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SISTEMA AUTONOMO DE ENTREGA HUMANITARIA CON VISION
ARTIFICIAL Y MECANISMO DE LIBERACION PARA

CUADRICOPTERO

PROBLEMA

En zonas afectadas por incendios forestales o de dificil acceso,
el traslado terrestre de medicamentos e insumos de emergencia
puede ser lento, riesgoso o incluso imposible. Se requiere una
alternativa capaz de ftransportar cargas ligeras de manera
autonoma y reducir la exposicion del personal de respuesta.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un sistema autonomo de entrega humanitaria para un
cuadricoptero mediante navegacidon por waypoints, vision
artificial, evasion de obstaculos y liberacion automatica de carga.

PROPUESTA

Raspberry Pi 5

LiDAR RPLIDAR C1
Computadora principal del

sistema. Ejecuta ROS 2 lazzy
y procesa infromacion de
sensores, vision y havegacion.

Genera un mapa 2D del entorno
para detectar obstaculos.

Camara Raspberry Pi
Module V3
Captura imagenes para VvisioOn
artificial, deteccion y seguimiento
del objetivo visual.
/

Servomotor VIG995

Acciona el mecanismo de
liberacion para soltar la carga
de forma controlada.

Pixhawk 6X

Controladora de vuelo. Mantiene
la estabilidad del drone

RESULTADOS

0.7 s g4 |15ka (@) | 5km

CARGA UTIL RADIO OPERATIVO

Caja de carga

Protege los insumos durante el
transporte y ayuda a mantener
su integridad durante el vuelo y
entrega.
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@ Se desarrollé un sistema de navegacion auténoma integrado en ROS 2
y PX4, capaz de desplazarse hacia una zona objetivo, evitar
obstaculos, entregar insumos de emergencia y regresar al punto de
origen.

@ Se disefié un mecanismo de liberacion de carga orientado al transporte
seguro de suministros ligeros para escenarios de dificil acceso.

OLa mision autbnoma fue validada en simulacion, completando las
etapas de navegacion, aproximacion visual, entrega de carga, retorno y
aterrizaje.
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