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Resumen (hasta 500 palabras)

Este proyecto esta disefiado para el reconocimiento de &reas de desastres naturales,
como asi también buscamos la comunicacién con los civiles que hayan caido en estas
situaciones. En palabras simples, es un “drone de rescate”, pero tanto su
funcionamiento como también la razon por la cual est4 hecho, son lo que llama la
atencion de este.

Utilizamos un tipo especial de sefiales para su control, estas, en teoria nos permitirian
lograr un control globalizado del drone, nos estamos refiriendo a que, si el dron esta en
china, nosotros podriamos controlarlo desde cualquier ubicacién del globo.

También contariamos con diversos complementos que nos ayudaran a realizar la
comunicacion con los civiles y las fuerzas de seguridad, asi también nos ayudaran a
poder ubicar el drone desde cualquier parte y poder evaluar la zona del desastre.

¢Por qué un drone?

Mas que nada por la gran maniobrabilidad, velocidad y posibilidades que nos da en
estas situaciones, evaluamos diversos vehiculos para estas, pero el drone fue el que
tuvo la mayoria de pros, como asi también nos daba la gran posibilidad de utilizarlo en
cualquier situacion.

La parte de la programacion tiene varios puntos clave, a los que queremos llegar (aqui
dejare algunos puntos clave, el resto se veran en la resolucién de problematicas) son:

v' En caso de pérdida de sefial el, regreso al Gltimo lugar con sefial.
v' En caso de falta de bateria, regresar a la estacion de carga.
v' El envi6 continuo de datos de imagen y sonido.

Estos son algunos de los factores que tenemos en cuenta para poder realizar el
proyecto, buscamos algo exacto, de buena calidad y que pueda estar preparado para
cualquier evento posible, no podemos mandar un drone cualquiera a una zona asi,
tenemos que tener en cuenta todos las situaciones posibles y poder solucionarlas,
hasta la posibilidad de integrar un botiquin, para primeros auxilios, gracias a la
comunicacion en todo momento, podemos asesorar a los civiles sobre como actuar,
decirles que hacer, a donde dirigirse, cual es el camino mas rapido hacia las fuerzas
de rescate, gracias a este, podemos ayudar a miles de personas.

Desgraciadamente es una verdad el hecho de que en todo momento se pierden vidas
en el planeta, estos eventos de la naturaleza son algunos de los protagonistas a gran
escala de estos hechos, queremos dar una posibilidad, por mas pequefia que sea, de
poder salvar a todas esas personas que se ven afectadas por esto, es horrible pensar
en las familias que pierden a sus seres queridos, pensar en los nifios que quedan sin
padres o en los mismos padres que tuvieron que sufrir la perdida de sus hijos, con
esto queremos dar un rayo de esperanza a todas las familias, a las personas,
buscamos ayudar a todo el mundo con este proyecto.

Esperamos conseguir nuestras metas, para poder ayudar en estos casos lo mas
pronto posible, poco a poco iremos avanzando e intentando lograr nuestros objetivos.

Gracias por leer.

E.P.E.T N. °5 Fray Luis Beltran. Apostoles.
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Introduccion

Las sefiales GPRS nos posibilitan manejar el drone por todo el “/mundo” y asi brindar
ayuda desde cualquier parte del globo.

Vemos la necesidad, de ayudar rapida y eficazmente, por ello implementamos un drone
bien equipado, que se encuentre disponible en todo momento, y que brinde
informacién sobre cual es el grado del problema.

Formulacion del problema

En todo el afio hay miles de accidentes en todo el mundo y muchisimas muertes (yales
como accidentes automovilisticos, desastres naturales, etc.), vemos que todavia no se
ha implementado un sistema asi, de manera eficaz que brinde informacion puntual,
principalmente dado por que disponer de personal especializado en el caso seria mas
costoso y no estaria en todo el mundo.

Otra cuestion para considerar es que no solamente serviria para el rescate, sino que
también para reportaje de un desastre natural.

Entonces podriamos resumir el problema de investigacién de la siguiente manera:

Implementar drones de ayuda por todo el mundo, disponibles en todo momento,
de bajo costo y que aproveche la disponibilidad de las seiiales GPRS y su
micréfono integrado para estableces comunicacion con la victima.

Descomposicion en Sub-Problemas

Con este modelo debemos considerar los siguientes desafios- Objetivos.

R/

% Sistema automatizado.

Es decir, que sea independiente en todo momento (obviamente disponible las 24hs), y
lugar.

R/

% Que sea de bajo costo.

Debemos crear un sistema que se pueda implementar ajustado a nuestra disponibilidad
de recursos usando las herramientas econdmicas

% Aprovechamiento de las sefiales GPRS.

