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Desinfeccion de areas abiertas y transporte de suministros meédicos
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Resumen

Los drones, o vehiculos aéreos no tripulados, por su tecnologia, han sido muy atractivos para la
sociedad y su uso ha aumentado al estar comercialmente disponibles al pblico en general. Estos
drones comerciales se han ubicado en apoyo a la salud, resaltando tareas como: aspersién o spra-
ying, control de multitudes, emisiéon de anuncios o difusion, y transporte de material médico.

En México, se convoco a todos los usuarios y empresas duefios de drones en una iniciativa
DronesMXvsCovid19. Cabe sefialar que un dron de aspersion, tiene un costo de ~$200,000 pesos,
y el servicio de aspersion tiene un costo de ~$10,000 pesos por dia, de aqui que dicha iniciativa
tiene como objetivo que estos drones operen de forma altruista desinfectando areas abiertas de
potencial contagio, para ello, se disefi6 un dispositivo que pudiera integrarse al dron con la mayor
facilidad, y operar de manera independiente y automatica, buscando que el dispositivo tenga una
adopcidn satisfactoria y mas rapida entre los usuarios en este periodo de pandemia. Ademas, el
dispositivo sera desmontable, para poder integrar un soporte de carga para medicinas o suminis-
tros criticos.

En este proyecto se realizaron las mejoras necesarias a un dron base, de tal manera que adop-
tara la bifuncionalidad de aspersion y transporte de suministros criticos. Se realizd un estudio
minucioso considerando la normatividad en cuanto al peso del dron y su tamafo, dado que en
México el peso se limita a 2 kg para su uso no restringido, se esta considerando el Mavic Air 2 de
DJI como dron base. Dicho dron tiene un peso total de 768g, autonomia de vuelo de 34minutos y
carga de hasta un kilogramo. Ademas, cuenta con un sistema avanzado de asistencia al piloto
(APAS) que le permite esquivar obstaculos, evitando colisiones. Asi mismo, la seleccion del dron
esta ligada a la facilidad de uso por cualquier persona, permitiendo desarrollar el dispositivo con-
templado en el presente proyecto con hasta 1.2 kg de peso, el cual se buscé sea la mayor cantidad
de liquido desinfectante. Se considera su uso, no su disefio, debido a la emergencia ante la pan-
demia.

En este trabajo primero se disefi6 y construy6 el dispositivo de aspersion y transporte de sumi-
nistro, para ello se realizd un prototipo para la base de sujecién de doble funcionalidad tanto para
sujecion del tanque sanitizante como para el caso de sujecion de porta-medicamentos. Para la
parte de software se consideré el uso de ROS es un pseudo sistema operativo basado en Ubuntu,
ampliamente conocido para desarrollo de punta en robotica. Este sistema operativo permite desa-
rrollar programas independientes del hardware, es decir que pueden cargarse a diferentes
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plataformas roboticas y trabajaran de manera similar. Una de las aproximaciones basadas en el
controlador Pixhawx, inicialmente desarrollada por 3DRobotics, y luego liberada a la comunidad.

Esta arquitectura emplea el protocolo MAVIink para comunicarse con el dron. La interfaz con
ROS permite simular un dron con la herramienta Gazebo, con la cual un dron virtual genera toda
la informacioén que también se tendria con un dron real. Estamos empleando la libreria Drone-
Code. Hasta este momento se pudieron realizar rutinas de vuelo con el dron sin tener fisicamente
el robot. Cabe sefialar que para esta plataforma el robot no cuenta con una camara integrada, por
lo que las trayectorias de vuelo tendrian que ser precargadas. En ROS se pudo emular el dron de
la marca Parrot, modelo ARDrone utilizando la libreria desarrollada por Mani Monajjemi. La ven-
taja de este simulador son las camaras frontal y ventral con las que cuenta el dron.

Lo anterior, permite ampliar su uso, sin mayor modificacién, a deteccién visual de marcadores.
El simulador basado en Pixhawk permite controlar hardware libre, drones que pueden ser confi-
gurados por el usuario. El simulador de Parrot permite usar las camaras integradas del robot en
el entorno virtual, facilitando las tareas de sanitizado que realizara el dron. Finalmente, en la etapa
de integracion se realizaron pruebas del sistema completo considerando tiempos de vuelo.

Como conclusién se tiene que se pudo adaptar un sistema teleoperado a un dron base que tiene
como alcance el poder realizar la funciéon de desinfeccién y transporte de suministros médicos,
esto con el fin de poder aportar en las necesidades de salud prioritarias derivadas de la pandemia
a causa del virus SARS-COV-2, lo cual es importante ya que estar en un ambiente sanitizado ofrece
a la sociedad la disminucién de la propagacion del virus, que a la fecha sigue siendo de cuidado y
vulnera la vida del ser humano. Si bien este sistema alin se encuentra en fase de prueba, se tiene
como perspectiva detallar cada una de las etapas y verificar la normatividad correspondiente de
tal manera que se pueda ofrecer el servicio en aquellos lugares y sectores donde se requiera.
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