
En los últimos años los drones han alcanzado una 
gran popularidad, en parte debido a la aparición de 
controladoras de vuelo de código abierto, tales 
como ARDUPILOT o Pixhawk, que han permitido a 
los desarrolladores innovar a un coste más asequi-
ble. A esto se ha sumado la aparición cada vez más 
crecientes de soluciones comerciales desarrolladas 
por marcas ya muy conocidas, como DJI, y el amplio 
abanico de aplicaciones que se ven beneficiadas de 
las posibilidades que ofrece el uso de drones. 

Entre algunas de las aplicaciones que más interés 
despiertan se encuentra el uso de drones en moni-
torización de eventos (recitales, desfiles, eventos 
deportivos y hasta protestas), ya que permiten 
volar más cerca de las personas, con mayor manio-
brabilidad y menor riesgo que otras alternativas, 
como helicópteros tripulados o brazos de grúas, 
adquiriendo datos que pueden ser usados con fines 
de seguridad, periodismo o cineasta, entre otros.

Así mismo, también ha alcanzado gran popularidad 
las aplicaciones que se benefician del uso de 
drones para automatizar o aligerar tareas repetiti-
vas o altamente costosas en medios humanos. 
Entre otras destacan el uso de drones para la ins-
pección de campos de cultivos o amplios espacios 
naturales con el objetivo de evaluar el estado de la 
vegetación, identificar objetivos o buscar personas, 
entre otros. En general, se espera que en España el 
sector de los drones experimente un gran avance 
en las próximas tres décadas tal y como se muestra 
en la Figura 1.

Figura 1: El mercado de los drones en España (2035 y 2050)

En todas las aplicaciones previamente menciona-
das el dron es la parte central y fundamental del 
sistema. Sin embargo, siempre se encuentra acom-
pañado de subsistemas adicionales propios de la 
aplicación específica que se le desea dar. Por ejem-
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Los principales sectores objetivo para esta solución 
son los siguientes: 

Agricultura de precisión. Desarrollo de las aerona-
ves y su adaptación para que sobrevuelen en misio-
nes autónomas el área deseada de los cultivos y 
para que transporten y controlen los sensores en-
cargados de adquirir la información de interés de 
los mismos.

Monitorización medioambiental. Desarrollo de las 
aeronaves y su adaptación para que sobrevuelen 
las áreas deseadas de terreno, de forma autónoma 
o manual, y para que transporten y controlen los 
sensores encargados de adquirir información de 
interés.

Seguridad. Desarrollo de las aeronaves y su adap-
tación para integrar cámaras de primera persona 
que puedan ser controladas de forma remota y per-
mita la visualización en tiempo real de las áreas 
vigiladas.

Otros. Desarrollo de drones para cualquier aplica-
ción que cuente con unas especificaciones concre-
tas que deban ser cumplidas e integre algún tipo de 
sistema de adquisición de información.

Si bien, la Vela Latina Canaria es un deporte que se 
practica y tiene un arraigo popular importante en la 
isla de Gran Canaria, la implementación de este dis-
positivo como elemento de apoyo a la divulgación y 
promoción puede ser un acicate importante para su 
extensión entre la población de Gran Canaria, e 
incluso, de otras islas y territorios costeros, donde 
la práctica de esta modalidad de vela podría llegar a 
despertar interés.

En la actualidad, existen en el mercado dispositivos 
de simulación de la navegación a vela. Sin embargo, 
la mayor parte de estos dispositivos suelen presen-
tar movimientos básicos, generalmente limitados 
que, en el mejor de los casos, admiten giros sobre 
su eje vertical.

Además, no existe ningún sistema mecánico que 
simule el movimiento de una embarcación de vela 
latina canaria en el mar.