Para poder manejar el drone desde cualquier parte del mundo por medio de estas
sefales.
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Variables intervinientes en el problema

Drone de Rescate

Disponibilidad: disponible en todo momento.

Costo: Costo de medio a elevado, estamos hablando de materiales de precisién,
aunque tal vez en nuestro prototipo estamos utilizando y buscando materiales de
precio bajo, si hablamos un modelo a patentar, tendriamos que gastar en piezas
especiales para un correcto funcionamiento, ademas que se debe tener en cuenta la
resistencia, el peso sin dejar de lado el disefio.

Desafio tecnolégico: ha sido uno de los desafios mas interesantes y divertidos que
hemos tenido con mis compafieros, ha sido espectacular poder trabajar en esto.

Rescatista Profesionalizado en el tema

Disponibilidad: no se puede asegurar de que esté disponible las 24hs al dia debido a
que hablamos de una persona

Costo: hablamos de un sueldo para una persona que estaria arriesgando su vida en
todo momento, podriamos hablar de un costo medio pero elevado a largo plazo.

Desafio tecnolégico: tal vez en las herramientas a utilizar por el sujeto, fuera de eso
no existe algun desafio

Organizacion especializada en el tema

Disponibilidad: al hablar de una organizacién, con una alta lista de personal podemos
hablar de una disponibilidad de 24hs.

Costo: dependiendo de la cantidad de rescatistas, y el equipo utilizado puede verse
como un costo alto

Desafio tecnolégico: el desafio esta, mas que nada, en las maquinarias a utilizar.

pag. 4




E.P.ET N.° 5 FRAY LUIS BELTRAN 11 de octubre de 2017

Desarrollo de la eleccion de la alternativa

Planteamiento de alternativas de solucion
Podemos definir las siguientes alternativas de solucion al problema planteado.

Alternativa 1:
Rescatista especializado en el tema, tratando de hacer su trabajo rapido y eficiente,
tratando de salvar la mayor cantidad de vidas posibles.

Alternativa 2:
Una organizacion especializada en el rescate de personas.

Alternativa 3:
Utilizacion de un drone para el rescate de personas, accion rapida y eficaz gracias a la
tecnologia aplicada.

El sistema de puntaje se basa en un 1 para la mejor, 2 para el término medio y 3 para la
peor.

ALTERNATIVAS
Alternativa 1 Alternativa 2 Alternativa 3
Rescatista Organizacién | Tecnologia no
Profesionalizado |especializada |tripulada (drone
en el tema en el tema de rescate)
Disponibilidad 3 1 1
Costo 3 3 2
Disponibilidad 2 2 1
tecnologica

Seleccion de alternativa

Segun el proceso de ponderacion de parametros se elige la 3ra altenativa por presentar
la menor valoracién con respecto a los aspectos elegidos, teniedo en cuenta los
parametros elegidos.

Si nos ponemos a pensar una tecnologia no tripulado siempre esta disponible, ademas
del hecho que los costos seran mucho mas baratos a largo plazo que una persona a la
cual que habria que darle un sueldo mensual ademas de diversos seguros.

Ademas, esta el hecho que hoy dia es bastante sencillo conseguir las tecnologias a
utilizar en estos casos.
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Aspectos Claves

;Que son las sefales GPRS?

El servicio general de paquetes via radio, en inglés: General Packet Radio Service
(GPRS), fue creado en la década de los 80 Una conexion GPRS esta establecida por la
referencia a su nombre de punto de acceso (APN). Con GPRS se pueden utilizar
servicios como Wireless Application Protocol (WAP), servicio de mensajes cortos (SMS),
Multimedia Messaging System (MMS), Internet y para los servicios de comunicacion,
como el correo electronico y la World Wide Web (WWW). Para fijar una conexion de
GPRS para un moédem inalambrico, un usuario debe especificar un APN, opcionalmente
un nombre y contrasefa de usuario, y muy raramente una direccion IP, todo
proporcionado por el operador de red. La transferencia de datos de GPRS se cobra por
volumen de informacion transmitida (en kilo o megabytes), mientras que la
comunicacién de datos a través de conmutacién de circuitos tradicionales se factura
por minuto de tiempo de conexion, independientemente de si el usuario utiliza toda la
capacidad del canal o esta en un estado de inactividad. Por este motivo, se considera
mas adecuada la conexion conmutada para servicios como la voz que requieren un
ancho de banda constante durante la transmisidn, mientras que los servicios de
paquetes como GPRS se orientan al trafico de datos. La tecnologia GPRS como bien lo
indica su nombre es un servicio orientado a radio-enlaces que da mejor rendimiento a
la conmutacion de paquetes en dichos radio-enlaces.

