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OBJETIVO GENERAL

“Disenar y Construir una aeronave no tripulada tipo Octocoptero con

modelamiento de objetos en 3D a partir de imagenes 2D para el laboratorio

de Mecatronica.”

OBJETIVOS ESPECIFICOS:

Disenar la estructura del octocoptero para permitir un mejor desempeno al realizar
maniobras de vuelo.

Implementar el sistema motriz de vuelo del octocoptero.
Desarrollar el sistema de control de vuelo o interfaz humano maquina del
octocoptero.

Adquirir imagenes a traves del posicionamiento en el espacio del octocoptero.

Obtener objetos 3D a partir de imagenes con procesamiento de digital.
Implementar un espacio de trabajo adecuado para el funcionamiento del
octocoptero.
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MulticOptero.- Es principalmente un
helicoptero con varios ejes y motores
Independientes capaz de elevarse
paralelamente al suelo. Entre su

clasificacion estan: tricoptero,
cuadricoptero, hexacoptero,
octocoptero, su denominacion

dependera del numero de motores que
utilicen. Tienen gran estabilidad y la
capacidad de levantar carga util
dependiendo de la aplicacion

CAPITULO |
MARCO TEORICO
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PRINCIPALES FUERZAS QUE ACTUAN SOBRE UN UAV

Sustentacion

Empuje il :

Sentido del Desplazamiento |

-c-h Peso

SISTEMA DE NAVEGACION INERCIAL (INS)

R 1 ‘7—» Arrastre

Un sistema de navegacion inercial permite tener un control de vuelo estable mediante el analisis de las variables que existen en la
aeronave como son: la posicion, velocidad y altitud, con relacién a un sistema de referencia inercial, estas variables son obtenidas a partir
de IMU. Los errores de las mediciones que existen en los acelerometros y giroscopios se minimizan cuando agregamos sensores
redundantes (ayudas de navegacion):

GPS

Altimetro barométrico

Magnetometro

Sensores de velocidad

Sensores opticos de linea de vista

Radar, sonar

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA




MOTORES SIN ESCOBILLAS HELICE

Diametro.

Paso
Palas
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CONTROLES ELECTRONICOS FIBRA DE CARBONO
DE VELOCIDAD (ESC’s) P —
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RECONSTRUCCION 3D A PARTIR DE VISTAS MULTIPLES.

La reconstruccion 3D a partir de varias imagenes es la creacion de
modelos tridimensionales a partir de un conjunto de imagenes. Es el
proceso inverso de la obtencion de imagenes en 2D a partir de
escenas en 3D.




CAPITULO Il
DISENO Y SELECCION

. SISTEMA MECANICO SELECCION DEL TIPO DE
OCTOCOPTERO Tabla.- Parametros Iniciales ESTRUCTURA
de diseno del octocoptero.

Motores 8
Tiempo de Vuelo 5 min.
Maximo

Dimensiones Maximas 72 cm. diametro

37 cm. Alto
Peso en Vacio 5 Kg.
Carga Uitil 1Kg.
Velocidad Maxima 3m/s

Factor de Seguridad 3

Factor de Carga 15




DIMENSIONAMIENTO DEL
TUBO DE FIBRA DE
CARBONO (BRAZO) DEL
OCTOCOPTERO

Wy = Peso en vacio + Carga util
Wr=43Kgf.
Donde: W+ = Es el peso total del octocoptero
Wp =Wrx Fc
Wp =6,45Kgf
Donde: Fc = Factor de carga de la
tabla 2.1 de los parametros iniciales.
W = Peso de disefio.
Wp
Powm = Numero de motores
Pry =0806 Kgf =79N
Donde: Py = Fuerza de disefio de cada
motor.

CALCULO DEL ESFUERZOEN EL TUBODE FIBRA
DE CARBONO MEDIANTE SOFTWARE MD SOLID

a L

g .

»
(mm) O 225, 250,

Ubicacion de la fuerza ejercida sobre el tubo

a estudiarse.

x
(mm}

Diagrama de Momento flector del tubo de
fibra de carbono.
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Tlpo de Flbra de Carbono = 3K a 900 & TR 'y TR Ty HERLTR Poncipal Stress Dnentabion Max In-plane Shear Stress

Normal Stress Hormal Strass Chaar Sess Urigntaticn

Resistencia uUltima a la Traccion= 191 MPa. = ?

