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Resumen. Actualmente está disponible en el mercado hardware de propósito general de bajo costo basado en 

microprocesadores y FPGA donde puede correr software de código abierto para análisis y modelamiento matemático, 

que podría realizar las mismas funciones de una plataforma hardware/software propietaria para aplicaciones 

industriales. Para estudiar la  factibilidad de usar este hardware de bajo costo y software de código abierto es 

necesario contar con plataformas de prueba que requieran un sistema de control automático en tiempo real para 

evaluar su desempeño. El presente trabajo describe el diseño e implementación de un vehículo aéreo no tripulado de 

ala rotatoria que servirá como plataforma de pruebas para evaluar el desempeño de un sistema hardware/software de 

código abierto que controle las funciones del vehículo en tiempo real. Algunas de las tecnologías utilizadas en este 

proyecto son de código abierto tales como una tarjeta de desarrollo FPGA con un procesador embebido y dispositivos 

de comunicación  Xbee.  Este trabajo se centra en el desarrollo del código VHDL para implementar protocolos de 

comunicación de sensores y dispositivos inalámbricos, generación de señales de control y un sistema de control 

automático que se basa en el uso de controladores PID y lógica difusa. 
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