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Introducción

Unmanned Aerial Vehicles (UAV)

Ventajas: baratos, facil construcción y mantenimiento, livia-
nos y fácil de controlar.

Desventajas: carga útil y recursos de cómputo limitados.
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Software
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Control de tierra y enlaces
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ó
XBee

(a) (b) (c)

RC Joystick TX

FPV

Goggle

LCD

Screen

Tierra

QGround Control



Introducción Autopiloto Software Control de tierra y enlaces QGroundControl Plataformas constrúıdas Conclusiones

QGroundControl
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QA3x1000
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QA3Mini
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GoingPro
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Conclusiones

Conclusiones y Trabajo futuro.
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Conclusiones

Conclusiones y Trabajo futuro.

Muchas Gracias.
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