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INDUCCION SOBRE LOS
PROCEDIMIENTOS DE EMERGENCIA
UAV CWA40D

DRUNESVIP
ACITACION



ESTE_MODULO SE UTILIZA COMO UNA INDUCCION A LAS

OPERACIONES DE EMERGENCIA DE_CW40D

PARA GUIAR A LOS.USUARIOS A RECONOCER LAS SITUACIONES ANORMALES
DEL UAV EN TODAS LAS FASES DEL VUELO Y

GUIAR A LOS UAV AL ATERRIZAJE DE MAN,ERA SEGURA
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DESPEGUE - FASE DE ASCENSO VERTICAL
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DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

DESPEGUE - FASE DE ASCENSO
VERTICAL

RIESGO

BT oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
MANUAL

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE

VUELO

INDICADOR DE
ESTADO DE GNSS
MUESTRA ALARMA
ROJA
(Numero de
SATELITES
GNSS 25)

FLUCTUACION DEL
NUMERO
ENTRE 5~10
SATELITES
EN 3
SEGUNDOS.

ESTADO
DE
POSICIONAMIENTO
LOS SATELITES ES
INESTABLE).

POBRE
RECEPCION DEL
SISTEMA GNSS.

LA ANTENA
PRINCIPAL
PUEDE TENER
ANOMALIAS
ELECTRICAS
O ANOMALIAS EN
EL ENTORNO
OPERATIVO.

1. SIEL NUMERO DE SATELITES NO
CONTINUA DISMINUYENDO, CONTINUE
OBSERVANDO SIN MANIPULAR.

2. SI EL NUMERO DE SATELITES GNSS
CONTINUA DISMINUYENDO, EL SOFTWARE
ENVIARA UN COMANDO DE
CANCELACION/ATERRIZAJE PARA CANCELAR
EL DESPEGUE.

3. SI EL UAV NO LOGRA APAGAR LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
DETENER MANUALMENTE LAS HELICES DEL
ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).
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DESPEGUE - FASE DE ASCENSO
VERTICAL

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL

CONTROLADOR DE

VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

T oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
MANUAL

INDICADOR
DE ESTADO
DE “GNSS”
MUESTRA
ALARMA
ROJA.

(LAS
2 PANTALLAS
UAV
MUESTRAN
CAMBIADO A
MODO DE
NAVEGACION
GNSS DE
RESPALDO).

INTERFERENCIA
EN LA RECEPCION
DE SENAL DEL
SISTEMA
PRINCIPAL DE
POSICIONAMIENTO
GNSS

(o)

LA ANTENA
PRINCIPAL DEL
SISTEMA GNSS

PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

SISTEMA
PRINCIPAL GNSS
ANORMAL Y
SISTEMA GNSS
DE RESPALDO
NORMAL.

SI SENSA QUE
LA
NAVEGACION
GNSS
PRINCIPAL NO
ES VALIDA Y SE
CAMBIA A LA
NAVEGACION
DE LA ANTENA
GNSS DE
RESPALDO.

1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE Y ATERRIZAJE
RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE LAS PERSONAS SE
ACERQUEN AL UAV.

2. LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR UN
COMANDO DE CANCELACION OPERACION PARA
REALIZAR EL ATERRIZAJE O USARA EL CONTROL
REMOTO PARA TOMAR EL CONTROL PARA EL
ATERRIZAJE MANUAL (CUANDO EL UAV TIENE UNA
OPCION CONTROL REMOTO'Y LA TRIPULACION ES
CAPAZ DE CONDUCIR EL UAV MANUALMENTE).

3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA TRIPULACION
UTILIZARA EL SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL DEL
CW) PARA ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U OPERAREL
CONTROL REMOTO PARA DETENER MANUALMENTE LAS
HELICES DEL ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN CONTROL
REMOTO OPCIONAL CONTROL).
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DESPEGUE - FASE DE ASCENSO %@ %

VERTICAL

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
CONDICIONES DE DE MANEJO DE MANUAL
RIESGO EMERGENCIA Y EMERGENCIAS

MANEJO POR POR PARTE DEL
PARTE DEL CONTROLADOR
CONTROLADOR DE DE VUELO
VUELO

1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE Y ATERRIZAJE
RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE LAS PERSONAS SE
ACERQUEN AL UAV.

2. LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE

INDICADOR
DE ESTADO (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR UN
DE “GNSS” COMANDO DE CANCELACION OPERACION PARA
MUESTRA REALIZAR EL ATERRIZAJE O USARA EL CONTROL
S REMOTO PARA TOMAR EL CONTROL PARA EL
A'&%‘?JXA P"cf‘;gg:ﬁﬁ;?r% ATERRIZAJE MANUAL (CUANDO EL UAV TIENE UNA
3 ENES ST ) ) OPCION CONTROL REMOTO Y LA TRIPULACION ES
(EL SISTEMA DE RESPALDO CAPAZ DE CONDUCIR EL UAV MANUALMENTE).
GNSS NO SON ANORMALES. 3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
TIENE DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA TRIPULACION
DATOS DE UTILIZARA EL SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL DEL
SATELITES). CW) PARA ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y

FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U OPERAREL
CONTROL REMOTO PARA DETENER MANUALMENTE LAS
HELICES DEL ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN CONTROL
REMOTO OPCIONAL CONTROL).
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DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

DESPEGUE - FASE DE ASCENSO

VERTICAL

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

BT oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION

MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“COMUNICACION”
MUESTRA
ALARMA ROJA

Y LOS DATOS DE
RX EN LA
ESQUINA
INFERIOR

DERECHA YA NO

CAMBIAN (LA
ESTACION BASE
TERRESTRE NO
PUEDE RECIBIR

DATOS DE
TELEMETRIA).

INTERRUPCION
DEL ENLACE DE
COMUNICACION
0
DESCONEXION
ENTRE LA
COMPUTADORA
DE COMANDO Y
CONTROL Y LA
ESTACION
BASE.

VERIFICAR S| LA COMUNICACION DE RED ENTRE
LA COMPUTADORA DE COMANDO Y LA ESTACION
BASE ES NORMAL. S| LA RED NO ESTA
CONECTADA, VUELVA A CONECTARLA
INMEDIATAMENTE.

2. SILA CONEXION DE RED ENTRE LA
COMPUTADORA DE COMANDO Y CONTROL CON
LA ESTACION BASE ES NORMAL, Y NO SE PUEDE

RECIBIR LA TELEMETRIA, LA TRIPULACION
PRIMERO DEBE INTENTAR ENVIAR UN COMANDO

DE ATERRIZAJE 2 ~ 3 VECES EN EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA TRATAR
DE GUIAR EL UAV ATERRIZAR. S| EL UAV
COMIENZA A ATERRIZAR, ESPERAR A QUE

ATERRICE.

DRONESVIP



DESPEGUE - FASE DE ASCENSO
VERTICAL

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

& T oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“COMUNICACION”
MUESTRA
ALARMA ROJA

Y LOS DATOS DE
RX EN LA
4 ESQUINA
INFERIOR
DERECHA YA NO
CAMBIAN (LA
ESTACION BASE
TERRESTRE NO
PUEDE RECIBIR
DATOS DE
TELEMETRIA).

INTERRUPCION
DEL ENLACE DE
COMUNICACION
0
DESCONEXION
ENTRE LA
COMPUTADORA
DE COMANDO Y
CONTROL Y LA
ESTACION
BASE.

3. SI EL UAV NO RESPONDE DESPUES DE ENVIAR
MULTIPLES COMANDOS DE ATERRIZAJE, LA
TRIPULACION DEBE INTENTAR ESPERAR TRES
MINUTOS PARA OBSERVAR SI EL UAV EJECUTA LOS
PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE AUTOMATICO
(LOS PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
AUTOMATICO DESPUES DE UN ENLACE ROTO DEL
SITIO). S| EL UAV ATERRIZA AUTOMATICAMENTE,
ESPERE A QUE EL UAV ATERRICE.

4. S| EL UAV NO LOGRA ATERRIZAR
AUTOMATICAMENTE DESPUES DE TRES MINUTOS, LA
TRIPULACION DEBE APAGAR LA ESTACION BASE
TERRESTRE DEL UAV, DE MODO QUE ESTE PUEDA
ACTIVAR LOS PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
AUTOMATICO DESPUES DE LA RUPTURA DEL
ENLACE DEL SITIO Y ESPERAR SU ATERRIZAJE
AUTOMATICO.
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DESPEGUE - FASE DE ASCENSO ;\\f ©
VERTICAL %

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
LAS DE MANEJO DE MANUAL
RIESGO CONDICIONES EMERGENCIAS
DE POR PARTE DEL
EMERGENCIA CONTROLADOR

