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Fusion de Sensores
Introduccion

El desarrollo de un vehiculo autbnomo es objeto de amplio estudio por
muchos investigadores. Uno de los enfoques de estudio consiste en el
empleo de modelos fisicos a escala cuya construccion es el objeto de este
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articulo. Para este propdsito un auto eléctrico a escala 1:8 remotamente
controlado es modificado. Se utiliza un myRIO para las tareas de
magnetometro,
giroscopio, gps), y las de actuacion. Otra tarea que realiza es fusionar los
datos de los sensores de manera tal a que la informacion de posicion y
orientacion pueda ser utilizada para la toma de decision de navegacion.

adquisicion de datos (odémetro, acelerometro,

Objetivos

General

Desarrollar un vehiculo autébnomo a escala capaz de completar un

circuito de carreras en el menor tiempo posible
Especificos

* Estudio del estado de arte acerca vehiculos auténomos

e Jdentificacion del modelo matematico de un vehiculo auténomo

* Seleccion de los sensores y actuadores
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Figura 1 - Modelo matematico de un vehiculo autonomo

El sistema a ser implementado consta de:

a) Vehiculo Autonomo a escala 1:8: Chasis modificado de un auto
eléctrico miniaturizado en el cual se adapta un myRIO 1900 asi como
los sensores y actuadores requeridos para navegacion inercial
(IMU+GPS). En esta plataforma se ejecutaran los algoritmos que
permitan determinar la informacion de posicion y orientacion con
base a los sensores. Asi mismo permitira la adquisicion de datos de los

sensores,
determinar las senales de control a los actuadores.

ejecutar el algoritmo de navegacion seleccionado vy

b) Estacion Base: Para configuracion de los parametros de navegacion

(waypoints) y visualizacion de estado de los sensores.
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Figura 3 - Vision general del Sistema de fusion

Se utilizaron senales de los sensores para mejorar y corregir la medicion
de la posicion propia del vehiculo autobnomo para obtener una estimacion
de posicion mas confiable. A partir de esto, calculamos la estimacion de la
posicion y redujimos los errores sistematicos y no sistematicos durante
las pruebas y tuvimos éxito en estimar la desviacion del sesgo del giro. La
herramienta basica aqui es un filtro de Kalman.

En la Figura 3, w es el dato de la velocidad angular proveniente del
giroscopio y 0 es el angulo referente al norte magnético obtenido del
magnetometro.

De los estimadores, se obtienen la distancia recorrida y la orientacion,
para luego obtener las coordenadas (x,y). Se previo la correccion de la
posicion absoluta a partir de un GPS (Global Position Systems), pero no
fue implementado.

Algoritmo de Navegacion

Este modulo se encarga de llevar al vehiculo
autonomo desde una posicion inicial a una

la trayectoria en el cual se encuentra el
vehiculo auténomo, como también, establecer
la direccion a la cual debe dirigirse
conociendo su posicion actual y un punto
objetivo llamado “Look Ahead Point".

Para obtener mayor precision en el calculo de
la velocidad y la curvatura, se inyectaron
puntos a la trayectoria original obteniendo de
esta manera puntos mas cercanos, para luego
pasarlos por una etapa de suavizado y lograr
la continuidad en el trayecto.

Figura 4 - Path Planner
Conclusiones

Se ha comprobado la efectividad del algoritmo de navegacion, asi
como estimacion de la posicion mediante la adquisicion de datos de
los sensores y la fusion de los mismos.

El proyecto recalca el valor pedagogico de la ensefianza basada en
retos, permitiendo a los alumnos adquirir la experiencia de trabajo en
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