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Resumen

El presente informe se centra en el estudio del funcionamiento interno realizado por el autopi-
loto MP2128, cuyo fin es implementar un modelo de simulacion para este dispositivo electronico,
el que serd utilizado en un programa capaz de determinar los pardmetros 6ptimos para el control

de un avién no tripulado.

El MP2128 es un sistema electrénico capaz de controlar un UAV de forma completa, desde su
despegue hasta su aterrizaje. Para lograr esto el autopiloto posee en su programacion una serie de
lazos de control, que son los elementos principales del procesamiento de informacién y de control

de la aeronave.

Los componentes con los que cuenta el autopiloto para obtener informacién sobre las condi-
ciones del avidon en vuelo son los sensores, los cuales son modelados numéricamente a fin de re-
producir los efectos que estos realizan sobre las sefales de salida. Ademas, el autopiloto MP2128
estd disenado para controlar el UAV por medio de servomotores, los cuales se conectan a las su-

perficies de control y a los motores que posea la aeronave.
Luego de entender el procesamiento interno que realiza el MP2128, se implementa un modelo

de simulacién y finalmente se evalda por medio de una serie de pruebas que son disefiadas y eva-

luadas en el proceso de validacion del software.
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