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CONTROL SERVO-VISUAL MEDIANTE EL
RECONOCIMIENTO OPTICO DE CARACTERES DE UN
QUADROTOR AR.DRONE EN LABVIEW
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En este trabajo se presenta un algoritmo de visiéon por computadora, que hace el reconocimiento
Optico de caracteres (OCR en sus siglas en ingles), de imdgenes adquiridas por un vehiculo aéreo no
tripulado, como el Parrot AR.Drone 2.0. La aplicacion permite al usuario enviar comandos al Drone
a través de etiquetas de navegacion; que son hojas con instrucciones impresas tales como Up=Subir,
Down=Bajar, Left=Giro a Izquierda, Right=Giro a Derecha, Down=Aterrizar. La computadora
descifra el comando, utilizando un algoritmo OCR y envia al Drone la accion de vuelo. El uso del
software LabVIEW junto con las herramienta de NI VISION, optimiza la toma de decisiones para el
control de vuelo, ademas se hace uso de una estructura de programacién paralela entre multiples
bucles lo cual evita la saturacion de informaciéon en el sistema completo y permite la
retroalimentacion de accion de vuelo a través de un bucle de control. La conjunciéon metodica de
estos procedimientos se ve aplicado a futuro para las tareas de vigilancia y la toma de decisiones,
donde se emplean vehiculos aéreos que realizan diferentes actividades de manera auténoma con
altos niveles de rendimiento para aplicaciones en tiempo real.



