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i Qué es un Quadrotor?
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i Por qué un Quadrotor?

Es "relativamente” sencillo en mecénica y electrénica (en
comparacién a un helicéptero, por €j.)

No tiene partes mecanicas moviles (aparte de los motores)

Plataforma para el estudio y ensayo de sistemas de control

Plataforma para el estudio de sistemas de navegacién

o Teoria de control + Sistemas
Embebidos
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i Como funciona un Quadrotor?
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@ Disenar una plataforma que permita hacer estudios sobre
algoritmos de control

@ Implementar sobre esta plataforma algtn tipo de piloto
automatico
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Plan de trabajo

@ ldentificacién de modelos
e Disefio de algoritmos de control (simulados)

@ Disefio de un sistema embebido capaz de implementar
sistemas de control

@ Implementacién de algoritmos de control (REALES)

@ Implementar sobre esta plataforma algtn tipo de piloto
automdtico
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Trabajo actual - 1/4 de Quadrotor

Siendo @ el angulo a controlar.
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Trabajo actual - 1/4 de Quadrotor
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o actual - 1/4 de Quadrot

Que se modela como:
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abajo actual - 1/4 de Quadrotor

Identificacion del actuador:

Ensayo meter BLOC Kv=1500 RPN
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(a) Transitorio

Ensayo motor BLDC k1500 ReMoT, ESC Voltage = 1%
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(b) RPM Vs. Input
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(c) Empuje,corriente Vs.
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Trabajo actual - 1/4 de Quadrotor

Para llegar a:
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Muchas gracias
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