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1.Motivacion:
Al Hacer una ruta por camino con un t
podemos encontrar obstaculos que
integridad del vehiculo, de sus o
terceras personas. Este peligr
anticipamos a ¢l ofreciendo a
de este antes de encontra

Dron por delante del coche

2.0bjetivo:

e Diseflar un sistema que propo
ocupantes informacion de
antelacion.

e El sistema debe poder se
comunicacion con €
esquivar los posibles

3.Teoria de vuelo de un dron:

Un don se desplaza en el plano horizontal rotando sobre alguno de direccion de mov1mlento. La rotacion se consi
sus ejes. rotor por medio una ESC
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4. Se desarrolla el U
Se realiza un diagrama
que tendra que hace
para poder elegir
componentes
para cumpli

5. Eleccion de componentes
El sistema lo controlaremos con el ESP32 que se pr
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7. Programacion:
Se programa el sistema en la pla

Conclusiones:
Al no realizarse ningin prototipo la programacion se qued
comprobar el correcto funcionamiento.



http://3.bp.blogspot.com/--AJv2ZCPcl4/VmywWJ9XSdI/AAAAAAAAETo/d9gbQ4G1-Tw/s1600/ESP32_pinout_.png

