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OBJETIVO

Implementar un sistema de navegacion por GPS
para vuelo autocontrolado de un dron en la carrera

de Mecanica Aeronautica de la Unidad de Gestidn

de Tecnologias.




OBJETIVOS ESPECIFICOS:

. Recopilar la informacion referente al sistema de navegacion

por GPS para vuelo autocontrolado.

. Instalar los elementos que permitan gestionar el vuelo

autocontrolado para la ejecucion de una navegacion por GPS.

. Configurar el sistema de vuelo autocontrolado y navegacion

por GPS documentando las actividades desarrolladas.



DESARROLLO DEL
TEMA




PRELIMINARES

En el siguiente proyecto se detalla los procedimientos que se
han realizado para la instalacion, adecuacion y funcionamiento

del controlador de vuelo N3 mediante el uso de distintas

herramientas y del software DJI ASSISTANT 2.



Ensamblaje de los componentes del

controlador de vuelo N3

Los procedimientos que se detallan a continuacion
permiten obtener una guia ilustrada adicional al manual del

fabricante que facilita de forma ilustrada los lineamientos

gue se siguieron para ensamblar la plataforma.



1. IDENTIFICACION DE LOS PUERTOS DE CONEXION DEL
CONTROLADOR DE VUELO




2. CONEXION DEL MODULO LED Y PMU




3. MONTAJE Y CONEXION DEL MODULO GNSS-COMPASS




4. INSTALACION DE LA PBD CON LOS ESC




5. CONEXION DE LOS ESC AL CONTROLADOR DE VUELO




5. SUMINISTRO DE ENERGIA PARA EL CONTROLADOR DE VUELO Y PBD




Procedimiento de enlace entre el

Receptor y el Transmisor.

Para el enlace del receptor con el transmisor se toma en
cuenta la compatibilidad del receptor Futaba R2008sb y
el transmisor Futaba T8J y se debe seguir los pasos a

continuacion.



1. ENERGIZACION DEL RECEPTOR FUTABA R2008SB




2. ENCENDIDO DEL TRANSMISOR FUTABA T8J Y ENLACE CON EL RECEPTOR




Registro y activacion de una cuenta en la

aplicacion DJI Assistant 2

El programa DJlI Assistant 2 permite realizar las
configuraciones necesarias para la programacion vy
configuracion del controlador de vuelo para lo cual se
detallara todos los procedimientos para la activacion y

registro de una cuenta en el software de asistencia.



&yt AsSISTANT

cp

daner36_09@hotmail.com

| have read and agree and

Ingresar un correo electrénico y contrasefa

&t ASSISTANT

DJI UAS Products Terms of Use

Thank you for your interest in this unmanned aerial system (UAS)
product (the "Product”) offered by SZ D.JI Technology Co., Ltd. ("DJI").
Please read the following terms and conditions carefully. By activating
this product via DJI Go or DJI Go 4 application and tapping 1 Agree”
on this page, you acknawledge that you have read, understood, and
agree to be bound by the following terms and conditions (the “Product
Terms"), the DJI Go application Terms

(https://djistatic com/agreement/dji-go-tos.htm) (or the DJI Go 4
application Terms, available at hitpsy /distatic.com/agreement/dji-
go-4-10s.htm), the DJI Stere Terms of Sale

(httmes s ril e irme) and tha 0 1| Driuass Dalims

lagree Previous

&lyr ASSISTANT

Renuncia de responsabilidad y advertencia

Este producto NO es un juguete y no es adecuade para menores de
18 afos. Los adultos deben mantener |a aeronave fuera del alcance
de los nifios y

ctuar con precaucion al utilizarlo en presencia de
nifios. Aunque el producto incorpora tecnologia avanzada, un uso
inapropiado puede ocasionar lesiones personales o dafios matariales.
Lea la documentacién asociada al producto antes de usarlo por
primera vez. Encontrara dicha documentacion en el embalaje y
también online, en Ia pagina de productos de DJI en

https:/ fwviw.dji.com. Este producto es una plataforma de vuelo de
varios rotores que permite un vuelo Sequro si se encuentrs en buenas
rondirinnas da funrinnamisntn tal U Famn @6 eetahiana o