Por tanto, la ventaja competitiva que aporta el dis-

positivo diseñado tiene una doble vertiente: es 
capaz de simular el movimiento del mar en un 
doble plano (tanto vertical, como horizontal), y 
reproduce las sensaciones reales de una embar-
cación de vela latina canaria, pudiendo experi-
mentar, específicamente, la función de hacer 
banda dentro de la embarcación.

El simulador está en fase de diseño, por lo que 
para su implementación real, es necesario llevar a 
cabo un proyecto que permita construir un proto-
tipo que pueda ser validado en un entorno con-
trolado. Este proyecto implicaría:

Automatización y diseño del mecanismo de ac-
cionamiento del dispositivo.

Diseño del interfaz y del programa de simulación 
para la pantalla interactiva, donde el usuario 
pueda tomar las decisiones respecto al entorno 
donde realiza la navegación.

Realización del video de 360º para las gafas de 
realidad virtual. Éste debe incluir las distintas 
rutas realizadas en las regatas y estar adaptado y 
coordinado con los movimientos del banco.
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plo, en aplicaciones relacionadas con filmografía el 
dron típicamente se equipa con una cámara de 
video acoplada a un estabilizador, y tanto el dron 
como la cámara son controlados por un operador a 
través de un canal de radio. En aplicaciones orien-
tadas a la video vigilancia o búsqueda de personas 
el sistema incorpora cámaras de primera persona y 
subsistemas que permiten la transmisión de las 
imágenes al operador en tiempo real para su visua-
lización. Así mismo, en aplicaciones orientadas a la 
monitorización de cultivos o espacios naturales el 
dron se equipa con distintos tipos de sensores que 
adquieren información de interés, y su vuelo nor-
malmente se automatiza para que lleve a cabo mi-
siones autónomas siguiendo patrones que asegu-
ren escanear toda la superficie deseada.

En cada una de las situaciones previamente men-
cionadas las características que debe cumplir la ae-
ronave varían enormemente (peso máximo a trans-
portar, tamaño, control de vuelo, comunicaciones, 
tiempo de vuelo mínimo requerido, costes y precio 
límite, etc.). En esta línea, el Instituto Universitario 
de Microelectrónica Aplicada (IUMA) ha adquirido la 
capacidad de desarrollar drones con características 
y especificaciones flexibles capaces de abarcar un 
amplio rango de aplicaciones a un coste reducido. 
Dichos drones integran una controladora de vuelo 
Pixhawk de código abierto y el firmware PX4, e 
incorporan un mini PC a bordo con un Linux empo-
trado capaz de comunicarse con la controladora de 
vuelo y de controlar prácticamente cualquier tipo 
de sensor que se desee añadir al sistema (cámaras 
fotográficas o de video, sensores multiespectrales 
o hiperespectrales, cámaras térmicas, lidar, etc.). La 
inclusión de dicho PC a bordo de la plataforma tam-
bién garantiza gran flexibilidad en las comunicacio-
nes con la estación de tierra y permite llevar a cabo 
distintos tipos de misiones autónomas de vuelo. 
Además, las características del PC a bordo pueden 
variar enormemente, desde PC con un precio, 
tamaño y coste muy reducidos a sistemas con 
mayor capacidad de cómputo que integran incluso 
GPUs de bajo consumo. Esto permite ejecutar a 
bordo tareas computacionalmente más costosas si 
fuese necesario, e incluso, optar por procesar en 
tiempo real los datos adquiridos y tomar decisiones 
de forma automática en base a los resultados obte-
nidos, ampliando aún más el rango de aplicación de 
las plataformas desarrolladas. 
 
En comparación con las soluciones comerciales 
existentes, la solución que se presenta ofrece una 
mayor modularidad y flexibilidad, permitiendo su 
adaptación a cualquier tipo de aplicación y sus pe-
culiaridades. Esto representa un atractivo especial 
para todos aquellos que deseen involucrarse en el 
desarrollo de nuevas aplicaciones basadas en 
drones. 

Recursos necesarios para 
su implementación
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