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Antecedentes

Los vehiculos aéreos no tripulados tienen una amplia gama de aplicaciones.

El disefio de cuadricopteros es una tarea multidisciplinaria que supone varios
retos interesantes correspondientes a distintas ramas de la ingenieria.

Algunos ejemplos destacados son el reconocimiento aereo por parte de las
Fuerzas Armadas.

Se han disefado y construido una cantidad reducida de cuadricopteros en el

~\J = dmbito académico, militar o de emprendimientos.
R E

(Atheer, Moghavvemi, Mohamed, & Khalaf, 2010)




Justificacion e Importancia
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Principio de funcionamiento
de un cuadricoptero
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Subsistemas que conforman
un cuadricoptero
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Requerimientos de
desempeiio
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Subsistema de propulsion

TvspDg4n2
Motor 1000KV - propela 1045

o 5oo 1000 1500 2000
pD4n2 [N]

2500

0.1200

0.1000

0.0800

0.0600

Q[Nm]

0.0400

0.0200

0.0000
0.00

propels | pasoim | i | o

..

0.00282

0.0001693

0.0001733

Q vs pDgn2
P5 PiOel== Motor BLDC
Motor 1000KV - propela 1045
. ®
X }
Celda
de carga
Tacoémetro —»
o* x
= Base de
X acero \
2.00 4.00 6.00 8.00 T = R'TIQD""?]_E
pD5n2 [Nm]
Q@ = KppD®n®
Con carga Sin carga Con carga Sin carga
196 2357 6643 788
1400 KV 2.332 2.799 4.822 5.756

0.0001270




Subsistema de distribucion de potencia
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Identificacion en lazo abierto y
linealizacion
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Subsistema estructural
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Diseno mecanico del marco:
analisis FEM
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Diseno mecanico del marco:
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Diseno mecanico del marco:
analisis de vibraciones
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Subsistema de control de
vuelo
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Subsistema de
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Diseno electronico del
controlador de vuelo

(For use in determining current carrying capacity and sizes of etched Control Remoto K = 0.048
copper conductors for various temperature rises above ambient.)
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Diseno electronico del
controlador de vuelo

(For use in determining current carrying capacity and sizes of etched Controlador de Vuelo K = 0.048
copper conductors for various temperature rises above ambient.)
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Programacion del controlador
de vuelo
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Programacion del controlador
de vuelo
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Manufactura y ensamblaje
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Calibracion de lazos de control
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Pruebas de alcance de
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Pruebas de vuelo
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