ULL

Universidad
de La Laguna

Trabajo de Fin de Grado

Grado en Ingenieria Informatica

Comunicaciones inalambricas seguras para
UAV (RPA) con dispositivos Android

Secure wireless communications for UAV (RPA) with
Android devices

Jaime Madico Canete

La Laguna, 4 de septiembre de 2018



Dfia. MARIA CANDELARIA HERNANDEZ GOYA , con N.LF. 45.441.714-Q
profesora Titular de Universidad adscrita al Departamento de Ingenieria
Informatica y de Sistemas de la Universidad de La Laguna, como tutora.

D. JOSE IVAN SANTOS GONZALEZ, con N.LF. 78.637.989-T Investigador FPI
adscrito al Departamento de Ingenieria Informatica y de Sistemas de la
Universidad de La Laguna, como cotutor.

HUY24)&)H# T .

Que la presente memoria titulada:

#hFngh\Z\bhg”l bgZeu FKONZI 12" nkZI §ZkZ 516 b20 1R \hg Jbl ihlbmbohl
1g]khi]¢

ha sido realizada bajo su direccién por $ *Zb#F~ —Z]b\h #Z !, con N.LF.
42.238.205-Q.

Y para que asi conste, en cumplimiento de la legislacion vigente y a los
efectos oportunos firman la presente en La Laguna a 4 de septiembre de
2018.



1 kZ]M\b o gnhl

A mi tutora Dfia. Maria Candelaria Hernandez Goya

y a mi cotutor D. José Ivan Santos Gonzalez,

que desde el inicio del proyecto han demostrado real interés y voluntad en
guiarme y aconsejarme para la realizacion satisfactoria del mismo.
Ademas queria agradecer el apoyo y colaboracion de

D. Ricardo José Aguasca Colomo (SIANI, ULPGC).



, \*g\bZ

OHO
N\’ BY NC_SA

© Esta obra esta bajo una licencia de Creative Commons
Reconocimiento-NoComercial-Compartirigual 4.0 Internacional.




2M"nTrg

Actualmente el uso de drones y robots esta cada vez mas extendido como
tecnologia de apoyo para situaciones de emergencias. Por una parte, los
drones civiles o RPAS (Remotelly Piloted Aircraft Systems) han ganado
protagonismo en los ultimos afios en gran parte debido a los avances
técnicos que los han hecho cada vez mas fiables, seguros, econémicos y
versatiles. Asi el uso de RPAS es ya conocido para vigilancia y control
medioambiental, para inspecciéon de instalaciones, y en particular para
detectar personas y animales a gran distancia, lo que resulta fundamental
en situaciones de emergencias. Por otra parte, desde hace tiempo los robots
constituyen una herramienta muy util para ayudar en situaciones de
emergencia o desastres naturales en donde las condiciones pueden ser
peligrosas para equipos humanos de rescate.

Este TFG tiene por objetivo integrar la tecnologia de dispositivos méviles
4G en la estructura de un RPAS tipo multicoptero de corto alcance,
dotandolo de un software que le permita realizar misiones en situaciones
de emergencias de diversa indole. Para ello se pretende desarrollar una
aplicacién mévil que permita la comunicacion entre un terminal sujeto al
drone con otro situado en el Puesto de Mando Avanzado, de manera que se
puedan monitorizar situaciones de riesgo, y obtener informacion valiosa,
desde el aire.
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Nowadays, the use of drones and robots is considerably widespread as
support technology for emergency situations. On the one hand, civilian
drones or RPAS (Remotelly Piloted Aircraft Systems) have gained
prominence in recent years due to the technical advances that have made
them more reliable, safer, cheaper and versatile. The use of RPAS is already
a fact in environmental monitoring and control, inspection of facilities, and
in particular to detect people and animals at a great distance, which is
essential in emergency situations. On the other hand, robots have been a
very useful tool to help in emergency situations or natural disasters where
conditions can be dangerous for human rescue teams.

This TFG aims to integrate 4G wireless technology into the structure of a
short range multicopter RPAS, providing software that allows to perform
missions in various kinds of emergency situations. For this, it is intended to
develop a mobile application that allows communication between a
terminal associated to the drone with another located in the Advanced
Command Post, so that risk situations can be monitored, and valuable
information from the air may be obtained.

+~rphk]I{ drone, robot, situation, emergency, RPA, human, rescue, CASUS,
mobile, 4G ...
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En el apartado 2.3 se menciona una secuencia de consecucion de objetivos
para el desarrollo del proyecto, al cumplir todos ellos hemos logrado que la
aplicacién cuente con diferentes funciones que pueden ser de utilidad en
situaciones de emergencia tal como se planteaba en un origen.

Para ello las funciones de cada perfil han sido programadas a través de 6
Activities y una clase (figura 18), todas ellas definidas en los ficheros:
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Todos ellos localizados en la ruta de la aplicacién:
48" eZiiélk\éfzhgécZozéakhr™\nhléczh ¥"ém "

¥ 8% app
v manifests

yiOEG —~g™ 12 17¢M\\b"g 1~ Fh]h

Al comenzar la ejecucion de la aplicacién entra en funcionamiento la
actividad: —Zbg!\mbobmr, esta funciona como un menu donde se debe
seleccionar el modo de ejecucién correspondiente, la interfaz de este queda
comentada en el capitulo 4.3.

A través de este menu se podran seleccionar 4 modos diferentes: Aire,
Configuracion, Tierra y PMA (identificados en inglés).
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