Y MANEJO DE VUELO
POR PARTE
DEL
(0] 1 (0] W:\)
OR DE VUELO

1. DETERMINAR S| EXISTE ANORMALIDAD EN EL
SISTEMA DE ALIMENTACION O EN EL CONTROL
DEL MOTOR.

EL UAV PRESENTA
SACUDIDAS,
VIBRACIONES E

2. CANCELAR EL DESPEGUE Y ATERRIZAR
RAPIDAMENTE, PROHIBIR QUE LAS PERSONAS

INESTABILIDAD ANORMALIDAD SE ACERQUEN AL AREA DONDE SE ENCUENTRA
EN EL SISTEMA EL UAV.
EVIDENTE DE PODER O
5 (%%Lﬁﬁﬁioxﬁﬁfﬁ%io ANORMALIDAD MEDIO : i 3. SI EL MOVIMIENTO ES CONTROLABLE Y
DE MAS DE £10° Y EN CONTROL GRADUALMENTE DESAPARECE, USAR EL
> DE MOTOR. SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA

SACUDIDAS CON UNA
FRECUENCIA DE MAS
DE 1 HZ).

ENVIAR LA ORDEN DE ABORTAR EL DESPEGUE Y
ENTRAR EN EL ATERRIZAJE FORZADO, O USAR EL
CONTROL REMOTO CONTROLAR PARA PASAR A
CONTROLAR MANUALMENTE EL ATERRIZAJE.
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DESPEGUE -

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA

Y MANEJO
POR PARTE
DEL
CONTROLADO
R DE VUELO

FASE DE ASCENSO
VERTICAL

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

T oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
MANUAL

EL UAV PRESENTA
SACUDIDAS,
VIBRACIONES E
INESTABILIDAD
EVIDENTE
5 (BALANCEO/CABECEO
CON UNA AMPLITUD
DE MAS DE +10° Y
SACUDIDAS CON UNA
FRECUENCIA DE MAS
DE 1 H2).

ANORMALIDAD
EN EL SISTEMA
DE PODER O
ANORMALIDAD
EN CONTROL
DE MOTOR.

MEDIO

4. S| EL MOVIMIENTO ES INCONTROLABLE Y LA
ACTITUD SE VA PERDIENDO GRADUALMENTE, USE
EL CONTROL REMOTO PARA PASAR A CONTROLAR
MANUALMENTE EL ATERRIZAJE, O MOVER EL UAV A

UNA POSICION LEJOS DE LA MULTITUD PARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO.

5. COMPROBAR LA CAUSA DE LA ACTITUD
INESTABLE DESPUES DEL ATERRIZAJE FORZOSO.

DRONESVIP



DESPEGUE - FASE DE ASCENSO

VERTICAL %

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
- DE MANEJO DE MANUAL
RIESGO | CONDICIONES EMERGENCIAS
DE POR PARTE DEL
EMERGENCIAY | CONTROLADOR
MANEJO POR DE VUELO
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO
INDICADOR DE 1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE, ATERRIZAR
ESTADO DE SI SENSA QUE RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE LAS PERSONAS
LA POTENCIA SE ACERQUEN AL UAV.
“FUENTE DE
ALIMENTACION” DEL SISTEMA - A
DE LOS 2. LA TRIPULACION DEBERA UTILIZAR EL SOFTWARE
MUESTRA ALARMA ROTORES ES (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR UN
ROJA INSUFICIENTE PARA CANCELAR EL DESPEGUE O USAR EL
EL VOLTAJE DE PARA CUMPLIR  CONTROL REMOTO PARA TOMAR EL CONTROL PARA
ALIMENTACION CAPACIDAD CON LOS EL ATERRIZAJE MANUAL (CUANDO EL UAV TIENE UN
DISMINUYE POR INSUFICIENTE REQUISITOS DE CONTROL REMOTO OPCIONAL Y LA TRIPULACION
© DEBAJODELVOLTAJE DELABATERIA  MEDIO - VUEIOLEL PUEDE CONDUCIR EL UAV MANUALMENTE).
ESTABLECIDO POR EL DE N TESNDE 3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
SOFTWARE ALIMENTACION.
(TERMINAL DE

DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA TRIPULACION
VUELO ABORTA

SPEG UTILIZARA EL SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL
CONTROL DEL CW)/ EL DESPEGUE Y

DEL CW) PARA ENVIAR UN COMANDO DE
LA BATERIA DE ENTRA EN EL CANCELACION Y FORZAR EL APAGADO DE LAS
: MODO DE HELICES U OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
ALIMENTACION NO
DESCENSO DETENER MANUALMENTE LAS HELICES DEL ROTOR
TIENE SUFICIENTE FINAL
CAPACIDAD DE DE :

A TRAVES DE LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO EL
CARGA.

