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SISTEMA DE MONITOREO DE DRONES FUERA DE PUNTO DE VISTA
POR MEDIO DE SOFTWARE ABIERTO EN UN AMBIENTE SIMULADO

PROBLEMA

Durante el uso de un dron por parte de un usuario, su
linea de vista se puede perder debido a distintos factores.
Esta situacion no permite realizar vuelos de largo alcance
de manera segura, generando limitaciones en las
aplicaciones que se pueden dar a estos dispositivos.
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OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un sistema web que permita al usuario
planificar un vuelo, con la implementacion de una
conexion entre una plataforma web vy el dron virtualizado
en el simulador Software In The Loop (SITL), teniendo
como soporte a la herramienta Mission Planner (MP).
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PROPUESTA

® Desarrollar una interfaz amigable que permita al
usuario seleccionar datos para rutas preestablecidas
en una base de datos, definir rutas de vuelos, tener
retroalimentaciones sobre estado del dron desde

- Solicitar misién
- Cargar mision
- Estado de dron durante vuelo

SITL y visualizarlas en una aplicacion web.
e Integrar el sistema desarrollado y SITL para crear la =]
ruta de viaje que se enviara al dron. = [ TC_P.] o
e Enviar rutas desde la aplicacion web hacia SITL para

efectuar la simulacion de vuelo del dron.

® Disponer de MP como herramienta de soporte para
poder manejar operaciones mas avanzadas sobre el
dron, por ejemplo las calibraciones.

e Utilizar un servidor idoneo junto a SITL en una
misma maquina que posteriormente se comunicara
con un servidor, el cual a su vez se conectara con la
aplicacion web cliente sobre la cual se visualizara el
progreso del vuelo de los drones en tiempo real.
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RESULTADOS

;odsg snd

{ecno

® Este proyecto no se enfoca en un analisis final de
resultados, ya que el objetivo del mismo es el rastreo
del vuelo del dron en tiempo real sin perder la linea de
vista y los datos receptados lo cual se logro a través de
la implementacion realizada.

e Se realizaron varias pruebas con valores tomados
durante tres instantes de tiempo distintos para cada
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uno de los vuelos realizados, estas pruebas se las E %‘g e
realizd en mdquinas fisicas y virtuales. | i

® Se realizaron tres simulaciones; dos de ellas con un | SR i e
solo dron y otra utilizando dos drones de manera ML ey ”°
simultanea, en esta ultima cada uno de los dispositivos =9 N\ -~ Om
efectud su ruta de manera independiente. g ~ - S— s

® La linea de vista nunca se perdid en ninguna de las = Y = 335;
pruebas que se realizaron. | A g "= m“m

Vuelo simultaneo de ambos drones

CONCLUSIONES

= Utilizar una base de datos NoSQL como MongoDB provee una
gran escalabilidad debido al hecho que se pueden guardar
grandes cantidades de datos. La ausencia del modelo
entidad-relacion hace ademas que las transacciones se realicen a
una gran velocidad.

= la implementacion de un servidor en la misma

maquina del simulador permite combatir los
problemas de pérdida de linea de vista y recepcion de
datos.

= La comunicacion realizada a través de internet entre el
servidor principal y el servidor de dron permite el
envio de datos a través de largas distancias, incluso si
ambos servidores se encuentran en ubicaciones
geograficas alejadas.

= E| uso del paralelismo a través de los hilos fue algo indispensable
para poder poner en ejecucion al dron, esto debido a que el hilo
orincipal de ejecucion era el servidor de dron mismo sirviendo en
a direccion y puertos asociados al mismo.




