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INTRODUCCIÓN 

Vehículos Aéreos no Tripulados (VANT) 

• Capacidad de estar suspendido sin que la aeronave se desplace. 
• Cambiar su orientación en vuelo suspendido. 
• Poder avanzar o moverse lateralmente manteniendo su altura. 
• La habilidad para despegar y aterrizar de manera vertical 



Fuente: Petricca, L., Ohlckers, P., & Grinde, C. (2011). Micro-and nano-air vehicles: State of the art. International 
journal of aerospace engineering, 2011. 

a) Configuración tradicional 
b) Coaxial canalizado 
c) Convencional Coaxial 
d) Rotores lado a lado 
e) Configuración síncrona 
f) Convencional tandem 
g) Cuadricoptero 
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• Mayor eficiencia de empuje comparada con las configuraciones de un solo rotor o 

múltiples rotores; 
 

• Mayor porcentaje de levantamiento de carga por dimensión en comparación con otras 
configuraciones. 
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Descripción de la plataforma 

Sistema Mecánico 

Sistema de visión 
Sistema de control 
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