DRON TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL
CONTROL). DRONESVIP



DESPEGUE -

DESCRIPCION

FASE DE ASCENSO

POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES

DE EMERGENCIA

Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

VERTICAL

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE
VUELO

T oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD DEL AIRE
(AIRSPEED)”
MUESTRA ALARMA
7 ROJA.
(VALOR ANORMAL
DEL SENSOR DE
PRESION DINAMICA
(PRESION DINAMICA
<50PA; CON UNA
DURACION SUPERIOR
A1S)).

MEDICION
ANORMAL DEL
SENSOR DE
PRESION
DINAMICA.

MEDIO

EL VALOR
MEDIDO DEL
SENSOR DE

PRESION
DINAMICA ES
NEGATIVO Y

LA VELOCIDAD

DEL AIRE
MEDIDA ES
DEMASIADO

ALTA. EL

VALOR
SUPERA EL
UMBRAL
ESTABLECIDO
Y SE
MANTIENE
DURANTE UN
PERIODO DE
TIEMPO.

EL SISTEMA
CONSIDERARA
QUE LOS DATOS
DE PRESION
DINAMICA SON
ANORMALES,
CANCELARA
AUTOMATICA
-MENTE EL
DESPEGUE Y
ENTRARA EN EL
MODO DE
DESCENSO
FINAL.

1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE,
ATERRIZAR RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE
LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL UAV.

2. ESPERAR A QUE EL CONTROLADOR DE
VUELO DETENGA AUTOMATICAMENTE EL
VUELO Y EL UAV ATERRICE.

3. SI EL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
UN COMANDO DE CANCELACION Y FORZAR EL
APAGADO DE LAS HELICES U OPERAR EL
CONTROL REMOTO PARA DETENER
MANUALMENTE LAS HELICES DEL ROTOR A
TRAVES DE LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO
EL DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL CONTROL).

DRONESVIP



DESPEGUE -

DESCRIPCION

FASE DE ASCENSO

POSIBLE CAUSA NIVEL DE

RIESGO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y

MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

VERTICAL

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

T oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
MANUAL

LA
VELOCIDAD/REGIMEN

DE ASCENSO DEL

DEL UAV ES LENTA.

LA
VELOCIDAD/REGIMEN
DE ASCENSO ES
8 DEMASIADO BAJA
(<0,8 MIS)).

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD DEL AIRE
(AIRSPEED)”
MUESTRA ALARMA
ROJA.

LA POTENCIA
DEL ROTOR ES
INSUFICIENTE
Y DIFICULTA EL
ASCENSO.

MEDIO

EL COMANDO
DE
ACELERACIO
N ALCANZA
EL VALOR
MAXIMO Y LA
TASA DE
ASCENSO ES
MENOR QUE
EL VALOR
PREESTABLE-
CIDO PARA
ESTE DENTRO
DE UN
PERIODO DE
TIEMPO.

S| SENSA QUE
LA POTENCIA
DEL SISTEMA
DEL ROTOR ES
INSUFICIENTE
PARA CUMPLIR
CON LOS
REQUISITOS DE
VUELO. EL
SISTEMA DE
CONTROL DE
VUELO ABORTA
EL DESPEGUE Y
ENTRA EN
MODO Y
DESCENSO.

1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE,
ATERRIZAR RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE
LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL UAV.

2. ESPERAR A QUE EL CONTROLADOR DE
VUELO DETENGA AUTOMATICAMENTE EL
VUELO Y EL UAV ATERRICE.

3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
UN COMANDO DE CANCELACION Y FORZAR EL
APAGADO DE LAS HELICES U OPERAR EL
CONTROL REMOTO PARA DETENER
MANUALMENTE LAS HELICES DEL ROTOR A
TRAVES DE LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO
EL DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL CONTROL).

DRONESVIP



DESPEGUE - FASE DE ASCENSO
VERTICAL

DESCRIPCION

LA POTENCIA DE
ASCENSO DEL ROTOR
UAV ES INSUFICIENTE

(EL ACELERADOR

PROMEDIO SUPERA
EL 85% EN LA ETAPA
DE ASCENSO DEL
ROTOR).

POSIBLE CAUSA

EL MARGEN DE
POTENCIA DEL
ROTOR ES
INSUFICIENTE
Y EL
RESPALDO DE
POTENCIA ES
PEQUENO.

NIVEL DE
RIESGO LAS

ANALISIS DE

CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

EL COMANDO
DE
ACELERACION
PARA EL
ASCENSO
SUPERA EL
VALOR
MAXIMO
PREESTABLE-
CIDO
DURANTE UN
PERIODO DE
TIEMPO.

