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Resumen

El 4rea del control de formaciones de robots auténomos
multiples en la actualidad resulta ser un é&rea de
investigacion muy activa, debido a la gran cantidad de
aplicaciones potenciales de estos sistemas. En este resumen,
se describen el modelo matematico de un vehiculo de cuatro
rotores, y los resultados obtenidos en el control del
seguimiento de trayectorias y de orientacion en el espacio
3D, que posteriormente serd empleado para el control de
formaciones con base en estos vehiculos.

Introduccion

En la actualidad, uno de los tdpicos mas recurrentes entre la
comunidad de investigadores de control es la aplicacién de
la teoria del control moderno a vehiculos aéreos no
tripulados. Los vehiculos aéreos se pueden dividir en cuatro
clases: de ala-rotatoria, de ala-fija, de ala movible y
dirigibles. En este trabajo nos enfocamos a los vehiculos de
cuatro rotores (VCR). El modelo nos ayudard a probar
diferentes leyes de control [1] para el seguimiento de
trayectorias y la orientacion del VCR.

Procedimiento

El problema de encontrar las ecuaciones dindmicas que
describen el movimiento de este cuerpo rigido se dividid [2]
en dos fases independientes, una para el movimiento de
traslacion del cuerpo y la otra al movimiento de rotacién. El
modelo dindmico se obtuvo usando el enfoque de Euler-
Lagrange. Las coordenadas generalizadas que denotan la
posicion y orientacion del VCR son

g. = [xe Yo Z, ¢ O (//]T. Las fuerzas de entrada
al vehiculo son 7,,7,,7, . Las ecuaciones para la traslacion
esta en (1) y para la orientacion del VCR se muestran en
(2)-6).
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La ley de control empleada es del tipo PD con ganancias,
Kp = 25 y Kd = 10, obtenidas por el método de ubicacién
de polos, siendo el criterio de disefio la minimizacion del
sobreimpulso [3]. La trayectoria de prueba es una “hélice
circular recta”. Los resultados de simulacion se muestran a
continuacion.

Resultados

Como se puede ver el compensador y las respectivas
ganancias seleccionadas cumplen muy bien la tarea del
seguimiento de la trayectoria planteada. En circulos azules
se presenta la trayectoria del vehiculo.

Figura 1. Seguimiento de la trayectoria de prueba por el VCR.
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