOS Y EXOESQUELETOS
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ScienceLink )y MEXICO Technischei—locrtstchule

\” SEMAR ngolstadt
53’”3600 PG R SECRETARIA DE MARINA c=N IA® “

W PROCURADURIA GENERAL CENTRO NACIONAL DE TECNOLOGIAS AERONAUTICAS \\\\\
DRONESMEX'(O DE LA REPUBLICA SAGARPA

INSPECCION AEREA e SECRETARIA DE AGRICULTURA,
A ﬁ“\i‘.‘ SENASICA PESCA Y ALIMENTACION

GANADERIA, DESARROLLO RURAL, e
N M ocsico oo oe s, =11 « :i‘ C
CENTRO DE INVESTIGACION UANL
UERONTE « SRETRBTESER | o heudiasyc :.,"
AR bW R uKDED- t ....0. LABORATORIOS NACIONALES —
.

.. .. thrhnrche Bretagne

Y SORBONNE UNIVERSITES

EVMBENTION
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Contacto

Dr. Sergio Salazar Cruz

Tel. (55) 5747 3800 ext. 4261
sesalazar@cinvestav.mx
https://umi.cinvestav.mx/
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