MEDIO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE

VUELO

S| SENSA QUE
LA POTENCIA
DEL ROTOR ES
INSUFICIENTE.
EL SISTEMA DE
CONTROL DE
VUELO ABORTA
EL DESPEGUE Y
ENTRA EN EL
MODO DE
DESCENSO
FINAL.

BT oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION

MANUAL

DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE,
ATERRIZAR RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE
LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL UAV.

1.

ESPERAR A QUE EL CONTROLADOR DE
VUELO DETENGA AUTOMATICAMENTE EL
VUELO Y EL UAV ATERRICE.

2.

3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
UN COMANDO DE CANCELACION Y FORZAR EL
APAGADO DE LAS HELICES U OPERAR EL
CONTROL REMOTO PARA DETENER
MANUALMENTE LAS HELICES DEL ROTOR A
TRAVES DE LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO
EL DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL CONTROL).

DRONESVIP



DESPEGUE - FASE DE ASCENSO
VERTICAL

DESCRIPCION

LA DESVIACION DE LA
DIRECCION DE VUELO
DEL UAV ES
DEMASIADO GRANDE
(240°).

10

POSIBLE CAUSA

EL VIENTO
LATERAL ES
DEMASIADO
FUERTE, LO
QUE HACE QUE
EL UAV
DERIVA.

NIVEL DE
RIESGO LAS

ANALISIS DE

CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

EL CAMBIO DE
ANGULO DE
RUMBO
EXCEDE EL
VALOR
PREESTABLE-
CIDO.

MEDIO

PROCEDIMIENTOS

DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE

VUELO

EL SISTEMA
SENSARA QUE
EL VIENTO
LATERAL ES
DEMASIADO
FUERTE,
EXCEDE LA
CAPACIDAD DE
DESPEGUE Y
ATERRIZAJE. EL
DESPEGUE SE
ABORTARA
AUTOMATICA-
MENTE Y EL UAV
ENTRARA EN EL
DESCENSO
FINAL MODO.

BT oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION

MANUAL

1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE,
ATERRIZAR RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE
LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL UAV.

2. ESPERAR A QUE EL CONTROLADOR DE
VUELO DETENGA AUTOMATICAMENTE EL
VUELO Y EL UAV ATERRICE.

3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
UN COMANDO DE CANCELACION Y FORZAR EL
APAGADO DE LAS HELICES U OPERAR EL
CONTROL REMOTO PARA DETENER
MANUALMENTE LAS HELICES DEL ROTOR A
TRAVES DE LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO
EL DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL CONTROL).

DRONESVIP



DESPEGUE - FASE DE ASCENSO }\\f ©
VERTICAL %%

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON INTERVENCION
RIESGO LAS DE MANEJO DE MANUAL

CONDICIONES EMERGENCIAS
DE EMERGENCIA POR PARTE DEL

Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO

1. DESPEJAREL LUGAR DE DESPEGUE,
ATERRIZAR RAPIDAMENTE Y PROHIBA QUE
LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL UAV.

EL SISTEMA
SENSARA QUE 2. ESPERAR A QUE EL CONTROLADOR DE
LA VELOCIDAD VUELO DETENGA AUTOMATICAMENTE EL
EL VIENTO LAVELOCIDAD  DEL VIENTOES VUELO Y EL UAV ATERRICE.
PARA EL DEL AIRE ES DEMASIADO .
. ALTA EL 3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS HELICES
MEDICION DESPEGUE Y MAYOR QUE EePLaUE Sk DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
11 vELOCIDAD DELARE ~ ATERRIZAJE MEDIO EL VALOR Y S ORTARA TRIPULAGION UTILIZARA EL SOFTWARE
=15WS. 2310 s el Uil AUTOMATICA-  (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
i PREESTABLE- |\ \"NTEYELUAV  UN COMANDO DE CANCELACION Y FORZAR EL
CiDo. ENTRARA EN EL APAGADO DE LAS HELICES U OPERAR EL
MODO DE CONTROL REMOTO PARA DETENER
DESCENSO MANUALMENTE LAS HELICES DEL ROTOR A
FINAL. TRAVES DE LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO

EL DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL CONTROL).

