Desenvolvimento de um drone autonomo com visao computacional

Marcelo Schreiber Fernandes 7o, | SAUAODE INICIAGRO CIENTIFICA

R, XXVIII SIC
° . oo o 5&
Orientador: Professor Dr. Jafar Saniie baz no plura urkos
Embedded Computing and Signal Processing Research Laboratory ILLINOIS INSTITUTE
Departamento de Engenharia Elétrica e Computacao, lllinois Institute of Technology OF TECHNOLOGY
ABSTRACT DESIGN DO PROGRAMA INTERFACE DO USUARIO FLUXOGRAMA
. \ ; ) /. = ‘vel nil d ilizand lad o) / Inicio \
Estamos, cada vez mais, entrando na era da * Sistema operacional do laptop: Arch Linux possivel pilotar o drone utilizando o teclado ou o
autonomia, ja temos robds e carros autdbnomos. Com * Visdo computacional: OpenCV com médulo contrib controle do PlayStation 4 - T—
o . ] Conecta ao drone utilizando
essa motivacdo em mente, o objetivo foi desenvolver * Linguagem de programacdo usada: C/C++ * Tem um opgdo para selecionar o ID desejado (de 0 l’ o ponto de acesso Wi-Fi —l
um drone autdbnomo capaz de rastrear de forma e SDK do drone versao 3.9 a 249)
precisa um objeto usando visdo computacional. O e QJoyPad para mapear o controle de PlayStation 4 * Exibe a velocidade nos tres eixos —  Recebe o video em formato bl sl o
: C A n : e converte para
algoritmo nesse sistema de rastreamento executa * Exibe a distancia e o angulo do objeto |
diversos testes e medidas para relacionar o tamanho Main.cpp * Mostra o estado do modo autonomos | \ - Tecla ESC
Wi-Fi g _ Detecta o objeto usando visdo pressionada
em pixels com coordenadas reais . O programa é -> Drone «—— Visao computacional, o _ — cortnputacr:onaleob';émo |
dontifi : - - movimentos e interface . S - el bl
capaz de identificar até o maximo de 250 diferente R . { T—
marcadores ArUco (um marcador semelhante ao QR REREIR Calcula a velocidade do drone |
: ., A em cada eixo de acordo com a
Code) simultaneamente e ele ird rastrear apenas o Ty & posicéo do objeto -
marcador desejado. BeboDroneDecodeStream.c *

Envia os comandos de
— movimento ao drone usando as
velocidades calculadas
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4 . » Gerenciao DecoderManager.c TRABALHOS FUTUROS
* Instalar a SDK do drone (Software Development Kit) . e e ™~
teclado e Decodifica a transmissao de + Implementar outros tipos de objetos
* Obter aimagem com cores do drone em tempo real terminal video reckng CHEEE e dados d ord , , .
* Escolher um bom objeto a ser rastreado f __________________________ , Jsar dados do acelerometro e giroscopio
. . tal ' '
e Aprender como enviar comandos de voo ao drone - / nstalar sensores para prevenir batidas
+  Implementar uma interface a0 usuario  Rastrear a orientacao do objeto de forma que o
0 -
. . . RASTREAMENTO DO OBIJETO \ rONe S 9590 / drone possa realizar mais movimentos
* Projetar um sistema de controle autobnomo
\_ Y, * Melhor o algoritmo de controle do voo
Nesse sistema varios marcadores ArUco, que ALGORITMO DE CONTROLE \ /
_ geralmente sao usados em aplicacoes de realidade / \ AGRADECIMENTOS
ESPECIFICACOES DO DRONE aumentada, foram utilizados como objectos a serem O algorlltmo ) dIVIdIdO. em tres e|?<os, cada eixo e - N
+ Bebop Parrot Drone N rastreados. A motivacao por tras dessa escolha é o alto resp.onsavel pc?r um conjunt? de mowmethos * Brazilian Scientific Mobility Program (BSMP)
« Tem um SDK para Linux contraste em diferentes situacdes de iluminacdo. Cada ) E!XO v: I\/Iow-mento pdra C'mf € pdra balxo * International Institute of Education (lIE)
* Gera o seu proprio ponto de acesso Wi-Fi marcador ArUco representa uma ID que varia de 0 a * Eixo X: Movimento de rotagdo latera * Coordenagao de Aperfeicoamento Pessoal de Nivel
PTOpTIo P . , . * Eixo Z: Movimento de ir para frente e para tras Superior (CAPES)
. Estabilizacdo de imagem interna 249. O tamanho do marcador impresso & muito A velocid ) ; o d oot i | ) |
importante pois o sistema de rastreamento usa essa velotidade do drone depehde ta positat € tamannho * Assistente de graduagao: Guojun Yang

 Sem efeito olho de peixe N Y

do marcador ArUco. O algoritmo de rastreamento

informacao para relacionar a distancia entre o drone e R
move o drone ate a posi¢cao desejada que e alinhado REFERENCIAS

 Aproximadamente 22 minutos de tempo de voo

, : o marcador. O rastreamento é feito utilizando diversas
e Maghetdmetro de 3 eixos

N : . verticalmente e horizontalmente ao centro do objeto e 4 , ) , , )
funcdes ja implementadas no moddulo contrib do [1] Garrido-Jurado, S., et al. "Automatic generation and

* Giroscopio de 3 eixos a uma distancia de 122cm. A velocidade dos
OpenCV.
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erro resultante da diferenca da posicao atual e da
posicao desejada. Um erro grande resultara em uma

velocidade maior e um erro pequeno resultara em
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marker-based vision system designs.
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