! agree Previous

Aceptar los términos y condiciones

Confirmar la liberacion de responsabilidad

lJr AsSISTANT

Activacion correcta

Completa

Ventanilla de activacion correcta de la cuenta




Configuracion del controlador N3 mediante

el programa DJIl Assistant 2

» Configuraciones en la pestana tablero.
» Calibracion y configuracion de componentes del Estado del médulo.

» Configuraciones en la pestafna ajustes basicos.

» Configuracion del tipo de estructura del drone. gt
» Configuracion del montaje del controlador de vuelo N3.
» Calibracion y configuracion del control remoto del drone.
» Calibracion y configuracion de los ESC.

» Configuraciones en la pestana ajustes de vuelo.

» Configuraciones en la pestaina de herramientas.

> Actualizacion de Firmware.




Configuraciones en |la pestana tablero.

Estado del médulo

W MU

Brajula
Ej, Bateria de otras marcas

Limitacion de vuelo

Control

Control remoto

Modo

Informacion de aeronave
Ajustes de ESC

Type Otro ESC

Tren de aterrizaje

status

Tipo de estructura de aeronave

\/ -

Ganancia
Ganancia de sensibilidad

Freno 60 Actitud 50

Advanced Gain

Ganancia ... 80

Seguridad
CONSEJOS
Ajustes de seguridad
Accion de la aeronave al...
Regreso al punto de origen
Limitacién de vuelo
Altura 120m  Distancia Apagado
Bateria
Advertencia de baterfa...
Advertencia de tensid...
Tension actual: 16.8 V
Propulsion Configuration
Ganancia basica
Cabeceo 100 Alabeo 100
Guifiada 100 Acelerador 100
Propulsi y dwidth
Restable...

Propulsion... 80




Calibracion y configuracion de componentes del Estado

del moédulo.

Calibracion de la IMU




Calibracion de la Brujula




Configuraciones en la pestana ajustes basicos

En la pestafia de ajustes basicos se realiza las configuraciones tales como: la estructura
del drone, montaje del controlador de vuelo N3, calibracion del control remoto vy

calibraciéon de los ESC.

Configuracion del tipo de estructura del drone.




Configuracidon del montaje del controlador de vuelo N3

Flight Controller Type: N3 = ®
MC
.—-“'f-—-’
X o a—___,_,ﬂa-’"
.—-‘"HIP_;
Y o
IMU interna —
Z o T~
T

Installation Direction:

Adelante~ J{
GP52
Valor negative para la coordenada en el eje verde.
X0 —— Walor positivo para la coordenada en el eje rojo.
¥ oD
Z 150

Unidad: mm




Calibracion y configuracion del control remoto del drone.

Estructura deaer..  Montaje

Mueva
todas las
palancas e
interruptores
a la posicion
intermedia
0o S
muestra en

Calibracion ~ Ia figura. —

y 8¢

Control remoto

2 Push

sticks and
switches
to their
maximum
and
minimum
positions
to confirm
remote
controller
stick range
then click
Complete
to finish
calibration.

Ajustes de ESC

60

166

-9939

Estructura de aer...

D1

D2

D3

D4

D5

D&

D7

bl:]

Montaje

Control remoto

Basic Channel

| 15 REV
| 15 REV
1 75 REV
| 0 REV
| 10000 REV

Channel 1

Channel 2

Channel 3

Channel 4

Channel &

Direct Channel

REV

REV

REV

REV

REV

REV

REV

REV

Nul

Nul

Nul

Nul

Nul

Nul

Nul

Null

Ajustes de ESC

Tren de aterrizaje
Regreso al punto de origen

Emergency Break

K1

K2

K3

K4

K5

K6

loc

Shutter

Advanced Channel

Knob Channel

o REV Nul
o REV Nul
o REV Nul
o] REV Nul
o] REV Nul
o] REV Nul

REV /]
REV
REV
REV

REV




Calibracion y configuracion de los ESC.

