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1. INTRODUCCION
1.1 ANTECEDENTES
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1. INTRODUCCION
1.2 PROBLEMATICA

* Actividades peligrosas para los seres humanos

* Grandes alturas trabajo

 Mantener formay orientation especifica ante
perturbaciones externas

* Tareas repetitivas, generando fatiga al operario
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1. INTRODUCCION
1.3 OBJETIVO GENERAL
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1. INTRODUCCION
1.4 OBJETIVOS ESPECIFICOS
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1. Introduccion
1.5 Propuesta

PLANIFICACION DE TAREAS

Parametros de formacion y
posicidn
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2. ESTRUCTURA DEL SISTEMA
2.1 ESTRUCTURA

VR ENVIRONMENT
G.0.
G.0. 3D
OCULOS MODEL
ROBOT
CAD MODEL
GAME
) OBJECT
OCULOS |
LIBRARY
G.0. MATLAB
(POS.ROT)
MATH
SOFTWARE
SCRIPT

OUTPUT
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2. ESTRUCTURA DEL SISTEMA =
2.1 ESTRUCTURA

1. Entorno VR

Emulacion de caracteristicas  wer . o
de Vuelo !

VR ENVIRONMENT

G.0.

G.0. 3D
OCULOS MODEI
ROBOT

* : <+ 2. Software CAD
Disefio UAV

GAME
OBJECT

?
S5 Input _, O Foe .
o= 3. Software Matematico

3 _ o Controlador en
Inmersion al usuario Tiempo Real

SCRIPT

4. Output >
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4. CONTROL COOPERATIVO
4.1 ESTRUCTURA DE CONTROL
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4. CONTROL COOPERATIVO
4.1 FORMULACION

p0=%[(xz+x1) (y2+y1) (22+21)]T n
\\\d”
\
= \‘ T
Yoo =% + (% -y, +(z-2.) Pl /_, =
S = tan (22 ) A \\\
tan™ (%) \l\ .




4. CONTROL COOPERATIVO
4.2 ESCALABILIDAD

 Manteniendo un punto de [ £ \ "

seguimiento L\ A N
T € ™ N no =[P 5] ””d_,, /
&\ \\ X -~ ’ X
- B A\ .. ‘\s,— "}:",,—"” ", S

« Escalabilidad a n Drones N = M A R - h=lona]
Generando en UAV 7 -l , /
Virtuales ) \ po=[7n ]
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4. CONTROL COOPERATIVO
4.1 CONTROLADOR DESLIZANTE

(FORMA , POSICION)

Controlador
h(t)=J37(ny +Ktanh(f))=J"n

y

CONTROLADOR
FORMACION

18

\ J

CONSIGNAS PARA
CADA DRONE

Lyapunov
V(i) =-i"Ktanh(fi)<0
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4. CONTROL COOPERATIVO
4.2 CONTROLADOR DEL UAV

h Vref = J‘l(hd +Qtanh(ﬁ))

FORMATION
CONTROLLER

~ V
h d h Kinematic "
‘ » ( ;" ) »1 Controller
h

W
'h,| [cos(p) —sin(p) 0 Oy,
hy _ sin(p) cos(p) O Oflu,
h, 0 0 1 0flu,
h, 0 0 0 1j|w

@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA




AGENDA _

1)INtRoDucCIoN
(2)ESTRUCTURADELSISTEMA

(3)CoNTROLCoOPERATIVO

4 ) RESULTADOS




21
5. REsuLTADOS OBTENIDOS

4.2 ERRORES DE POSICION

Los errores de Posicion tienden a cero demostrando asi la estabilidad del controlador
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5. REsuLTADOS OBTENIDOS
4.2 ERRORES DE FORMA
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5. REsuLTADOS OBTENIDOS
4.2 VVELOCIDADES DE CADA DRONES
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5. REsuLTADOS OBTENIDOS

4.2 TRAYECTORIA DESEADA VS OBTENIDA
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