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REESCALADO DE UN ROBOT AEREO DE ALA BATIENTE
PARA VUELOS EN ESPACIOS LIMITADOS
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Introduccion

El objetivo de los ornitopteros GRIFFIN es volar largas distancias y realizar tareas de
inspeccion y mantenimiento. Nuestros robots de ala batiente han mostrado resultados como:

Guiado autonomo [1].

Evitacion de obstaculos dinamicos [2].

Posado en rama (perching) [3].

Tareas de manipulacion [4].

Deteccion visual basada en camara de eventos [5] [6].

Este trabajo describe el proceso de reescalado del ornitdptero presentado en [7].
Motivacion: Necesidad de una aeronave de menor tamano para poder
volar en espacios limitados, en los que una plataforma de mayor envergadura no podria.
Contribuciones: Un robot aéreo de ala batiente de pequena escala presenta i) mayor
maniobrabilidad, ii) menor consumo energético y iii) mayor seguridad para las personas.

Descripcion de la plataforma

Reduccion de envergadura de 150 cm a 80 cm, lo que implica una nueva superficie alar de 0,12 m?.
Uso de carga alar original (2,4 kg/m?) para establecer un limite de peso para el prototipo.
Restriccion de peso tras el escalado: < 290 g.

Diseno aerodinamico Diseno electronico Resultados

Se mantiene la posicidn relativa del centro La limitacion de peso obliga a reducir el Original Reescalado

de gravedad para no afectar la estabilidad. peso de toda la electronica embarcada. Envergadura | 150 cm 80 cm
Cola: Unico estabilizador horizontal. Bateria 2S de 180 mAh. Superficie alar 0,44 m? | 0,12 m?
Dos superficies de control en Ardupilot con ArduPlane 4. Peso 1,07 kg 154 g

Permite volar a velocidades mas bajas,
mejorando maniobrabilidad.
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VORTEX

configuracion de elevones.
250 PRO

Ala: Principal superficie sustentadora. 250 PRO
Analisis de perfiles S1210, S1020, i
S$1221 y S1223 mediante XFLR5 para
optimizar rendimiento.

Diseno mecanico

Cuerpo: Reduccién 42:1 sustituida por
35:1. Uso de transmision de plastico y
resina (mas ligera) motivado por la
reduccion de esfuerzos.

Cola: Cartén pluma reforzado con fibra
de carbono. Unién mediante una barra
de 12 mm @ sustituida por 4 mm o.
Alas: Fabricacion simplificada basada
en corcho y varillas de fibra de carbono.
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Posicionamiento

Sistema de localizacion disenado para
robots de ala batiente de pequena escala.
Sensores UWB custom de 5 g, protocolo
de comunicacion robusto, localizacidn
basada en EKF.
Robusto, eficiente y preciso (error medio
menor a 0,3 m).
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