;Qué es un drone?

Un drone es un pequefio tipo de aparato volador no tripulado y que puede ser
controlado en forma remota; un drone puede ser usado en infinidad de tareas que el
humano no puede o no quiere realizar, o simplemente son demasiado peligrosas,
como por ejemplo, la exploracion o la limpieza de residuos téxicos, y como no podia
ser de otro modo, para fines bélicos o en este caso para el rescate.
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;Como Funciona?

Existen varias configuraciones de drones, pero los mas comunes son aquellos que
utilizan cuatro motores situados en los extremos de cuatro ejes. Estos pequefnos
motores son redondos propulsores electicos que dan soporte al vuelo del dispositivo y
adoptan el mismo principio que explica como los helicépteros vuelan.

Tipos de drones

La clasificacion es muy amplia, pero la primera clasificacién podria ser en funcién del
tipo de alas.

Drones de alas fijas: tienen alas fijas, son similares a un avién.

d’

Dones MultiRotor: suelen ser cuadricopteros (4 rotores con hélices) aunque también
hay hexacopteros (de 6 rotores) o inclusive octacopteros (8 rotores). Dos hélices giran
en el sentido de las agujas del reloj y las otras dos en el otro sentido, creando asi la
fuerza de empuje necesario para llevar al drone hacia arriba. Se pueden mantener en el
mismo sitio sin variar la posicion, gracias a sus giroscopios y estabilizadores, lo que es
perfecto para sacar fotos y grabar videos.
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Segun el método de control tenemos:

Auténomo: el drone no necesita de un piloto humano que lo controle desde tierra. Se
guia por sus propios sistemas y sensores integrados.

Monitorizado: en este caso si se necesita la figura de un técnico humano. La labor de
esta persona es proporcionar informacion y controlar el feedback del drone. El drone
dirige su propio plan de vuelo y el técnico, a pesar de no poder controlar los mandos
directamente, si puede decidir qué accion llevara a cabo.

Supervisado: un operador pilota el drone, aunque este puede realizar algunas tareas
autbnomamente.

Reprogramado: el drone sigue un plan de vuelo disefiado previamente y no tiene
medios de cambiarlo para adaptarse a posibles cambios.

Controlado remotamente (R/C): el drone es pilotado directamente por un técnico
mediante una consola.

En funcidn de su uso pueden ser:

Drones militares: son llamados UCAV que procede del inglés Unmanned Combat Air
Vehicle, traducido al espafiol seria vehiculos no tripulados de combate aereio. Suelen ir
armados y con capacidad de bombardeos.

Drones Civiles: son aquellos drones que no tienen uso militar. A su vez pueden ser de
uso comercial, para aficionados o para uso del gobierno
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Planificacion del trabajo

4/04 al 25/04 Investigacion sobre programacion de Arduino.
26/04 al 3/05 Seleccion de alternativa.

4/05 al 11/05 Disefio inicial.

12/05 al 19/05 Planteamiento del esquema general de la solucién.
20/05 al 27/05 Implementacion.

28/05 al 4/06 Evaluacién y mejora.

5/06 al 12/07 Busqueda de errores.

13/07 al 1/08 Solucion de errores.

2/08 al 21/08 Mejora de placa.

0 21/08 al 5/10 Pruebas de vuelo con el nuevo sistema.

—‘k°.°°.\‘.@.u":’>.“’!\’.—‘

Disefio e implementacion

Anteriormente estuvimos trabajando con la placa Arduino mega 2560 y su entorno de
programacion llamado Arduino IDE.

O, 0 m

g
-
£

Dejando una breve descripcion sobre que es Arduino, es una plataforma de prototipos
electronicos de cédigo abierto basada en hardware y software flexibles y faciles de
usar.
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Esta pensado para artistas, disefladores, como hobby y para cualquiera interesado en
crear objetos o entornos interactivos.

Actualidad

Actualmente estamos trabajando con la placa Ardupilot y el Software MissionPlaner

£
AS 0.0 Stabilize
GS 0.0

Bat 12.13v 0.2 A 99%

Optamos por esta mejora ya que es una placa, mas pequefa y que tiene incorporadas
varios elementos integrados que en Arduino teniamos que conectar aparte, ademas
que con esta placa se nos ha facilitado la implementacion de GPS ademas del uso
auténomo del drone.
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Conclusioén

Consideramos que el modelo de implementacién de un drone es la mejor opcion
considerando los objetivos iniciales, el beneficio y disponibilidad.

Una vez implementado el drone de rescate el Unico costo a implementar seria el
mantenimiento de estos, que seran alojados en hospitales, servicios de recate y hasta
en lugares remotos.

