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MONTAIJE DEL SISTEMA DE CONTROL DE UN

DRONE, EN BASE A LAS ESPECIFICACIONES

TECNICAS DEL CUDRICOPTERO T4, PARA LA

CARRERA DE MECANICA AERONAUTICA DE

LA UNIDAD DE GESTION DE TECNOLOGIAS -
ESPE

AUTOR: CHILIQUINGA EUGENIO ALEX DAVID.

DIRECTOR: ING. LUIS ANGEL COELLO TAPIA.
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Objetivo General

Montar y ensamblar el sistema de control de un drone, en base
a las especificaciones técnicas del cuadricoptero T4, para la
Carrera de Mecanica Aeronautica de la Unidad de Gestion de
Tecnologias - ESPE.

Objetivos Especificos

- Recopilar informacion
- Seleccionar componentes
- Verificar funcionamiento

— W Analizar sistema de control
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Generalidades
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Drone

Vehiculo aéreo no tripulado, cuyo
nombre en espafol es zangano.
Antiguamente usado por personal
militar y ahora por toda la sociedad.

Tipos de Drones

Segun sus
alas
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Partes de un drone

Fuselaje, motor y
hélices

Sistema de control

. Transmisor / receptor

. Controlador en tierra

Bateria

Tren de aterrizaje




Uso de drones
Zona agricola

Eventos deportivos 1—‘%..%{
e T

s

Situaciones de
emergencia
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Sistema de control

Pixhawk

Necesita 250 mA

PESO: 38 gramos

Tiene algoritmos para:

« Conocer la elevacion

* provee algoritmos de orientacion
y manejo de drones.
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Desarrollo del tema
CONSIDERACIONES GENERALES QGROUNDCONTROL

P

e Cuadricoptero T4 Es un sistema que se utiliza para
e Control de vuelo Pixhawk la configuracion de los sensores
» Control de mando Fly Sky del control Pixhawk.

@ESPE
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QgroundControl

Configuracion del
cuadricoptero T4

Manua
Below you wil summary o s s for your vehicle. To the left are th stup menus for each comp

Airfram Radio
Firmware
System 1D 1 Roll Setup required
Airframe type Quadrotor x Pirch 2
Airframe Vehicle Ceneric 250 Racer Yaw
Firmware Version Unknown Throttle
Flaps
Auxl

Sensors

ht Modes
Sensors Flight Modes

Compass 0 ady ¢ switch
Comp 1 3ht Mode
Comp Mode
Gyro Read Mode 3
Accelerometer \ Mode
Mode
Mode €

Parameters

RTL min alt
Battery Empty < RTL home alt
Number of Cells RC loss RTL
RC loss action
Link Joss a
Low battery action Warning
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QgroundControl

Configuracion fuselaje

Manual

Appied Aerorasxs ARy o5t Gareric 107 Guad + geamatry

Flache | 21X Ganenic e« grometry

Carme OKIBCagint 4 Guinmutry

01 Farve Whoa! Fa52

G s o Jeocvetty

Carw'c Octocagter X geonetry

Apply and Restart Cancel m

Clicking "Apply” will save the changes you have
made to your airframe configuration.

All vehidle parameters other than Radio Calibration
will be reset.

Your vehicle will also be restarted in order to

& ESPE
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QgroundControl

Configuracion de sensores

IR AX

eSetp  Sensors Setup

Summary Sensors Setup s used to calibrate the sensors within ehicle.
ompess |

Gyroscope Start the individual calibration steps by dick e of the buttons to the left.

Frmware
Alrframe

Accelerometer

Radio
o
Flight Modes
Power
Safety
Tuning
Camera

Parameters

%) ESPE
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Configuracion de sensores

Manual

¥ vehiche

Frmware

g one of the dutton

ROTATION_NOME

dget

10%9'\94[;|Ax w4 [ Manual

Fight Nodes nsors 5?[’110

within your vet

Firmware

((#)) Sensors

Parameters

Aght Modes

Powor

Parameters 1
Incomplete plet incomplete
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Configuracion de sensores

! Widgets
) B %9 4 | A %5 & « B100% rold Disamed
Vehicke Setup

Calbrate Gyro

Summary o
For Gyrosce calibration you will need to place you
wvehide rface and k L st

Firmware
Click Ok to start calibration

Airframe

p< Sensors Setup

o Sensors Setup is used to calibrate the sensors within your vehicle.