Resistencia ultima a la Compresion = 57,3 (w0 ey ey
MPa. AMpresson |- Lompregeon [-) L 0N 6 SR (=) \/ \/

Compute | Datails | MPa :l
— + Mmax - ‘ :1

Gflex —_ 7 E-h-.*a- Giress
-, oy g = 4,835 HPm
Donde: oy, Esfuerzo por flexion [MPa]. t

/N
= -

Mmax M O me ntO ﬂ eCtor mé.XI mO Computa Momal and Shear Stresses at Arbitrary Onentabion
generado en el tubo [Nm] o o

[Nl

W ] .5___'- foo ' { Ml

Z Momento de inercia de la

seccion transversal [MPa]. : ; ‘ [

— + Mmax | fn = 8,270 MPa Compression
O-flex = T[(D4 - d4) I.I "": gy = 0,000 MPa Tension (&
32D T el | I ——
1,78 Nm .

7(0,018* —0,016%) P— o ke T
CI'; . 8270 NPy 2 41390 .50 -80 —
32D

Of1ex = 18,27 MPa __
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Suc

1n
0-2 = - FS Mombre de modelo: Tubo Fibra Carbono Tesis Final 9,74
Nombre de estudilo:aAnDé:isi: ::té:iricoal[-P;ed;::er:wsizaﬂﬁ-]a
Donde: o, esfuerzo por compresion (circulo de E;'?tte_ﬂbo:T_gnl?daifaﬂm.”c;m%dmg:DZ“f - 57
Mohr Mpa . ISTAIBUCION de Tactor de seguridad; min = 6. o9
[ ] . . s aae ., . 8.85
S,c Resistencia ultima de compresion o
[MPa]. e
FS Factor de Seguridad o6
Despejamos el factor de seguridad: s
_ Suc . TE3
FS — T g T

)
_ —57,3MPa
~ —8,3MPa
FS = 6,91

l 711
£.84

von Mises (N/mm#2 (MPa])

URES (mm)
8.200
0.71
l 7.517
Nombre de modelo: Tubo Fibra Carbono Tesis Final 0.651
Mombre de estudio: Anélisis estatico 1(-Predeterminado-) _ 6.835
Tipo de resultado: Analisis estatico tensidn nodal Tensionesl e 0.591
Escala de deformacién: 1 o MNombre de modelo: Tubo Fibra Carbono Tesis Final
5470 Nombre de estudio: Analisis estatico 1(-Predeterminado-) - 0532
- 8 s Tipo de resultado: Desplazamiento estatico Desplazamientosl
8.200 . 4,788 Escala de deformacidn: 1 0.473
i ?}_ 4.106 0.414
L 3423 0.355
_ 2741 0.296
2.059 0.237
1.377 0.177
0.694 0.118

0.012 0.0591

1e-030

_dE
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DIMENSIONAMIENTO DEL SOPORTE DE ALUMINIO DEL OCTOCOPTERO

Unidn con la

TTITTTTIT

A —5 B
i 7777
x
(mm) 0 93,9 313,9 407,7
190 mm.
1,04
/\ 0,6530
0,6534
4 58mm.
I 407,77 mm. 2,00
x 0,00
{mm) 203,87 407,7

ek
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CALCULO DEL ESFUERZO EN EL SOPORTE DE ALUMINIO MEDIANTE SOFTWARE MD SOLID.

Tlpo de Alum|n|0 - 2024—0 Mombre de modelo: Ensamblaje Soporte

Mombre de estudio: Estudio 1[-Predeterminado-)]
Tipo de resultado: Factor de seguridad Factor de seguridadl

Esfuerzo de ﬂuenCIa: 75 MPa Criterio: Tensiones von Mises max.

Distribucidon de factor de seguridad; FDS min = 3.6

Modulo de Elasticidad = 72,4 GPa. l 10
S _ 8.4
—_— _y _ 7.87
Y [

N = 75 MPa B s
22,18 MPa 627
N = 3,38 I ::;1

. 4.14
3.61
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Mombre de modelo: Ensamblaje Soporte

MNarmbre de estudio: Estudio 1-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Desplazamiento estatico Desplaza
Escala de deformacidn: 1

Mombre de modelo: Ensamblaje Soporte

Mombre de estudio: Estudio 1-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Analisis estatico tensidn nodalfTens
Escala de deformacion: 1

wan Mises [MNimma2 (MPa)) LRES [mm]
15.5 1.02
17.0 0.936

. 154 _ 0.551
. 139 - 0766
_ Dedl

. 123
_ 0598

_ 0.3
0.511

9.2
0.425

77
_ 034

_ 6.2
_ D255

_ 4a

0.17

31
0.0651

15
1e-030

0.0

A
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SELECCION DE LOS MOTORES BRUSHLESS

Tabla.- Comparacion entre motores adquiridos para el proyecto.

