MODELACION MATEMATICA

Y CONTROL DE ROBOTS
AEREOS MULTIRROTOR

JOSE VARELA-ALDAS

La modelacion y el control de vehiculos aéreos multirrotor constituyen
una puerta de entrada al campo de la robotica aérea. Comprender
como vuela un robot, predecir su comportamiento y lograr que siga una
trayectoria de manera autonoma permiten integrar conocimientos de
matematicas, dinamica, control, percepcion y programacion.

Este libro propone un recorrido progresivo que comienza con la
modelacion cinematica, basada en la geometria y el movimiento del
vehiculo, y avanza hacia modelos dinamicos mas completos mediante
formulaciones como la de Euler-Lagrange. La identificacion de sistemas
complementa este proceso mediante el uso de datos experimentales
para obtener modelos capaces de representar con mayor precision la
respuesta real del multirrotor.

En el ambito del control, se abordan tanto la cinematica inversa, que
transforma el movimiento deseado en referencias para el vehiculo,
como las estrategias que incorporan su dinamica y permiten analizar
formalmente la estabilidad mediante herramientas como las funciones
de Lyapunov.

El recorrido culmina con el control predictivo basado en modelo,
una técnica conocida desde hace décadas que, gracias al aumento
de la capacidad computacional, hoy puede implementarse en
vehiculos aéreos en tiempo real. Su principio consiste en anticipar el
comportamiento futuro del sistema dentro de un horizonte temporal,
optimizar las acciones de control y considerar simultaneamente el
cumplimiento de restricciones, el seguimiento de trayectorias y la
evitacion de obstaculos.

Finalmente, la obra conecta la teoria con la practica mediante la
integracion del vehiculo, los sensores de percepcion, la estimacion
del estado y las herramientas modernas de programacion. De este
modo, muestra como transformar los modelos y algoritmos en sistemas
roboticos aéreos capaces de percibir, predecir y actuar de forma
autonoma.

ISBN 978-9-942693-24-2

9 42

9178994276932

F JOSE VARELA-ALDAS

-

P

MODELACION MATEMATICAY CONTROL DE ROBOTS AEREOS

?

MODELACION MATEMATICA

Y CONTROL DE ROBOTS
AEREOS MULTIRROTOR

JOSE VARELA-ALDAS

e

I
|
I
|
T
|
|
|
|
|
-

Universidqd
Indoameérica

José Varela-Aldas es investigador, académico y
gestor universitario, con una solida trayectoria en
robodtica, automatizacion, sistemas ciberfisicos e
inteligencia artificial. Su carrera se caracteriza por
una intensa actividad cientifica, el desarrollo de
proyectos tecnolégicos y el impulso de iniciativas
orientadas a la investigacion, la innovacion y la
transferencia de conocimiento.

Cuenta con unindice hde 17, cerca de 200 publica-
ciones indexadas en Scopus y mas de 50 articulos
cientificos publicados en revistas del primer cuartil
(Q1). Estos indicadores reflejan la continuidad,
la visibilidad y el impacto internacional de su
produccion cientifica, centrada principalmente
en sistemas inteligentes, control, robotica y tecno-
logias emergentes.

En el ambito de la gestidn cientifica, se desempena
como director de investigacion de la Universidad
Indoameérica y ha liderado la coordinacion del
Centro de Investigacion en Mecatronica y Sistemas
Interactivos (MIST). Desde esta instancia, ha pro-
movido la conformacién de equipos multidisciplina-
rios, el desarrollo de nuevas lineas de investigacion
y el fortalecimiento de la produccion cientifica
institucional.

Es, ademas, fundador de IEEE PUMABOT, una ini-
ciativa creada paraimpulsar la robética competitiva,
la innovacion tecnoldgica y la formacion practica de
nuevas generaciones de estudiantes, que articula
la participacion de universidades, investigadores,
profesionales y comunidades tecnoldgicas.

Su trayectoria integra la investigacion cientifica, el
desarrollo tecnolégico, la formacion académica y
la gestidn, con una vision orientada a transformar
el conocimiento en soluciones aplicables a proble-
mas reales.



