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Introduccion
El uso de drones como maquinas eficaces para desempefar tareas que son muy costosas o imposibles de realizar desde tierra
se esta extendiendo rapidamente. Estos vehiculos parecen no tener limitaciones cuando hablamos de sus posibles aplicaciones.

Es por esto que se hace cada vez mas necesario el desarrollo de software que simplifique el uso de estos vehiculos no
tripulados.

Objetivo
Realizar un sistema OPEN SOURCE que incorpore los tres pilares mas importantes en cuanto a la gestion de vehiculos no
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Con el fin de realizar un sistema genérico y altamente escalable, decidimos construir nuestro propio dron sobre el que
desarrollar y testear el software.

Resultados

Nuestro dron cuenta con una  Hemos desarrollado un software de cédigo abierto, documentado y testeado, que integra
Raspberry Pi 3 que se lostres médulos que necesitdbamos para gestionar el vehiculo. El codigo de la aplicacion esta
comunicara con nuestro  publicado y preparado para poder ser faciimente integrado o reutilizado en futuros proyectos
software principal para poder  propios o ajenos gracias a la modularidad adquirida durante la fase de desarrollo.
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recabar informacion del Esta aplicacidn nos permitira monitorizar y controlar un dron desde el escritorio de nuestro
mismo. ordenador personal y mediante gestos corporales utilizando un sensor Kinect® de Microsoft.
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