Con respecto a la disponibilidad, con solo llamar a emergencias se enviara el
dispositivo mas cercano seguido de los rescatistas, el piloto podra disponer en
cualquier momento informacién sobre lo ocurrido gracias a la camara y micréfono del
drone.
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Proyecto: Rescue Drone X01
Profesor: Nicolas Tancredi

Institucidn: E.P.E.T N. 2 5 FRAY LUIS BELTRAN

Cuando llego la invitacion a la escuela de participar en la feria de ciencias patrocinada
por PROPACYT, decidi presentarles el desafio a los alumnos de 42B, logramos forman un
grupo de 11 alumnos con los cuales habiamos trabajado el afio anterior en un movil
robético controlado por arduino, debido a estas experiencias, bajo mi criterio de profesor
decidi darles un nuevo objetivo a mis estudiantes. Comenzamos con la blsqueda de un
problema con todo el curso, comenzamos a buscar y evaluar diversos problemas
cotidianos a los cuales se les podria brindar una solucién o algin apoyo para acabar con el
problema, algunas de las ideas propuestas fueron:

e Ayuda a la limpieza de la institucién escolar
e Cuidados de la flora de la ciudad

e Mejorar la seguridad en las calles

e Ayudar con los desastres naturales

La idea que tuvo la mayor cantidad de votos fue la de “Ayudar en contra de los
desastres naturales”, para ello pasamos varias semanas buscando diversas formas en las
que podriamos implementar los conocimientos en robética y electrénica para este campo,
por propuesta de un alumno decidimos ir a por la implementacion de “Robot de
reconocimiento para areas de desastres naturales” pasamos cerca de 2 meses recopilando
informacién sobre desastres naturales y las maquinarias mas utilizadas a la hora de
enfrentarlos, tras dias y dias de busqueda y debate sobre las mejores opciones, elegimos
un vehiculo aéreo no tripulado , para resumir un drone de rescate controlado a distancia,
lo mas impresionante de esta idea fue el control del drone, usaron tanto la imaginacién y
se concentraron tato en las tareas de busqueda e investigacion que decidieron utilizar las
sefiales GPRS, las cuales suele utilizar los celulares, para de este modo, tener un control
globalizado del drone.

Al haber escuchado sus ideas y como la implementarian, mas aun al haber visto los
elementos que utilizarian para lograr esta complicada tarea, quede impresionado, yo en
ningin momento hubiese pensado en algo asi. Los dias pasaron y con los chicos
comenzamos con la busqueda de los materiales, proveedores, mejores precios, etc.

Ademads de buscar diagramas de conexiones y empezar a estudiar sobre los diversos
bloques de comandos para la placa arduino.

Mientras ellos pasaban el tiempo buscando informacion sobre este tema, yo me puse a
estudiar las diversas librerias que posee arduino, para de esta manera poder asesorar



correctamente a mis alumnos ademads de poder aclarar sus dudas, paso el tiempo y
conseguimos diversos proveedores para las placas arduino y las partes del drone, mientras
esperabamos el envid de las piezas, pasabamos los dias investigando y armando las
carpetas de campo y presentacién, preparando las laminas para el stand y diversas cosas
antes del esperado dia de la feria

Llegado el tan esperado dia en el que las piezas arribaron a la institucion, procedimos
hacer un inventario sobre todo lo que teniamos, luego de este pasamos a ir conectando
motor por motor e irlos probando ademas de ir buscando la mejor comodidad a la hora de
realizar las conexiones, buscando también la buena estética del proyecto. Paso el tiempo
y tras la prueba y error logramos dar como resultado el movimiento de los motores, pero
con la desgracia que aun teniamos problemas con las estabilidad del drone, los dias
pasaron y no superar este desperfecto, pero aun n asi presentamos el proyecto con el
pecho en alto, fue un proyecto donde pusimos todo de nosotros, los alumnos se
esforzaron demasiado para lograrlo, actualmente estamos buscando la buena estabilidad
de nuestro proyecto, sinceramente, agradezco el ser docente y poder ver como florece la
creatividad y el intelecto de mis alumnos.

Luego de la instancia provincial de la feria de ciencias, empezamos a buscar alternativas
de memoria para el proyecto, nos dispusimos a utilizar la placa Ardupilot con el software
MissionPlaner, trabajamos durante todo el mes de septiembre para trabajar con este
software, y hasta el inicio del mes de octubre empezamos a trabajar con las pruebas de
vuelo, probando la version auténoma como el control por RC, fue bastante dificil agarrar
la mano al control por radiocontrol debido a la inexperiencia de los alumnos, pero tras
algunas semanas de practica logramos un vuelo sin problemas.
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