Motores KV (RPM/V) Peso (gr.) Corrlenzi)Mamma Empuje (gr.) Baterias Hélices (in.)
6x4
2212A 1000 56 22 800 LiPo3S
10x 5
Rctimer LiPo2S 7x6
HP2217 1 500 90 40 1610
LiPo4S 10x 5

SELECCION DE HELICES

Helices 8045
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Seleccion de las Baterias

Tabla.- Valores iniciales de baterias.

Voltaje (V) 11,1 a 14,8
mAh (miliamperios hora) 5000 a 10 000
20C a 60C (capacidad de descarga A) 150 a 360
Numero de Celdas 3S a4s

CALCULO DEL TIEMPO DE VUELO

CARGA TOTAL DE BATERIAS

TIEMPO DEVUELO =
0 VUELO CARGATOTAL DE MOTORES

2x6,6 Ah

TIEMPO DE VUELO =
0 VUELO 8x40A4

TIEMPO DEVUELO = 0,04125h

TIEMPO DEVUELO = 2,47 min.

@ ESPE
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DISENO DE SOPORTE PARA LA CAMARA.

PARAMETRO INICIALES DE DISENO
Tabla.- Pardmetros para el disefio del soporte.

2 (picth, roll)
2

22 x 17 x18 cm

@ ESPE
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CALCULO DEL TORQUE EN EL PRIMEREJE.

Soporte Fijo

Datos: We
m = 1 Kg. (Parametro inicial) Torque miximo ¢ Sentido
d = 0,11m. de Giro
a = 15° A O‘ ‘B
d
| |
Calculo de la fuerza al extremo del soporte:
We=m=xg
W, = 9,81N
Descomposicion de la fuerza con el Angulo de 15°
_ chl
Cos(a) = W,
W1 =7A45N

Calculo del torque generado en el punto O.
Tcyl — Vchl *d
Tey1 = 7,45%0,11

T.,1 = 0,82 Nm.

EREE
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CALCULO DEL TORQUE EN EL SEGUNDO EJE.

Wex

Datos iniciales:

Wc=981N

D = 0,018 m.

r = 0,009 m. (R. de la circunferencia)
f = 45°

Calculo del torque generado en el punto O, la distancia a utilizarse sera el radio
del tubo.

Tcyz = Wey *1
Teyz = 6,94 x 0,009

T,y = 0,062 Nm.

@ ESPE
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SELECCION SERVOMOTORES

Caracteristicas de los Servomotores:

Marca: Hi-Tec

Tipo: HS-311

Torque: 3 Kg.cma 5 V.
Velocidad: 0,19 sec/60°
Potencia: 0,162 Watts
Alimentacion: 5 V.
Dimensiones: 41 x 20 x 37 mm.

ESPPE
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ANALISIS DEL TORQUE DEL SERVOMOTOR HI TEC 311
RESPECTO A LOS EJES DE GIRO

Thar =3 Kgf xecm = 0,2942 Nm

EJE 1 T,y = 0,82 Nm.

EJE 2 Tcyr = 0,062 Nm.

* En el primer gje el torque T, > T, entonces el servomotor seleccionado
no soportaria dar movimiento al eje, dado este caso es necesario disefiar
un sistema de transmision reductor para adaptarlo al servomotor y
permitir el uso del mismo ademas de permitir la reduccion de la velocidad
angular de giro.

* En el segundo eje el torque T, < T, esta relacion hace factible el uso
del servomotor directamente el eje, aunque debido al factor de velocidad
vamos igualmente que el eje 1, acoplar un reductor de velocidad con la
diferencia en su relacion de transmision no deberia ser tan grande.
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CALCULO DEL SISTEMA DE TRANSMISION PARA CADA EJE

Transmision 1

Engrane 1 Engrane 2

De (mm) 19 60
Dp (mm) 18 58

Z 18 58

m 1 1

p 3,14 3,14
Dc (mm) 38

Rt 3,2

w, = 0,55 rad /s la velocidad angular del

servomotor HI TEC
Pspp = Tnax1 * w2

“2 =35 0,162 Watts
. Thmax1 = rad
wy = 0172 — 0172 =~

Trmaxi = 0,94 Nm.

