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Unmanned Aerial Vehicles (UAV) 

Organismos y normativas regulan el uso de UAV 
Organización de Aviación Civil Internacional (OACI)  Ley de Seguridad Aérea 
Parlamento Europeo    Ley de Navegación Aérea 
Ministerio de Fomento     Reglamentos  y anexos OACI 
Real Federación Aeronáutica Europea   Otras  



COMPONENTES Y CONTROL 

- Alas y fuselaje 
- Motor/es 
- Sensores 
- Sistema de control 
- Enlace de datos radio 
- Sistema de recuperación 

- Modo pre-programado 
- Modo basado en control remoto 
- Modo autónomo 

PARTES DE UN UAV 

CONTROL DE LOS UAV 



Universidad de Las Palmas de Gran Canaria 

DRONES Y GLIDERS EN LA ULPGC 

www.ulpgc.es 

http://www.ulpgc.es/
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bidireccional 
en tiempo real 



El Centro de Control (Inicial) 



Emisión de datos de control del VANT Recepción y análisis de telemetría Recepción y visualización de vídeo capturado 

El Centro de Control (Inicial) 



Tabla AMFEC 

El Centro de Control (Inicial) 



Diagrama de riesgo 

El Centro de Control (Inicial) 



El Centro de Control Local modificado Recepción y visualización de vídeo  
capturado 

Control del VANT 

Recepción de los datos  
de telemetría 

Comunicaciones  
con el CMC 

Sistema de 
alimentación 



El Centro de Control Local modificado 
Diagrama de riesgo 



José Joaquín Hernández Brito - Manager 

PLOCAN: A multipurpose scientific infrastructure for 
the marine and maritime sector 



PLOCAN: Training Center 









 Project Facts: 
• Partners: 19 partner institution (9 EU 

countries)  
• Duration: 01. Oct. 2011 - 30 Sept. 2014 
• Budget: Total 4.6M€  
• PI: UPMC (Fr) 

 Project Goal:  To design a new European Research 
Infrastructure based on underwater glider 
technology to safely and sustainably operate 
individual as well as fleets of such autonomous 
vehicles, in order to create a permanent 
observations coordinated strategy addressed to fill 
the gaps left by present marine observation systems 
on global and regional scale, with benefits for both 
marine research and operational oceanography.  



European RoboAthlon 

The project is a coordinated action, that 
envisions, inspired by the Fukushima 
disaster, a competition that requires 
autonomous flying, land and underwater 
robots acting together to survey the 
disaster, collect environmental data, and 
identify critical hazards.  
 

Project Facts: 
•Partners: 7 partner institutions (5 
EU countries)  
•Duration: Jan. 2013 - Dec. 2015 
•Budget: Total 1.6M€  
•PI: UWE (UK) 

http://www.catec.com.es/en
http://www.cmre.nato.int/
http://www.fkie.fraunhofer.de/en.html
http://www.hw.ac.uk/
http://plocan.eu/en/
http://www.uwe.ac.uk/
http://www.oulu.fi/english/


DISEÑO OPERACIÓN MANTENIMIENTO 

 
• Misiones: 

• cortas (<15 días) 
• medias (15-45 días) 
• largas (> 45 días)  

• En el Mar (poco viable) 
• En Seco (Barco o Tierra) 
• < 3 días (con repuestos) 

• Modular (tendencia) 
• Muy Fiable (¿?) 
• 90 días de autonomía 
(tendencia)  

Caso práctico: Gliders Oceánicos 

Muy poca experiencia operativa 
registrada,  según lo conocido la 

probabilidad de que un glider sobreviva a 
una misión de 90 días es del 50% 

Existe mucho 
potencial de mejora 
(diseños más fiables) 



ReliaSoft BlockSim 7 - www.ReliaSoft.com
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BF BAT ELEC  VI BAT ANT 
• ANT:  Antena 
• BAT: Baterías 
• ELEC: Electrónica 
• BF: Bomba Flotabilidad 

Análisis RBD de un Glider 

• Diagrama de Bloques (RBD) 
• Síntesis de Tasas de Fallo 
• Leyes Exponencial y Weibull 
• Mto. Preventivo programado 
• Inspección 
• Simulación Monte Carlo 
• Horizonte temporal < 1 año 
• Blocksym (www.Reliasoft.com) 

http://www.reliasoft.com/
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Mejora de diseño 



Conclusiones 
• El desarrollo de los Vehículos autónomos no tripulados es 
una nueva área de I+D+i en expansión 
 
• Se encuentra todavía en una fase muy temprana de 
desarrollo lo que constituye una fuente de oportunidades de 
mejora mediante la aplicación de las RAMS 
 

• Mejoras de Diseño 
• Mejoras en Mantenibilidad 

 
• AMFEC y RBD tienen mucho que aportar 
• Se han descrito dos aplicaciones RAMS para mejorar el 
diseño de un Centro de Control de vuelo y de un Glider 
Oceánico 
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