DRONESVIP



DESPEGUE -

DESCRIPCION

FASE DE ASCENSO
VERTICAL

POSIBLE CAUSA

NIVEL DE ANALISIS DE
RIESGO LAS
CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

BT oS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
1 2 “MOTOR APAGADO”
(ENGINE FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

LA VELOCIDAD
DE RALENTI
ESTA
CONFIGURADA
DEMASIADO
BAJA, O LAS
CONDICIONES
DE TRABAJO
DEL MOTOR
CUANDO ESTA
EN RALENTI NO
SON ESTABLES
Y PROVOCAN
UN APAGADO.

LA VELOCIDAD
DEL MOTOR
EN LA ETAPA
DE ASCENSO
MEDIO DEL ROTOR
ESTA POR
DEBAJO DEL
VALOR MiNIMO
REQUERIDO.

1. EL SISTEMA DE
CONTROL DE
VUELO SENSARA
COMO UNA
ALTURA
ANORMAL DE
ASCENSO,
AUTOMATICAMEN
-TE INTENTARA
REINICIAR EL
MOTOR
2. S| EL MOTOR AUN
NO SE REINICIA
CUANDO SE ALCANZA
LA ALTURA
PREESTABLECIDA, EL
VUELO SE DETENDRA
AUTOMATICAMEN-TE
Y SE LLEVARA A
CABO UN ATERRIZAJE
AUTOMATICO.

1. S| EL MOTOR SE REINICIA CON EXITO
DESPUES DE LA PARADA, ENTONCES
NO INTERVENIR MANUALMENTE.

2. SIEL MOTOR NO SE REINICIA
DESPUES DE LA PARADA Y EL UAV HA
ATERRIZADO AUTOMATICAMENTE, LA

TRIPULACION DEBERA DESPEJAR

RAPIDAMENTE EL LUGAR DE ATERRIZAJE.

NINGUNA PERSONA DEBERA ACERCARSE

AL UAV. ESPERAR A QUE EL CONTROL DE

VUELO DETENGA AUTOMATICAMENTE EL

VUELO Y EL UAV ATERRICE.

DRONESVIP



DESPEGUE - FASE DE ASCENSO }\\f ©
VERTICAL %%

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS DE RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
RIESGO LAS MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE EMERGENCIA PARTE DEL

Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO

1. EL SISTEMA DE

CONTROL DE
VUELO SENSARA
LA VELOCIDAD oo A
DE RALENTI ANORIAL bE 3. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS
ESTA A VELOCIDAD oo HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
CONFIGURADA Rl LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
INDICADOR DE DEMASIADO TN A A ARA . _(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ESTADO DE BAJA, O LAS ; ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
“MOTOR APAGADO”  CONDICIONES OF ASCENSO REIICIAR EL  FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
12  Encineriavout)  DETRABAJO  MEDIO e L OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
MUESTRA ALARMA  DEL MOTOR e DETENER MANUALMENTE LAS HELICES
ROJA. CUANDO ESTA T e CUANDG S ALGm s DEL ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
EN RALENTI NO REOUERING T JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
SON ESTABLES " PREESTABLEGDA L CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).
N Ao VUELO SE DETENDRA
AUTOMATICAMEN-TE
Y SE LLEVARA A

CABO UN ATERRIZAJE
AUTOMATICO. DRONESVIP



FIN PROCEDIMIENTOS DE
EMERGENCIA EN FASE ASCENSO
VERTICAL
UAV CWA40D

DRUNESVIP
ACITACION



PROCEDIMIENTOS DE EMERGENCIA
EN FASE DE TRANSICION DE
VERTICAL A HORIZONTAL

UAV CW40D

DRUNESVIP

ACITACION



TRANSICION - FASE DE VERTICAL A HORIZONTAL

|
Wi
e
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TRANSICION - FASE DE VERTICAL

DESCRIPCION

A HORIZONTAL

NIVEL DE ANALISIS DE
RIESGO LAS
CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

POSIBLE CAUSA PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE

VUELO

A ¢

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE “GNSS”
MUESTRA ALARMA

ROJA.

1 (LAS PANTALLAS
UAV MUESTRAN
CAMBIADO A
MODO DE
NAVEGACION GNSS
DE RESPALDO).

INTERFERENCIA
EN LA
RECEPCION DE
SENAL DEL
SISTEMA e SI SENSA QUE LA
PRINCIPAL DE Pt NAVEGACION GNSS
POSICIONAMIEN- ANORIAL ¥ PRINCIPAL NO ES
TO GNSS e ¥ VALIDA Y SE CAMBIA
SeTEPA  ALANAVEGACION DE
0 LA ANTENA GNSS DE
RESPALDO
ORAL. RESPALDO.
LA ANTENA
PRINCIPAL DEL
SISTEMA GNSS
PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ENVIAR LA ORDEN Y GUIAR AL UAV A
ATERRIZAJE, EVITANDO LA FALLA DEL
GNSS DE RESERVA A BORDO.

