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Resumen

Los drones se han caracterizado por ser un area de interés para la comunidad cientifica por su amplio
campo de aplicacién tales como logistica, inspeccién y rescate por mencionar algunas. Sin embargo,
uno de los principales retos es mantener la estabilidad de vuelo, ya que las oscilaciones generadas por
el viento y movimientos inerciales de la carga afectan la seguridad y eficiencia. Las propuestas reporta-
das en la literatura, como cargas rigidamente acopladas, cables suspendidos o estrategias de control
no eliminan por completo este problema. En este trabajo se presenta el disefio y construccion de un
mecanismo de 2 grados de libertad que permite mantener la carga alineada cerca del centro de grave-
dad de la aeronave. El sistema emplea una transmision de engranajes cénicos rectos 1:1 impresos en
3D en acero inoxidable 316L, impulsada por servomotores. Los resultados ofrecen un avance hacia dro-
nes méas seguros y eficientes ya que este proyecto es completamente escalable hacia aplicaciones mas
robustas como el transporte de insumos médicos o distribucién de mercancias en entornos urbanos.
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Metodologia

ﬁ drones se han caracterizado por ser un area de interés param
comunidad cientifica por su amplio campo de aplicacién tales como
logistica, inspeccion y rescate por mencionar algunas. Sin embargo,
uno de los principales retos es mantener la estabilidad de vuelo, ya

que las oscilaciones generadas por el viento y movimientos inercia-

les de la carga afectan la seguridad y eficiencia. Las propuestas re-
portadas en la literatura, como cargas rigidamente acopladas, ca-

Para el desarrollo del proyecto, de acuerdo a la figura 1, se parte de la
identificacion del problema y revision de literatura, seguido del disefio de
un mecanismo de dos grados de libertad considerando las especificacio-
nes de disefio que se mencionan en la imagen. Finalmente el mecanis-
mo se integra a un dron cuadricdptero y se somete a pruebas experi-
mentales para validar su funcionamiento y comprobar la mejora en esta-
bilidad durante el vuelo.

bles suspendidos o estrategias de control no eliminan por completo
este problema. En este trabajo se presenta el disefio y construccién
de un mecanismo de 2 grados de libertad que permite mantener la
carga alineada cerca del centro de gravedad de la aeronave. El sis-
tema emplea una transmision de engranajes cénicos rectos 1:1 im-
presos en 3D en acero inoxidable 316L, impulsada por servomoto-
res. Los resultados ofrecen un avance hacia drones mas seguros y
eficientes ya que este proyecto es completamente escalable hacia

aplicaciones mas robustas como el transporte de insumos médicos
o distribucion de mercancias en entornos urbanos. /

[ IntrOdUCCIon ] Figura 1. Metodologia. Esquema que ejemplifica pasos a seguir para el desarrollo del proyecto
Una aplicacion de los drones que ha generado amplio interés de in-
vestigacion es la inclusién de estas aeronaves en el traslado de carga. [ Resultados eSPeradOS ]

La literatura presenta la colaboracién de los drones a partir de técni-
cas como carga suspendida y carga integrada al cuerpo del dron. Es
importante mencionar que la literatura reporta sistemas de control de
estabilizacion de la aeronave solo para despegar o aterrizar con la
carga, transporte colaborativo con multiples drones y sujecion rigida al
vehiculo aéreo no tripulado, por mencionar algunas. Sin embargo, las
técnicas previas no toman en cuenta la estabilizacién de vuelo del

vehiculo aéreo con la carga durante el transporte de la misma [1], [2].
Se propone el disefio de un mecanismo articulado para el transporte de

\ / carga con robots aéreos, el cual, a diferencia de las técnicas de transporte
[ ] actuales involucra el movimiento de la carga para contrarrestar los efectos
@neral

inerciales. Esto implica un impacto positivo en la autonomia del robot aé-
Disefiar un mecanismo articulado de 2 grados de libertad para esta-

reo y en la calidad de entrega de la carga.
bilizar la carga un dron cuadricéptero a través de las técnicas del di-
sefio mecatrénico.

Se espera contar con un mecanismo articulado integrado entre el robot aé-
reo y la carga capaz de compensar los movimientos inerciales de la carga
provocados por el viento o por el mismo vuelo de la aeronave logrando
mantener la carga cerca del centro de gravedad de la aeronave y asi esta-
bilizar el vuelo del robot aéreo durante el transporte de la carga.
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Especificos
Disefiar transmision de engranajes conicos rectos mediante softwa-
re CAD/CAE para otorgar los movimientos al mecanismo.

Habilitar un dron cuadricéptero a partir del controlador de vuelo Pix-
Hawk para realizar pruebas experimentales. /

—

en drones.

Figura 1. Cartel Académico: Mecanismo articulado de 2 grados de libertad para transporte de carga
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