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Entorno experimental para UAV con sistema de captura
de movimiento
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Resumen Objetivo

Se presenta el desarrollo de un entorno experimental para Disponer de una plataforma flexible que permita validar algoritmos
vehiculos aéreos no tripulados (UAVs) en interior con sistema de de control en interiores mediante vuelo autdnomo, proporcionando
captura de movimiento como base para el desarrollo de diferentes una base experimental para el desarrollo e implementacion de
algoritmos de control. La plataforma integra ROS 2, Aerostack?2 y estrategias de control mas avanzadas.

PX4, validando su integracion mediante vuelos reales.
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Verificacion experimental
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3 Conclusiones
 Se ha desarrollado una plataforma experimental para UAVs * Los resultados experimentales obtenidos validan el correcto

basada en OptiTrack, ROS 2, Aerostack2 y PX4. La arquitectura funcionamiento de la plataforma y su utilidad como entorno
implementada permite integrar medidas externas de posicion y experimental para el desarrollo y validacion de algoritmos de
orientacion dentro del estimador de la controladora de vuelo y control y navegacion autonoma en UAVs.
realizar vuelo autonomo en modo Offboard en entornos
Interiores.
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