Transmision 2

Engrane 1 Engrane 2

De (mm) 32 47
Dp (mm) 30 45

Z 30 45

m 1 1

p 3,14 3,14
Dc (mm) 37,5

Rt 1,5

rad
Wy = 0,367 T

La wvelocidad angular w, hace que el eje tenga un
movimiento un poco méas lento mejorando asi la capacidad
de posicionamiento de la cdmara, durante las pruebas de

& ESPE
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ANALISIS DE ESFUERZOS EN LA SOPORTE DE LA CAMARA

URES (mm)

Nombre de modelo: Esquema Camara 112

Nombre de estudio: Estudio 1(-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Desplazamiento estatico Desplazamientosl
Escala de deformacidn: 1

103

_ 0934
0,84

. 0747

. 0,654
Hﬂ 0.56
‘ L 0.467
L 0374
0.28

0.187

0.0934

Max.:

FDS

Nombre de modelo: Esquema Camara

Nombre de estudio: Estudio 1(-Predeterminado-)
Tipo de resultado: Factor de seguridad Factor de seguridadl
Criterio: Tensidn de Mohr-Coulomb

Distribucidn de factor de seguridad: FDS min = 4.3

841

68.1

601
|

* 52.2
442

36.2

28.2

won Mises (N/mm#2 (MPa))
15.9
14.6
L 132
119
10.6
9.3
7.9
6.6
5.3
4.0
2.7
13

0.0
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ESTRUCTURA DEL OCTOCOPTERO Y DEL SOPORTE DE LA
CAMARA FINALIZADAS




SISTEMA ELECTRONICO.

Futaba FASST Series y DJI Desst Series
Bateria Recomendada:
2S ~ 6S LiPo.

:&7 Precision (En Modo GPS):

Vertical: £ 0,5 m
Horizontal: = 1.5m

Resistencia Maxima Del Viento:
<8m /s (17.9mph/28.8km/h)

Max Velocidad Angular De Guifiada:
150 grados / s

i
=
"
.
-

¢
o 1

~e i“”

Caracteristicas Técnicas:

Multi-Rotor: , -
Quad-Rotor: 4, x4; Max Angulo De Inclinacion:
Hex-Rotor 6, x6, Y6, Rev Y6; 35 ©

Octo-Rotor 8, x8, V8

Transmisor Admitidos para Receptor +6m/
Incorporado: =omis

Ascenso/ Descenso:

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
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DJI A2 ASSISTANT

LA IMU
GPS COMPASS PRO

El MODULO BLUETOOTH / LED i< . i

PMU

Info

Q Mounting Aircraft Motor
/ The arrow is IMU Orientation: NONE Mixer Type NONE Motor Idle Speed: NOMNE
K it el d pointing to the h IMU Location GPS Location
eep it paralle — T - ,
to the aircraft nose direction. . dem | X dem “ i S- .
ﬂ Y 0cm Y 0cm Receiver Type: NONE Failsafe Methods: MONE
/ Z 0cm Z 0cm Go-Home Switch NONE
N / \ Basic Attitude 10c
Pitth ~ 100% = 100% X | 100% | Pitch 100% = 100%| X | 100% Intelligent Orientation Cantrol: NONE
Use the GPS bracket, and Roll 100% = 100% X | 100% + Roll 100% = |100%) X | 100% Gimbal
keep it away from other > Yaw  100% = 100% X | 100% | Vertical  100% = 100%| x| 1o00% | ~ ©imbalSwitcn: NONE
electronic equipment Voltage
Channel Monitor " A
. LI B lil [N A 0 L I B N A O I B 0 Protection Switch NONE
el — ; D ) . Current Voltage: NONE
g RS RR L]
_l:l 'J.@l'_‘ R _E 4 ] 0 First Level Protection NONE
W17 - NN R
- ' 0 Second Level Protection NOME
LI B rhaoaao bl
--» [ 0
=X=

RC STATUS:

DJl 2.4 GHz DATA LINK

Online Help

= MC OUTPUT: —

& ESPE
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Joystick  ToolBox  Sys_set  Language(is) Help Real Mode
o . . o | SOUTHLATE 0009354473 . { P o | SOUTH LATE NA { hr . ko
-ﬂvmswmnunﬁlmnms msmuusmaomnl EOTOR | CONTNUE PAUSE COMET | At | revs | ALTE 00000 M) OneKeyToeot [ H Homefont | (ALTL0000 M

