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Introduccion

La robdtica aérea permite el desarrollo de diversas tareas que cubren diferentes funciones en multiples sectores como lo
investigacion, la seguridad, la agricultura y el medio ambiente entre oftras. El interés de estas tecnologias, tanto por parte de
empresas como de los usuarios, ha aumentado potencialmente durante los Ultimos anos. Uno de los campos donde tiene mds
posibilidades de aplicacion es el de la videovigilancia. En el mismo se abarcan diferentes disciplinas como la robdtica, electronica,
mecdnica e informdtica cuyo fin es obtener datos de localizacion, iméagenes e informacion Util de forma que pueda actuar y
resolver de una manera mas rapida y eficaz las situaciones especificas para las que estd disenado

Objetivo
El objefivo de este proyecto es disenar un dron
cuadricoptero con cdmara de vigilancia para captar
imagenes que permitan supervisar de forma remota.
Para ello se van a plantear una serie de objetivos
secundarios:
® Disenar la parte mecdnica que contenga en su
interior todos los elementos, tanto electronicos
como mecdnicos, intentando ajustar las
dimensiones y el peso a las necesidades de un
optimo funcionamiento.
® Disenar la parte electronica de forma que el
sistema realice correctamente las funciones de
locomocion, vision artificial y deteccion.
® Disenar la parte de control que permita la
monitorizacion por software de forma remota
mediante una interfaz externa a través de un
teléfono movil.

Resultados Metodologia
Estudio: Tarea dedicada a buscar informacion y entender las

diferentes tecnologias, fundamentos y teorias necesarias para

el dron.

Desarrollo: Diseno e implementacion del proyecto en sus
- distintas partes acordes al estudio realizado previamente.
IT'.“T-'Tj ,_;{/ Seguimiento: Parte destinada a revisar el desarrollo del trabajo

e realizando los qjustes necesarios para Ssu  correcto
funcionamiento.

Verificacion: Comprobacion de la fiabilidad del dron, asi como
de cada una de sus partes.
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Conclusiones ~ .
Se ha realizado el diseno mecdanico del cuadricoptero, de tal o o o

forma que se ha estudiado el equilibrio entre durabilidad de
sus componentes y ligereza, todo ello por medio del software T
Autodesk Inventor.

A la hora de realizar la placa de circuito impreso se ha analizado
cada componente para obtener los resultados vy
configuracion mas optimos, de forma que se ha logrado un
buen funcionamiento del conjunto de los mismos.

El sistema de control ha sido disenado de forma que el
cuadricoptero, situado en su base de carga, recibe
informacion por medio de barreras infrarrojas de seguridad
para, a continuacion, realizar la ruta programada mientras
filma el recorrido.



