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2.2 Orientación del helicóptero . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26
2.3 Modelo dinámico . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

2.3.1 Formulación Euler lagrange . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

3 Control del sistema 41
3.1 Linealización del sistema . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 41
3.2 Control PID . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 46
3.3 Control de orientación, lazo externo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 48
3.4 Sintonización y diseño de controladores PID . . . . . . . . . . . . . . . . . . 49

3.4.1 Sintonización a través de PID Tuner . . . . . . . . . . . . . . . . . . 49
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