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SUMARIO

Garantizar un vuelo seguro con una alta estabilidad y pocas vibraciones, pero a la
vez con una buena maniobrabilidad es la consigna al analizar la estabilidad y el
control de un avion. El analisis de la estabilidad y control de una aeronave no
tripulada, para una posterior sintonizacion de los parametros de un controlador de
vuelo es lo que se busca con este trabajo. Esto implica conocer la dinamica de la
aeronave a través de las ecuaciones del movimiento, luego plantear un modelo
matematico que se representa en espacio de estado. Luego utilizando las técnicas
de control se debe disefar el autopiloto para el avién.

El procedimiento para el disefio del sistema de control consta de dos partes, la
etapa inicial es el célculo de las derivadas de estabilidad y control que aparecen
en las ecuaciones que rigen el movimiento del aviobn. Con esto se busca una
representacion matematica del fenomeno fisico. La segunda parte del disefio de
un controlador consiste en encontrar los parametros de control que garanticen una
buena respuesta del modelo. Por lo tanto, el disefio se debe enfocar a encontrar la
configuracion de ganancias y tipos de controlador en lazo cerrado que entreguen
estabilidad y maniobrabilidad para controlar el movimiento del avién. Mediante el
uso del programa Matlab se realizan los célculos y el analisis de las respuestas.

El avion disefiado en la ref. [1], un UAV para la deteccion de incendios forestales,
es al cual se somete el procedimiento que se plantea a continuacién en este

trabajo.
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