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “GNSS”
MUESTRA ALARMA

ROJA

(EL SISTEMA GNSS
NO TIENE DATOS DE
SATELITES).

POSIBLE CAUSA

LAS SENALES DE
POSICIONAMIEN-
TO GNSS
PRINCIPAL Y DE
RESPALDO SON
ANORMALES.

NIVEL DE
RIESGO

ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS DE
LAS MANEJO DE
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE EMERGENCIA PARTE DEL
Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO
PSR'ISNTCEI:‘,":L SI SENSA QUE LA
NAVEGACION GNSS
Sl FALLA POR
Ag?;“é‘:n';\( COMPLETO. EL NIVEL
ey DE PELIGRO ES ALTO
Y ES NECESARIO
RESPALDO
R ATERRIZAR
INMEDIATAMENTE.

5 S

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. DESPEJAR EL LUGAR DE DESPEGUE Y
ATERRIZAJE RAPIDAMENTE Y
PROHIBA QUE LAS PERSONAS SE
ACERQUEN AL UAV.

2. LA TRIPULACION UTILIZARA EL
SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL
DEL CW) PARA ENVIAR UN COMANDO

DE CANCELACION OPRACION PARA
REALIZAR EL ATERRIZAJE O USARA
EL CONTROL REMOTO PARA TOMAR
EL CONTROL PARA EL ATERRIZAJE

MANUAL (CUANDO EL UAV TIENE UNA

OPCION CONTROL REMOTO Y LA

TRIPULACION ES CAPAZ DE CONDUCIR

EL UAV MANUALMENTE).

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL

DESCRIPCION

A HORIZONTAL

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR

POSIBLE CAUSA

MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RIESGO

PROCEDIMIENTOS DE

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE “GNSS”
MUESTRA ALARMA

ROJA.

(EL SISTEMA GNSS
NO TIENE DATOS DE
SATELITES).

DE VUELO

~ PSRIﬁ\lT(EI\PnAAL SI SENSA QUE LA
LAS SENALES DE GNSS NAVEGACION GNSS
POSICIONAMIEN- ANORMAL Y FALLA POR
TO GNSS SISTEMA COMPLETO. EL NIVEL
PRINCIPAL Y DE GNSS DE DE PELIGRO ES ALTO
RESPALDO SON RESPALDO Y ES NECESARIO
ANORMALES. NORMAL ATERRIZAR
: INMEDIATAMENTE.

3. SI EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
LA TRIPULACION UTILIZARA EL
SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL DEL
CW) PARA ENVIAR UN COMANDO DE
CANCELACION Y FORZAR EL APAGADO DE
LAS HELICES U OPERAR EL CONTROL
REMOTO PARA DETENER MANUALMENTE
LAS HELICES DEL ROTOR A TRAVES DE LA
ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO EL DRON
TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL
CONTROL).

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL

DESCRIPCION

A HORIZONTAL

ANALISIS DE
LAS MANEJO DE
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE EMERGENCIA PARTE DEL
Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO

POSIBLE CAUSA

RIESGO

PROCEDIMIENTOS DE

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“COMUNICACION”
MUESTRA ALARMA
ROJA

Y LOS DATOS DE RX
3 EN LA ESQUINA
INFERIOR DERECHA
YA NO CAMBIAN (LA
ESTACION BASE
TERRESTRE NO
PUEDE RECIBIR
DATOS DE
TELEMETRIA).

INTERRUPCION
DEL ENLACE DE
COMUNICACION
O DESCONEXION
ENTRE LA

COMPUTADORA
DE COMANDO Y
CONTROL Y LA
ESTACION BASE.

1. VERIFICAR SI LA COMUNICACION DE
RED ENTRE LA COMPUTADORA DE
COMANDO Y LA ESTACION BASE ES
NORMAL. SI LA RED NO ESTA
CONECTADA, VUELVA A CONECTARLA
INMEDIATAMENTE.

2. SILA CONEXION DE RED ENTRE LA
COMPUTADORA DE COMANDO Y
CONTROL Y LA ESTACION BASE ES
NORMAL, Y NO SE PUEDE RECIBIR LA
TELEMETRIA, LA TRIPULACION
PRIMERO DEBE INTENTAR ENVIAR UN
COMANDO DE ATERRIZAJE 2 ~ 3
VECES EN EL SOFTWARE (TERMINAL
DE CONTROL DEL CW) PARA TRATAR
DE GUIAR EL UAV ATERRIZAR. SI EL
UAV COMIENZA A ATERRIZAR,
ESPERAR A QUE ATERRICE.

