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Introduccion

Los vehiculos aéreos no tripulados han tomado notoriedad debido a los multiples usos que pue-
den tener. Esto no hubiera sido posible sin los avances en los sistemas de control y a la miniaturi-
zacion de los componentes electronicos. Es de gran importancia encontrar nuevos métodos para
seguir mejorando en ellos el control autonomo, haciendo sistemas funcionales que cumplan su
objetivo de una manera eficaz y den una alternativa para los métodos de control actuales.

Objetivo General

Incorporar a un cuadricoptero elementos que le permitan controlar la altitud, utilizando toma de
datos de sensores e interpretdndolos mediante una aplicacion, la cual hara uso de logica difusa pa-
ra la toma de decisiones.

Métodos Funcionamiento

Para llevar a cabo la creacion del prototipo se
debieron llevar a cabo las siguientes activida-
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Resultados

Se realizaron varias versiones del algoritmo con
distintos numero de reglas y se encontré que en-
tre mayor numero de reglas el funcionamiento
del sistema es mas estable, el tiempo de estabi-
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Conclusiones.

Sin duda la terminacion de este proyecto demuestra que es posible encontrar maneras de llevar a cabo control
inteligente, de forma sencilla y eficaz, en cuadricopteros de bajo costo que no cuentan con caracteristicas para
el control de los mismos. Esto significa que pueden agregarseles distintas funcionalidades que serviran para
seguir impulsando el desarrollo tecnologico en el campo de control, mostrando también que la 16gica difusa
puede ser una buena alternativa a los métodos de control tradicionales en estos vehiculos.
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