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Hacia un laboratorio virtual para Vehiculos aéreos no tripulados




Objetivo

Crear un laboratorio virtual para probar algoritmos de control

> Multiplataforma.

» Uso educacional.

A\

Basado en bloques.

v

Simular ambientes reales.

A\

Probar diferentes arquitecturas.

A\

Proceso de instalacién simple.
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Webots

» Open source desde Diciembre 2018. (Soporte de paga)

» Simulacién realista de sensores y actuadores.

» Simulacién de ambientes.

» Importacién de CAD.

» Importacién desde Google maps y open street maps.

» Simulacién 3D

» Lenguaje de programacién (C,C++,java,python y Matlab).

» Uso de Nodos y APIS.
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Cuadri-rotor

P
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Ecuaciones dinamicas

X = i(coswsenGCosqb + senyseng)U,
V= %(sem};sen@cosq’) — cosyseng)U,;

Zi=—g +%(cos€cosqb)U1

b= —(Iyl_lz) - ]f—ﬂé + ILU2

g =g 4 1225 4 Ly,
Iy Iy Iy

g = gs + Ly,
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Robot

» Creacién de un nodo robot
» Conectar el nodo robot a los nodos propeller, IMU, GPS etc..
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Robot

Cada nodo children tiene caracteristicas especificas, que pueden ser ob-
tenidas por experimentacién o por datos de fabricante.

‘: Add a node

@ Connector

@ DifferentialWheels
@ Display

@ DistanceSensor
@ Emitter

@ GPS

@ Group

@ Gyro

@ Hinge2oint

@ Hingeloint

@ InertialUnit

@ LED

@ Lidar

@ LightSensor

@ Pen

@ PointLight

@ Propeller

@ Radar

@ RangeFinder
@ Receiver

Propeller

)

A

wheeled robots.

The Propeller node is used to model a
motorized helix propeller. It can be
used to propel underwater robots,
flying robots, floating robots or even

Add || Import... Cancel
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Casos de estudio

» Control PD.

» Control Backstepping.
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Controlador PID

h::dh 1
s
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Generador
Trayectorias
Va L
PD
Rotacién -+ 6y
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Backstepping

L

»

Xod, X11d, X7d

| —

Generador de
Trayectorias

X5d

Cuadri-rotor

X, X1, X7

X1, X3, X5
>

Subsistema
Backstepping U, traslacional
— G > g
Traslacion i e
X1d» X34 m“’;“’“ﬂ x11
% x12
X3 %5
) > S
Backstepping | U, Us, Uy Aa
Rotacion —»| X5
X
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Control PD

Incluir Librerias
Definir Variables
Declarar Sensores
Declarar Motores

i Verdadero

I'rayectoria Deseada
Caleular Errores
Control PI
Velocidad Rotores

Velocidad
Motores

Fin
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Resultados
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Gracias por su atencién
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