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Objetivo General

Montar y ensamblar el sistema de control de un drone, en base

a las especificaciones técnicas del cuadricóptero T4, para la

Carrera de Mecánica Aeronáutica de la Unidad de Gestión de

Tecnologías - ESPE.

Objetivos Específicos

Recopilar información 

Seleccionar componentes

Verificar funcionamiento

Analizar sistema de control
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Drone

Vehículo aéreo no tripulado, cuyo
nombre en español es zángano.
Antiguamente usado por personal
militar y ahora por toda la sociedad.

Tipos de Drones

Según su uso

Según sus 

alas



Partes de un drone

Fuselaje, motor y 

hélices

Tren de aterrizaje

Batería

Sistema de control

Controlador en tierra

Transmisor / receptor



Uso de drones

Eventos deportivos

Situaciones de 

emergencia

Búsqueda de personas

Zona agrícola

Fines geológicos



Sistema de control

Pixhawk

PESO: 38 gramos

Necesita 250 mA

Tiene algoritmos para:  

• Conocer la elevación

• provee algoritmos de orientación 

y manejo de drones.
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Desarrollo del tema

CONSIDERACIONES GENERALES QGROUNDCONTROL

• Cuadricóptero T4
• Control de vuelo Pixhawk
• Control de mando Fly Sky

Es un sistema que se utiliza para
la configuración de los sensores
del control Pixhawk.



QgroundControl

Configuración del 

cuadricóptero T4



QgroundControl

Configuración fuselaje



QgroundControl

Configuración de sensores



Configuración de sensores

Brújula



Configuración de sensores

Giroscopio



Configuración de sensores

Acelerómetro



Configuración de sensores

Nivel horizontal



Establecer 

orientación



Configuración del radio 

control



Montaje de la 

controladora Pixhawk



Interruptor de seguridad y timbre

Montaje de la 

controladora Pixhawk

GPS



Fuente de poder

Montaje de la 

controladora Pixhawk

Radio control



Montaje de la 

controladora Pixhawk

Radio de telemetría



Pruebas funcionales Pruebas operacionales

Pruebas del cuadricóptero
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Conclusiones

En base a la recopilación de la información técnica del cuadricóptero

T4, se logró conocer los principios básicos que permite el respectivo

ensamblaje del sistema de control, el mismo que es útil para el

adecuado funcionamiento del drone en vuelo.

De acuerdo con la selección de distintos componentes para el sistema

de control de un drone, se pudo cumplir con las especificaciones

técnicas necesarias para un buen funcionamiento del cuadricóptero.

A través de los test de pruebas aplicadas al sistema, con la ayuda del

multímetro se observa la energía que consumen dichos componentes y

su respectivo funcionamiento individual, los mismos que son

pertenecientes al sistema de control y con los cuales se logró

ensamblar el cuadricóptero T4 siguiendo sus especificaciones técnicas.

Mediante el uso del software QGroundControl y durante el manejo del 

drone se analiza resultados del desempeño operacional, los mismos 

que son válidos a través de varias pruebas de funcionamiento práctico 

correspondientes al cuadricóptero T4. 




