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Objetivos

“Implementar un algoritmo
oara el felecontrol de vuelo
de una platatorma multirotor
fipo cuadricoptero mediante
MyRIO FPGA vy el software NI
LabVIEW.”



» Analizar la funcionalidad de la farjeta NI myRIO
con su modulo FPGA en el telecontrol de vuelo
para una plataforma multirotor tipo cuadricoptero.

»FElaborar la interfaz HMI para la visualizacion de
mandos del telecontrol de vuelo en el software NI
LabVIEW.

®» | mplementar un algoritmo para el telecontrol de
plataformas mulfirotoricas fipo cuadricoptero
mediante el software NI LabVIEW.

»Realizar pruebas de funcionamiento y alcance del
WiFi para evitar fallos y pérdida de senales.



ALCANCE

®» g implementacion de un algoritmo de
programacion para el control de vuelo de una
plataforma mulfirotor, va dirigido a los alumnos
de la Carrera de Electronica mencion
Instrumentacion y Avidnica de la Unidad de
Gestion de Tecnologias, el cual permite
desarrollar habilidades y destrezas en el manejo
de la tarjeta de adquisicion de datos NI myRIO,
modulo FPGA, asi como en el software de
visudlizacion NI LabVIEW, cumpliendo con los
perfiles educativos de altos estadndares vy
sirviendo como base para el desarrollo de
futuras aplicaciones.




IMPLEMENTACION DEL
CUADRICOPTERO




Requerimientos mininos de hardware

» Chassis F450 DJI Drone QUADCOPTER version PCB
» Bateria de polimero de litio (LiPo) 3S 11.1v

» Motor Brushless 2212 920kv

» Hélices 3DR Master Airscrew

» Controlador electronico de velocidad o ESC 30¢°
» Confroladora de vuelo NAZA M Lite




Controladora
Naza y GPS Bateria LiPo

Helices 1000 mAh Motor brushless

820 kv

Bateria LiPo Tareta ESC
5000 mAh myRIO




Controladora de vuelo NAZA M lLite
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Requerimientos minimos de Software

»| abVIEW 2017/
»DJI NAZA M Assistant_2.40




Software LabVIEW
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= Entorno de trabaja NAZA M Lite V2
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Distancia de alcance de la senal WIFI

. . Intensidad
S;‘:':ﬂf;ﬂ Estabilidad| de la sefial
WiFi
2 metros Muy buena Mormal
4 metros fMuy buena Mormal
& metros fMuy buena Mormal
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10 metros fMuy buena Mormal
12 metros Muy buena Mormal
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CONCLUSIONES

» Analizando las caracteristicas de NI myRIO y la
funcionalidad de su modulo FPGA, se desarrolld el
telecontrol de vuelo para este tipo de dron
compatible con la interfaz de trabajo de Naza M

Lite, permitiendo un futuro desarrollo de algoritmos

mgs complejos y adaptables a cualquier fipo de

La programacion en NI LabVIEW facilita la
combinacion del hardware y software en un entorno
grafico logrando un instrumento virtual de control de
mandos con algoritmos en FPGA para manftener uno
comunicacion mediante WiFi.



CONCLUSIONES

»F uso de la tarjeta de vuelo Naza M Lite en
conjunto con un radio control RC permite un
alcance de vuelo de 2000 metros segun las
especificaciones del Naza, este alcance se
reduce drasticamente en funcionamiento con
MmyRIO, un posible tema de una fufuro
investigacion serd el uso de una tarjeta Xbee en
conjunto con myRIO para ampliar la senal de
alcance del radio control.




CONCLUSIONES

» Fste prototipo de cuadricoptero usado tiene la
capacidad de poder levantar hasta /17
gramos correspondientes al peso de la myRIO,
su chasis y dos baterias LiPo, pudiendo soportar
un peso adicional de 200 gramos para ubicar
Mas dispositivos

®» Realizando las pruebas de funcionamiento se
determind que el WiFi de myRIO, no es lo
suficientemente adecuado para el teleconirol
de cuadricopteros su alcance es de apenas 6
metros por lo que si no hay un conftrol en la
distancia puede llegar a provocar un accidente
en caso de pérdida de la senal WiFi.




RECOMENDACIONES

»Revisar las hojas tecnicas de cada uno de
0S elementos a usarse para tener en cuenta
OS rangos y condiciones de operaciones de
equipos utilizados, evitando asi fallos vy
consiguiendo que la operacion se desarrolle
sin complicaciones

»Colocar dalertas visuales o sonoras para
evitar sobrepasar el rango de alcance de |a
senal WiFi de myRIO, evitando asi accidentes
por pérdida de senal en vuelo.




RECOMENDACIONES

®» Dimensionar adecuadamente los controladores de
velocidad electronicos (ESC), teniendo en cuenta
los picos de corriente que tienen cada uno de los
motores brushless en funcidon de sus KV y las
condiciones de funcionamiento a las que van a
estar sometidos los ESC.

» Evitar volar el cuadricoptero dentro de dreas
cerradas o dareas con interferencia de senales e
inhibidores de senal, ya que el mdédulo GPS no
podria establecer una posicion precisa perdiendo
asi la conexion con los satélites cercanos, vy
teniendo un descontrol de la posicion, alfitud y
velocidad provocando un accidente.
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