Estructurade aer..  Montaje  Control remoto  Ajustes de ESC

Seleccione tipo de ESC: Otro ESC  ~
Ralenti del motor

I@I
Bajo Medio Alto

Motor Test Speed: | 5 %

Prueba del motor

M) (M2 ) (M3 Ma

ESC Calibration @ @
1 (2 ) [ 3 )[4 an
Stop Motor: |leES -

Start Method : Successive Start -




Configuraciones en la pestana ajustes de vuelo

Seleccionetpo debatera: Baterade oras marcas v Airoraft Wheeloase Establecer alttud de welo méima
N . Arg 60 m q
Celoas de batera; 45 + E
|
—— % :
I
* Bl eango oscila eetre 36V y 4.0V 20 30 m DiSlaﬂC\'a de VU@lO I
Regreso ol punto de origen
Recitn con aviso de bateria ba. g : g Advertensia de tension bs.. 60 L
' 62.4% Ganancia bésica Propulsion System Bandwidth " " ‘. g
»l 4 4 Establecer distanca e vueo mdmg : '
|
; ; Y ' V abecen isabled v ropulsion .. 1 i 1 : l
Adverenciade batea beacrica e B T Usatca 10 m ) -
) . ® Alabeo ag Disabled
Aectn con aviso debateriabacres: Trenceaterizge ¥ I .
Guifiada ap Disabled
® Acelerador ap Disabled v
Configuracion del nivel Configuracion de propulsion Configuracion de limitaciones

de la bateria de vuelo




Configuraciones en la pestaina de herramientas

Muestra el estatus del componente N3 en el cual indicara el estado del médulo N3,
modulo Led, GNSS-Compass mostrando tres tipos de estados: verde-excelente,

ambar-bien y rojo-mal, permitiendo configurar desde la pestafna herramientas si algo

se encuentra en mal estado.

N3




Actualizacion de Firmware

Realizar las actualizaciones del software cuando se encuentren
disponibles mediante la conexion a una red de internet, permitiendo
mantener la version actualizada para que no exista ningun inconveniente

en el software DJI Assistant 2

' Firmware Update




Lista de comprobacion del sistema
de control de vuelo

v' Comprobacion de montaje y componentes
v Verificacion del estado del LED

v' Comprobacion de DJI Assistant 2



Cazafallas del sistema de control de vuelo

= Lista de verificacion del estado del LED

= Fallo de calibracion IMU.

Error de deteccidn de bateria.

» Fallo de calibracion de la brdjula.



CONCLUSIONES

Mediante la utilizacion de la informacion técnica y del uso de conocimientos basicos
adquiridos en la institucion se logré recopilar toda la informacion necesaria para la

implementacion del controlador de vuelo DJI N3.

Se instald los elementos que permiten gestionar el vuelo autocontrolado mediante el
uso del manual de usuario, el cual fue de gran ayuda para realizar correctamente

todos los pasos.

Al final del presente proyecto se logro configurar el sistema de vuelo autocontrolado

por GPS realizando las distintas configuraciones en la Aplicacion DJI Assistant 2.



RECOMENDACIONES

e Es importante la recopilacion de informacion técnica antes de realizar cualquier
instalacion para evitar dafar algin componente o parte del sistema de navegacion por

GPS.

e \Verificar que todas las conexiones realizadas al controlador de vuelo se encuentren
correctamente, caso contrario podria ocurrir algin problema con el sistema de control de

vuelo N3

e Todas las configuraciones realizadas en el controlador de vuelo deben ser estrictamente
realizadas de acuerdo a los requerimientos que necesita el dron y el uso que se le va a

dar.



GRACIAS



