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RESUMEN

En el presente documento se planteara el desarrollo en forma teorica de un
sistema de posicionamiento que actle en interiores. Con ayuda de la tecnologia
Ultra Wide Band, se construird dispositivos moviles los cuales tengan la
caracteristica de poder transportarlos y ser ubicados en cualquier objetivo que se
quiera rastrear. Con esta informacién que da el sistema de posicionamiento, se
plantea el desarrollo de un lazo de control para poder implementarlo en un dron
pequefio de entretencion, asi el usuario puede indicar alguna posicién y que el
objetivo llegue al destino deseado. Se presentan los antecedentes y los trabajos
previos que se han desarrollado a nivel comercial, como también a nivel de
prototipo para asi poder extraer esa informacién y poder desarrollar la solucion del
problema que se tiene. Con esta informacidn se pretende discernir que tecnologia
es la mas adecuada al momento de poder realizar un sistema de posicionamiento
y qué se tiene que considerar al momento de crear el lazo de control el dron/UAV.
Se plantea la metodologia que se seguira para poder cumplir con los objetivos y
requerimientos que se plantean. Se proyecta la implementacion del sistema de
posicionamiento local y como seria el comportamiento/trayectoria del dron a través
de simulaciones en un software matemético. Para esto también es necesario
saber como es el comportamiento de los drones/UAV por lo cual se plantea el
desarrollo de un modelamiento del sistema. Se realiza la creacidon de parte del
sistema de posicionamiento local, obteniendo la exactitud con que se puede contar
al utilizar la tecnologia UWB y se contrasta la simulacion con los resultados
obtenidos de forma experimental. Alguno de los resultados que se obtienen al
utilizar la tecnologia UWB, construyendo las antenas para lo que sera su posterior
implementacion del posicionamiento en 3D, se puede constar con una exactitud de
alrededor de 10 a 20 cm en promedio, dependiendo de si hay o no una linea de

vision entre los dispositivos a comunicar. Obteniendo resultados que, si se
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comparan con lo investigado en el documento y a las simulaciones realizadas, se
acercan bastante. Haciendo que la tecnologia UWB, si se desea realizar un

posicionamiento, sea una buena opcion al tener una exactitud bastante alta.



