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Introduccidén

Motivacion

m Desarrollo Middleware: mentalidad multiplataforma
m Software libre

m Interés Aerondutico
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Introduccidén

Alcance del proyecto

m Sensores basicos: unidad inercial y barémetro
m Trabajo bibliografico

m Hardware novedoso
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Introduccion
Estado del arte

Autopilotos

m Control

m Valor afnadido

Consideraciones generales

m Militares y Civiles
m Motivos

m Reduccién de riesgos
m Versatilidad
B Repeticién y coordinacién

m Sector en auge
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Objetivos

Principales

m Entender y utilizar PX4
m Documentar y generar cédigo para la BeagleBone Blue

m Elaboracién de Middlewares
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Sistemas operativos: conceptos basicos
BeagleBone Blue

9 axis IMU and 4 battery level LEDs
barometer

Charger LED

2 cell LiPo battery
connector

8 servo motor
outputs

4 quadrature
encoder inputs

4 DC motor
drivers
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Conceptos previos

Arquitectura de Sistemas

Y

STACK

MIDDLEWARES

L3

A 4

HARDWARE —

Figura 2: Diagrama capas FSO

Grado en Ingenieria Aeroespacial




Conceptos previos

Arquitectura de Sistemas

Middlewares

Capa intérprete. API
m HAL

m Drivers
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Conceptos previos

Descripcion del software

Control de la aeronave

Iniciativa DroneCode

Licencia BSD

[
|
m Multisoporte, multivehicular y multiplataforma
|
m Rival del Ardupilot
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Solucién adoptada

cmake
| Linuxtools - build posix-configs
posix_t bbblue cross librerias pxd.config
!

compartidas
!
Compia Configura
Define > Variables internas > Condicionan
> Ci
I drivers
¥
influencia o
Utiliza .
£ systememds
Hardware platiorms
modules
Cumple FOSlX\
. \\ 4
Genera

Figura 3: Diagrama directorios PX4
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Solucién adoptada

Configuracién base

SRC

BOARD/BBBLUE

HARDWARE
ARQUITECTURA LINUX

BATERIA

BUS 12C

Figura 4: Diagrama de cambios para la configuracién base
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Solucién adoptada

Archivo de compilacién

DEFINICIONES > CONTROL LOGICO ~

CMAKE
POSIX_BBBLUE_CROSS DRIVERFRAMEWORK HARDWARE
MODULOS Y
USUARIO COMANDOS

Figura 5: Diagrama de cambios del directorio cmake
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Solucién adoptada

Archivo de coonfiguracién

POSIX-CONFIGS

INICIO
px4.config ‘ ’
PROTOCOLOS

CONFIGURACION UAV
USUARIO

Figura 6: Diagrama de cambios del directorio posix-bbblue

és Masip, Miguel Grado en Ingenieria Aeroespacial




Solucién
BMP280

adoptada

DriverFramework/drivers/ 12¢
BMP280
HARDWARE 12C

RUTA CORRECTA

Figura 7: Diagrama de cambios relativos al barémetro
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Solucién adoptada

MPU9250

SRC

DriverFramework/framework/
include/ImuSensor

> GESTIONA OBJETO IMU

— 12C — 12CDevObj

~_IMU_USE_I2C

—{_SPI )—— SPIDevObj

Figura 8: Funcionamiento del DF para la unidad inercial
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Solucién adoptada

MPU9250

sl VARIABLES DE
DriverFramework/drivers/ CONTROL LOGICO
MPU9250
SPI A IZClv
ﬁ 12CDevObj
HARDWARE — 12C ——LECTURA CORRECTA

Figura 9: Diagrama de cambios relativos a la unidad inercial
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Solucién adoptada

Validacién de datos

SRC SRC

lib/ecl/validation/ src/modules/sensors/
data_validator.cpp voted_sensors_update.cpp

SISTEMA < RECONFIGURAR

ACCEL #0:TIMEOQUT

UMBRAL < AUMENTAR UMBRAL

Figura 10: Diagrama de cambios relativos a la validacién de datos
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Resultados

Calibraciéon compass

QGroundControl v3:3.2

B %9 < B| X & Hi vonel oisrmes

Sensors Setup

Sensors Setup s used to calbrat the sens

Fimware
Place you vehicle into one of the orientations shown below and hold it still

»w < X

Completed Completed Incomplete

Arrame

Fight Modes

Power

Completed Incomplete Incomplete

Figura 11: Proceso de calibracién del compass
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Resultados

Calibracién acelerémetro

QGroundControl v3:3.2

B %9 < B MX & Hi vonel oisrmes

Sensors Setup
Sensors Setup s used 10 calbrae th sens

Compass

Fimware
Gyroscope Calibration complete

Arrame

Acceleromer:

. 74 -~
Radio 27 #
v
pre—

Fight Modes

. Completed Completed Completed

- = } |

Completed Completed Completed

12: Calibracién completa del acelerémetro
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Conclusiones

m Unidad inercial y barémetro

m Troubleshooting y revisién documental

m Conceptos sobre FSO, pilotos autométicos y SBC
[

Dificultad y necesidad del desarrollo de Middlewares
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