: SOUTH LATE 0009351109 £ { SOUTH LATE NA : e
At | st stz AL“-_OOOU:OM:O"'Keﬂdkeoﬂmmmrimpm st ow|ALTL00000 M &~

TJJI DUl Ground Stafiond 0 - U]
’ _ FLYTRACE PATHEXTRUDEIMAPDETNLSINSTRUMENTBOARDI EDMOR ’CONTINUE PAUSE CONECT |

To Target(M):0.0

Altitude(M):0,0 \ ORI , .
s . ‘ L5, To Target(M):0.0
H.Speed(M/s):0,0 RN :

" V.$peed(M's)0,0 i Gk : | s | Mitudef00

= , W g | 1 H Spesd Sy

# L AP V Speed(MIS)0,

O VERSIDAD C Cerzis e
‘\v/’ UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
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DIAGRAMA DE CONEXIONES.

—
. - 1
Placa de distribucicm —_— ==
—
L * n2
Baterias —_— ===
| F [ I—
. * N3
S —
L ‘ a4
n = —
| I—
- * nMs
-
. _# me
| I—
- * M7
I—
- * s

M '. . .
M2 [T D
M3

oMo
"M
o= Ma

PLIGHT COMNTROLLAS
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RADIO CONTROL

Caracteristicas Técnicas:

e Frecuencia: 2.4 GHz. S-FHSS
e Receptor: R2008SB de 8CHs
e Tipo de funcionamiento:

- S-FHSS

- S.BUS

e Alimentacion: 5 V.

UNIVERSIDAD D! AS FUERZAS ARMADAS
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SELECCION DE LA CAMARA FOTOGRAFICA.

Caracteristicas Técnicas:

Resolucion sensor: 24,2 MP.
Resoluciones (en pixeles): 6 016 x
4 000, 4 512 x 3 000, 3008 x 2 000.
Monitor: 3 in.

Almacenamiento: SD Card, SD HC.
Conexiones Inalambricas: Wi-fi y
GPS.

~ 8GB+Wi-Fi

2= €

‘ FCCID: VHE-3 IC: 7846A-3

Caracteristicas Técnicas:

Seguridad Wi-Fi: Static WEP 64/128, W PA-
PSK , WPA2-PSK

Capacidad de almacenamiento: 8 GB
Clase: 6 Speed

Velocidad maxima de transferencia: 6MB/s
Conexion: 802.11n Wi-Fi

Rango: 90 ft (27.4m).
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CAPITULO Il
CONSTRUCCION, PRUEBAS Y RESULTADOS
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PRUEBAS DE TRACCION Y FLEXION

Tabla.- Resultados de Traccién

Esfuerzo Maximo

Probeta Carga Maxima (KN) (MPa)
4 Capas 9,62 191
6 Capas 10,58 210

Tabla.- Resultados de Flexion.

Esfuerzo Maximo

Probeta Carga Maxima (KN) (MPa)
4 Capas 1,86 69
6 Capas 1,87 72

GHESPE
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CONSTRUCCION Y MONTAJE DE LAS PIEZAS DEL
OCTOCOPTERO

@ ESPE
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« MONTAJE ESTRUCTURA
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PRUEBAS DE EMPUJE DE MOTORES

Corriente

Peso (gr) Corriente Corriente  Velocida Peso Corriente Betiere Velocidad
9" Esc(a) Baterias (A) d (RPM) (9r)  ESC(A) A) (RPM)
0 0 0 0 0 0 0 0
50 0,013 0,5 3500
50 0,009 0,5 3849 100 0,035 06 5100
150 0,062 07 6 200
100 0,029 0,8 5186 200 0,07 08 7 400
250 0,08 0.92 7 900
150 0,035 1,3 6 635 300 i L0 5000
14
200 0,3 2 7 040 30 o 1.5 9 600
400 0,101 1,85 10 400
250 0,033 2,8 7 760 450 0,115 2,03 10 800
500 0,26 245 11 000
300 0,078 3,5 8 460 550 0.33 294 12 000
600 0,51 3,02 12 300
400 0,029 5,3 9660 0 o 2 13200
’ ’ 750 0.85 403 13 600
800 0.9 45 14 000
850 1,01 14 100

