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Introducción

El objetivo de los ornitópteros GRIFFIN es volar largas distancias y realizar tareas de

inspección y mantenimiento. Nuestros robots de ala batiente han mostrado resultados como:

▶ Guiado autónomo [1].

▶ Evitación de obstáculos dinámicos [2].

▶ Posado en rama (perching) [3].

▶ Tareas de manipulación [4].

▶ Detección visual basada en cámara de eventos [5] [6].

Este trabajo describe el proceso de reescalado del ornitóptero presentado en [7].

▶ Motivación: Necesidad de una aeronave de menor tamaño para poder

volar en espacios limitados, en los que una plataforma de mayor envergadura no podrı́a.

▶ Contribuciones: Un robot aéreo de ala batiente de pequeña escala presenta i) mayor

maniobrabilidad, ii) menor consumo energético y iii) mayor seguridad para las personas.

Descripción de la plataforma

▶ Reducción de envergadura de 150 cm a 80 cm, lo que implica una nueva superficie alar de 0,12 m2.

▶ Uso de carga alar original (2,4 kg/m2) para establecer un lı́mite de peso para el prototipo.

▶ Restricción de peso tras el escalado: < 290 g.

Diseño aerodinámico

Se mantiene la posición relativa del centro

de gravedad para no afectar la estabilidad.

▶ Cola: Único estabilizador horizontal.

Dos superficies de control en

configuración de elevones.

▶ Ala: Principal superficie sustentadora.

Análisis de perfiles S1210, S1020,

S1221 y S1223 mediante XFLR5 para

optimizar rendimiento.

Diseño mecánico

▶ Cuerpo: Reducción 42:1 sustituida por

35:1. Uso de transmisión de plástico y
resina (más ligera) motivado por la

reducción de esfuerzos.

▶ Cola: Cartón pluma reforzado con fibra

de carbono. Unión mediante una barra

de 12 mm ∅ sustituida por 4 mm ∅.

▶ Alas: Fabricación simplificada basada

en corcho y varillas de fibra de carbono.

Diseño electrónico

La limitación de peso obliga a reducir el

peso de toda la electrónica embarcada.

▶ Baterı́a 2S de 180 mAh.

▶ Ardupilot con ArduPlane 4.
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Posicionamiento

Sistema de localización diseñado para

robots de ala batiente de pequeña escala.

▶ Sensores UWB custom de 5 g, protocolo

de comunicación robusto, localización

basada en EKF.

▶ Robusto, eficiente y preciso (error medio

menor a 0,3 m).

Range-Only Localization System for
Small-Scale Flapping-Wing Robots
R. Tapia et al. – Aceptado, IEEE ICRA@40

Resultados

Original Reescalado
Envergadura 150 cm 80 cm

Superficie alar 0,44 m2 0,12 m2

Peso 1,07 kg 154 g

Permite volar a velocidades más bajas,

mejorando maniobrabilidad.
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