
ii


	Introducción
	Planteamiento del problema
	Hipótesis
	Objetivos
	Objetivo general
	Objetivos específicos

	Justificación
	Revisión bibliográfica del estado del arte
	Modelo matemático de un cuadrirrotor
	Estrategias de control para un cuadrirrotor
	Control basado en pasividad

	Metodología
	Organización del trabajo
	Conclusión

	Modelo matemático del cuadrirrotor
	Introducción
	Descripción del los VANTs
	Clasificación de los VANTs
	Aplicaciones
	Dinámica del VANT
	Formulación de Newton - Euler
	Formulación Euler - Lagrange
	Modelo fin a la entrada
	Conclusión

	Pasividad
	Control basado en pasividad
	Pasividad y modelo de energía
	Estabilización vía balance de energía
	Sistemas mecánicos
	Aplicado al cuadrirrotor
	Simulación del controlador PBC
	Simulación del controlador PBC con perturbaciones
	Simulación del controlador PBC ante incertidumbre paramétrica
	Simulación del controlador PBC ante dinámica no modelada
	Simulación del controlador PBC con seguimiento de trayectoria variable

	Conclusión

	Control IDA-PBC
	Introducción
	Ecuaciones Euler-Lagrange
	Estrategia de control
	Parte integral
	Simulación
	Seguimiento de trayectoria constante
	Seguimiento de trayectoria variable
	Seguimiento de curvas de Bézier


	Control basado en observador
	Observador
	Control basado en observador

	Conclusiones
	Referencias