@ ESPE
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CARGA MAXIMA. PRUEBAS DE VUELO EN FO-
MANUAL

Peso Unitario

Componente Cantidad (@ar) Total (gr.)
Motores 8 90 720
Hélices 8 5,2 41,6
ESC 8 47 376
Baterias 1 600 600
Camara 1 800 800
Tarjeta DJI A2 1 280 280
AEEESETIE 2 062.4 2 062.4
+Estructura

Total 4 880
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TIEMPO DE VUELQO

En promedio del tiempo de vuelo es de 6 minutos sin levantar la camara

seleccionada y de 4 minutos con la camara sujeta al soporte Este tiempo de
vuelo es mayor al calculado en

MODOS DE VUELO

- - --»
T T Tk
Failsafe g Failsafe - Failsafe -
At 5 o B A ;
Failsafe E Failsafe g Failsafe g
GPs Ats 5 GPsam | -
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PRUEBAS DE VUELO AUTOMATICO

)i pJI Ground Station4.0
Joystick ToolBox Sys_set Language(if=) Help Real Mode
_1 FLYTRACE PATHEXTRUDE .MAP DETAILS INSTRUMENT BOARD. EDITOR | CONTINUE - PAUSE CONNECTED

L | SOUTH LATE 0009351442 | oo SILATE 0009351443 1 1. .
Arcraft | et g76115201 | ALTI: 0003,2 M | One Key Takeofr mmmlmum Home Point |, oG 076115289 ALTI0020,0 M{iSetHomePoint oy gy

|

UBICACION EN EL MAPA T % 2 W iiting Bizsion

Current point flight time: 00:00:00

UBICACION DEL HOME Total flight time: 00:00:00

Total estimated time of round trip 00:01:39

UBICACI C)N PUNTOS RUTA Total distance of round trip: 133,265m
' .
Longitude -78,6113357543945

o

DESPEGUE AUTOMATICO - ' — .

Altitude(M):3,2

2 TurnMod Adaptive_Bank_Ti
TIEMPOS DE ESPERA | o e
! . HeadingDegree 360

V.Speed(M/S):0,1 ‘!,: h, ' s | [HoldTime 3
: 47:58m O 2.Way point action properties
MotorVoltage:15,2 V ‘ Period 0
1 X

& 1(15.0m] | rm——
Period
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FOTOGRAFIA AEREA
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RECONSTRUCCION A PARTIR DE IMAGENES ADQUIRIDAS.
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CAPITULO IV
ANALISIS FINANCIERO DEL PROYECTO

Nombre Genérico Cantidad Valo(;)total
Camara Fotogréafica Nikon D3200, de 24Mpx 1 1100
Control Remoto para camaras Nikon 1 19,4
Eye-Fi 1 82,4
Cargador de Baterias tipo LiPo 1 37,25
ESC Controlador de Corriente para motores 8 179
Distribuidor de potencia para motores 1 24,65
Motores HP2217 8 210,35
Controladora DJ A2 1 1650
Bateria LiPo 14.8v 6600mah 2 179
Hélices CW/ICWW de Fibra de carbono, 1 Par 4 pares 103,4
Tubos de fibra de carbono 16x14x1000mm 4 61,4
Fibra de carbono 1 500
TOTAL 3936,50
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Nombre

Precio

Vista en Miniatura

OCTOMEC $3936,50
: : $ 7 505,37

S1000 Premium Solution RTF
Turbo Ace X88-J2 $6 995,95
Infinity-9 Octocopter $13 297,95
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CAPITULO V
CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

CONCLUSIONES:

« El material compuesto, fibra de carbono, permite a la estructura reducir su peso y aumentar su resistencia
a los impactos provocados durante las pruebas de vuelo.

« En las pruebas de empuje de los motores hubo una variacion entre los datos del fabricante y los
resultados obtenidos, esto se debe a que los fabricantes realizan sus pruebas de funcionamiento en vacio.

« La frecuencia de funcionamiento entre el control remoto y el datalink es la misma, pero estas dos sefiales
no tuvieron inconveniente de funcionar juntas, esto se debe a la proteccion interna del control remoto que
evita la interferencia o el ingreso de otro sistema en la misma banda causando errores de control en el
octocoptero

RECOMENDACIONES:

« Se debe evitar vuelos durante dias nublados y con lluvia para mejorar la sefial que recibe el GPS desde
los satélites y evitar dafios al sistema electronico del octocéptero.

« Una vez cumplidas la marca de recargas de las baterias se deben sustituir, porque seguir usandolas es un
riesgo permanente debido a que pueden fallar en cualquier momento.
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