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# Elementos de los UAVs

#Usos de UAVs en la ESEIAAT
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# Sisco Vallverdl y José Antonio Soria Pérez (Directores de
TFGs/TFMs)

= Dto. De Ingenieria Electronica y Teoria de Senal ESEIAAT (UPC) - Terrassa
# Ruben Inglés Gimeno

» TFM. Adaptacion de Racing drones para paqueteria
# Carlos Aparici Cantero

= TFM. Montaje de F-450 y gestion de imagenes
# Jonhatan Sanchez Murillo

= TFG. Machine Learning para deteccion de personas

# Felip Vives Vancells

= TFG. Diseno y comercializacion de drones FPV cinematicos
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Aplicaciones UAVs
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Entrega de mercancias

Oros (Entretenimiento,
Media, Educacién y
Ciencia)

Militar

Fotografiay fiImogafl'a ‘v 4
Cuerpos y fuerzas del estado
(Busqueda, rescate, control trafico)

Sector agricola e

Medio ambiente
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Volumen de negocio
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= Crecimiento TAE: 17.6% .gﬂ{;g >Europa >Espafia
# Por sectores (2022 a 2025)* -
= Militar: 11200 a 22200M$ (14.9%) Flotadronesuso NN sccc000 ] 51400
1 profesional

= Entrega de mercancias: 3.300M$ a En unidades. D o0 ] sss00
45800M$ (92.5%)

= Agricultura: 1400 a 5200M$ (21.5%) e NN oo M 1220

» Educacion Yy ciéncia: 1300M$ a En millones de euros. _ 14.600 . 1.520

4600M$ (28.3%)

= Entretenimiento y media: 1.100M$ a ':r‘:hsatjf'de T o000 M 11000
4.100M$ (29.9%) En unidades. D 0000 B 11500

= Monitorizacion medioambinte: 1800M$ a — e ||

= 6100M$ (27.2%) —

= Busqueda y rescate: 500M$ a 2.200M$ (34.4%) >

e *Fuente: https://www.researchandmarkets.com/
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Estructura (Frame)
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Nighthawk-250 (Racing drone)
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or + Brazo
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Frame (Top View)

Full assembly
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Layout general (Ardupilot)
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# Bateria (Lipo)
# Rotors (Brushless) + Variadores
de frecuencia (PWM servo-based|

Controlador de vuelo
(Ardupilot, Pixhawk)

GPS

Receptor RF (433/915MHz):
mando + telemetria

Gimball (Movimiento de la
camarara (2 y 3 ejes)
Algunas opciones limitades para

N

® € ¢ & @

harware adicional
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FPV kit (First person View)
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Layout general (Pixhawk)

N

i 5x # Version actual: 6X

. &/;x ,\‘ # Conectores I2C y SPI para hardware adicional
(GPS, camaras, lidar y otros sensores ad-hoc)
# Entorno configurable open-source: Mission
Planner
# Optical Flow Sensor

UART & 12C Port

0ol
e 12C port to connect
3

to Pixhawk (4 pins)

Serial port (6 pins on

Mini USB port for bottom) is not used

firmware upgrades

Unknown
0=0
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Layout (Racing UAV)
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Espacio reducido-> menos funciones
Control manual/semi-automatico
Alta velocidad

Transmisor Rx y TX (FPV) integrado
en el control de vuelo

Inmunidad ruido (LC Filter)
Interfaz de usuario: Betaflight

QQQQQ .
woron sror ” -
o0 3 2 : ®0 3

Guardary Reinvcier

Usiacicn ovt st O 24 C. W | Baguetes con sror © | (3C error 0 | Torepe o Cxio, 3000 | Carga e GV 3%, Firmaare. BTV 418 Pca ARBOUNIDUSFSOGTMILFAO) Corguracor 1070 4Mat3R)
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Pilotage
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4 Manual (Clasico)

= Racing drones
= FPV
» Usuarios expertos
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# Semi-automatico

= Con mecanismo de
soporte al vuelo

= Publico en general

integrated

# Piloto automatico

s Planificador de rutas

11
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Proyectos Actuales (Entrega de paquetes) Bs

1. Envio del e-mail concédigo QR

2. Drone viajaa destinatario

3. DestinatarioensenaQRala
camaradel ESP32

4. ESP32 actua en servo y libera paquete

5. Envio del mensaje automatico (e-
mail) notificandolaentrega

ESP32-CAM

4  Omnivus F4 (V3) @ Accionador

# Controlador ESP32-CAM
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Proyectos Actuales (Drone y base de datos)

1

« Montar el dron para realizar fotografias aéreas
« Control de GoPro
 Servidor web para gestionar imagenes

WAN 10.5.5.1
| Dispositius Connectats TEM
Raspberry pi 4
<<<<<<
1D
@ teria restant . Haldw
i 10559 Espai restant
-S| Clients connectats 1
liiter ethO & Espai per fotografies 5669

Raspberry Pi 4 G o
LAlchemy
' ~

=

Servidor Flask

u
@ DE CATALUNYA



http://www.upc.edu/

UMIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA


http://www.upc.edu/

‘e * . ntegrated
o Systems

,°,* europe

@
&
e
®
@

Proyectos Actuales (Machine Learning)
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# Deteccion de personas con Mask-RCNN Aprendizaje supervisado
= 1. Dataset (115 instancias de imagenes,
Split sample)
m 2. Modelo MASK RCNN (50 millones
de parametros de entrenamiento)
= 3. Entrenamiento: Transfer Learning
con 15 épocas (95.9% precision, recall 78%)
= 4. Inferencia: Test Split (80,15,10)
con 15 épocas (94.9%)
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Futuras lineas de desarrollo + europe

€400

Smart agriculture
(Contaje de plantas)

Smart cities

(Deteccidn y seguimiento de
Vehiculos y personas)

Otros modelos ML de segmentacion semantica y
por instancias:

« YOLACTyYYOLO, FPN Mask-RCNN, DenseNet,
U-NET, DeeplLab, PSPnet, ...

@ UNIVERSITAT POLITECNICA Smart agricultura (monitorizacién hidrica
con sensores térmicos)
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Operaciones remotas (IoT) 5 eutpe
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UAV-based cloud
environment |
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(79)
Communication

Controlador auxiliar con 4G para
Operaciones remotas asincronas
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Conclusiones
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# Autonomia
= Sensor fusion, path plan
= Gestion energética aeron

# Control de vuelo
= Aerodinamica y estabilid
= Resilencia y tolerancia a fall
= Algoritmos con nuevas func

® Smart citiesy agriculture
= Internet-of-Thingsy 5G

# Colaboracion robot-persor

= Procesado del lenguaje natt
= Reconocimento de gestos
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Global internet of things (loT) enterprise drone shipments from 2019 to 2023
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Sisco Vallverdu
(sisco.vallverdu@upc.edu)

Jose Antonio Soria
(jose.antonio.soria@upc.edu)
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