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E Código ejemplo para uso de la IMU 100
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Ñ Código con monitoreo por puerto serial para controlador de vuelo 183
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4.21 Salida de lecturas de GPS con código de ejemplo. . . . . . . . . . . . . . 61
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4.23 Módulo AXI PWM . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 67
4.24 Diagrama de relaciones en comunicación ROS . . . . . . . . . . . . . . . 69
4.25 Diagrama de relaciones simplificado en comunicación ROS para el presente

proyecto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 75
5.1 Plantilla de terminal de Ubuntu para monitoreo de comunicación ROS . 81
5.2 Lectura puerto serial Tarjeta Cora Z7 al inicio de la ejecución del código
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A.1 Diagrama de bloques de control en ángulos de euler y Thrust. . . . . . . 96
B.1 Diagrama de bloques del sistema con control de posición en X, Y y Z. . . 97
C.1 Plano de placa de montaje para SoC. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 98
N.1 Diagrama de relaciones completo en comunicación ROS para el presente

proyecto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 182

Gonzalo Rojas Garćıa viii
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