Flight Modes

Compass

Power

Gyroscope Calibration complete

Accelerometer

Level Horizon

Set Orientations Completed
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Configuracion de sensores

o X° th « B100% Hold Disarmed

Calibrate Accederometer

Summary ® =
Set autopilot orientation before calibrating

Autopiiot Oriert:

Frmware ROTATION_NONE

Airframe

' b \9 d &‘ A X oo B Manual
((#)) senscrs .
z "o Sensors Setup

e . s I

Frmware
Flight Modes Hold still in the current orientation

am= W & L

Fhght M e
Completed Completed Completed
Sifety

Tuning

'

Hold Still Incomplete Incomplete

--
-.l|
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Configuracion de sensores

Widg

e 12 , A
% @9 4 & A X i Manual
eSep  Sensors Setup Level Hortzon cancel [
Summary Sensors Setup is used to calibrate the sens
Firmware

Autopdot Orientation

ROTATION_NOKE

Airframe

Flight Modes
Power
Safety

Tuning

Parameters
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Establecer Q 7
orientacion U U

YAW -0 YAW - 90 YAW - 180" YAW -270°

File Widgets

[5] % !\9 @11 A )5[4 o S| Manual

Vehide Setup Sensors Setup Set Orientations n

Summary Sensors Setup is used to calibrate the sensors within your vehide

If the orientation is in the direction of flight,
select ROTATION_NONE.
Firmware
Start the individual calibration steps by clicking one of the buttons to the left Autopilot Orientation:

Alrframe ROTATION_NONE

External Compass Orientation:
Radio ROTATION_YAW_180
((o)) Sensors
Fiight Modes
Power
Safety
Tuning

Camera

Parameters
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Configuracion del radio
ofe]plife]

Fde  Widgets

§J 2 g\? d & A &mouo b <} [: Manual

VendeSetw  Radio Setup

Summary Radio Setup 5 used to calbrate your transmitter, It also assign channels for Roll, PRch, Yaw and Theottie vehicle controf as wel a5 determining whather they are reversed
Attrude Controls

Rol Not Mapped
Pitch Not Mapped
Yaw Not Mapped

Not Mapped

Radio Setup

- . -~ 4 _
Racio Setup & used to calbrate your transmitter, It also assign channals for Roll, Pitch, Yaw and Throttle velide control as well a5 determining whether they are reversed,

Mtitude Controls ® Mode 1 © Mode?2
Not Mapped

’

Addirional Radio satup ¥ Not Mapped
Tuning fon Not M

Camera Not Mapped

AUX1 Passtivouch RC Channe
Parameters
AIX2 Passtteough RC Channes Coced

PARAMI tuning channel Lower the Throttle stick all the way down as shown in diagram

Channel Monitor

PARAM2 tuning channel: It is recommended to disconnact all motors for additional safety, however, the systam is designed to not am during the calibration

PARAMS tuning channel: Cick Next to cortrie

Additional Radio setup:

v
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Montaje de la
controladora Pixhawk
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Montaje de la
controladora Pixhawk

Interruptor de seguridad y timbre

E— @ESPE
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Montaje de la

controladora Pixhawk

Fuente de poder Radio control
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Montaje de la
controladora Pixhawk

Radio de telemetria

(3) ESPE
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Pruebas del cuadricoptero

Pruebas funcionales Pruebas operacionales
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Conclusiones

En base a la recopilacion de la informacion técnica del cuadricoptero
T4, se logroé conocer los principios basicos que permite el respectivo
ensamblaje del sistema de control, el mismo que es util para el
adecuado funcionamiento del drone en vuelo.

De acuerdo con la seleccion de distintos componentes para el sistema
de control de un drone, se pudo cumplir con las especificaciones
técnicas necesarias para un buen funcionamiento del cuadricoptero.

A través de los test de pruebas aplicadas al sistema, con la ayuda del
multimetro se observa la energia que consumen dichos componentes y
su respectivo funcionamiento individual, los mismos que son
pertenecientes al sistema de control y con los cuales se logro
ensamblar el cuadricoptero T4 siguiendo sus especificaciones técnicas.

Mediante el uso del software QGroundControl y durante el manejo del
drone se analiza resultados del desempeno operacional, los mismos
gue son validos a través de varias pruebas de funcionamiento practico

correspondientes al cuadricoptero T4.
@ESPE
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