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Introduccion

El uso de enjambres de vehiculos aéreos no tripulados (swarm aerial robotics) permite distribuir la carga de trabajo entre multiples robots,
incrementando la cobertura y reduciendo el tiempo total de mision.

Multiples ventajas frente a una unica plataforma: menor tiempo de operacion, mayor eficiencia, mayor robustez, cooperacion, ...
Multiples aplicaciones: agricultura de precision, busqueda y rescate, logistica, seguridad publica, ...

Este trabajo presenta una arquitectura integrada de percepcion, planificacion y control off-board para cobertura autbnoma con enjambres.
Motivacion: Necesidad de aumentar la eficiencia en misiones de cobertura que permita a enjambres detectar, asignar y cubrir posiciones.
Contribuciones: (i) arquitectura percepcidon-planificacidon-control, (ii) control off-board multi-UAV escalable, (iii) validacion en simulacion SITL.

Descripcion del método

Sistema cooperativo autbnomo capaz de detectar, asignar y cubrir posiciones objetivo (tareas) mediante un enjambre de UAVs (agentes).
Percepcion cooperativa: A partir de las imagenes, detecta marcadores y distribuye en red la informacion de las tareas detectadas.
Planificacion para asignacion: Resuelve un problema de asignacién que minimiza el tiempo total de la misién.

Control off-board multi-UAV: Generan las trayectorias para que cada UAV alcance su objetivo.

Percepcion cooperativa Control off-board multi-UAV Resultados
Deteccion cooperativa de marcadores Especificamente disenado para comandar Validado en simulaciones SITL.
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celeridad media. para cada autopiloto a través del
Problema de program. lineal entera: Distribuidor de Comandos. A NmemoroagoAmTnGe~®
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m | ROS2, gRPC, etc.), mapeados por un Este trabajo ha sido realizado en el marco del proyecto RAISE
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Caso asignacion perfecta (m = n): E E § grvc.us.es
Hungarian Algorithm (Kuhn-Munkres). Puedes ver el Ogrvc_us

@ OGRVCRoboticsLaboratory

Caso agentes ociosos (m > n): video en YouTube

, , > linkedin.
Introducir m-n tareas virtuales (coste 0). escaneando el [ 1inkedin.com/company/grvcus
Caso tareas prioritarias (m < n): codigo QR

Raul Tapia - raultapia@us.es

Seleccionar m tareas mas prioritarias. oy
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