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR

DE EMERGENCIA PARTE DEL

Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO

CONTROLADOR

A ¢

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

NIVEL DE ANALISIS DE
RIESGO LAS
CONDICIONES

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA

DE VUELO

INDICADOR DE
ESTADO DE
“COMUNICACION”
MUESTRA ALARMA
ROJA
Y LOS DATOS DE RX
EN LA ESQUINA
3 INFERIOR DERECHA
YA NO CAMBIAN (LA
ESTACION BASE
TERRESTRE NO
PUEDE RECIBIR
DATOS DE
TELEMETRIA).

INTERRUPCION
DEL ENLACE DE
COMUNICACION
O DESCONEXION
ENTRE LA

COMPUTADORA
DE COMANDO Y
CONTROL Y LA
ESTACION BASE.

3. SI EL UAV NO RESPONDE DESPUES DE
ENVIAR MULTIPLES COMANDOS DE
ATERRIZAJE, LA TRIPULACION DEBE
INTENTAR ESPERAR TRES MINUTOS PARA
OBSERVAR SI EL UAV EJECUTA LOS
PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
AUTOMATICO (LOS PROCEDIMIENTOS DE
ATERRIZAJE AUTOMATICO DESPUES DE
UN ENLACE ROTO DEL SITIO). SI EL UAV
ATERRIZA AUTOMATICAMENTE, ESPERAR
A QUE EL UAV ATERRICE.

4. SI EL UAV NO LOGRA ATERRIZAR
AUTOMATICAMENTE DESPUES DE TRES
MINUTOS, LA TRIPULACION DEBE APAGAR
LA ESTACION BASE TERRESTRE DEL UAV,
DE MODO QUE ESTE PUEDA ACTIVAR LOS
PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
AUTOMATICO DESPUES DE LA RUPTURA
DEL ENLACE DEL SITIO Y ESPERAR SU
ATERRIZAJE AUTOMATICO.

DRIYNESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

A ¢

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

LA ALTITUD DEL UAV LA POTENCIA
CAE DEMASIADO, LO DEL ROTOR DEL
QUE REDUCE LA UAV ES
4 ALTITUD DE VUELO INSUFICIENTE
ESTACIONARIO PARA MANTENER
DURANTE EL LA ALTITUD DE
DESPEGUE. VUELO.

CUANDO ESTA
EN EL MODO
DE
ACELERACION
LA CAIDA DE
ALTITUD
CONTINUA Y
EXCEDE EL
VALOR

ESTABLECIDO.

EL SISTEMA DE
CONTROL DE VUELO
SENSARA
AUTOMATICAMENTE
QUE EL CONTROL DE
ACTITUD ES
ANORMAL Y EL
DESPEGUE NO PUEDE
CONTINUAR. SE
EJECUTARAN
PROCEDIMIENTOS DE
PROTECCION DE
ATERRIZAJE
FORZOSO Y LO
REALIZARA EN
FORMA AUTOMATICA.

1. ESPERAR A QUE EL UAV REALICE LOS
PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS DE
ATERRIZAJE FORZOSO PARA
REGRESAR Y ATERRIZAR
AUTOMATICAMENTE, O ATERRIZAR EN
EL LUGAR.

2. SILA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

DESCRIPCION NIVEL DE

POSIBLE CAUSA ANALISIS DE

PROCEDIMIENTOS DE

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
RIESGO LAS MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE EMERGENCIA PARTE DEL
Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO
1. ESPERAR A QUE EL UAV REALICE LOS
PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS DE
, (DETECCION coﬁ?glgz EDhngIBELo ATERRIZAJE FORZOSO PARA
EL ANGULO DE EN CICLO 4S) SENSARA GUE La REGRESAR Y ATERRIZAR
ACTITUD SUPERA EL LA AMPLITUD D Be AUTOMATICAMENTE, O ATERRIZAR EN
RANGO NORMAL. EL  EL CONTROL DE DELANGULO | AETRUOES EL LUGAR.
INSTRUMENTO ACTITUD DEL DE BALANCEO ')\ =STABLE DURAN ,
INTEGRADO DEL UAV ES ES MAYOR AL e eUE N 2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
SOFTWARE INESTABLE Y LA VALOR LIMITE = DESFRGHE MO EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
(TERMINAL DE ACTITUD NO SE (MAXIMO +10°) o Gy ARAN . ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
CONTROL DEL CW) PUEDE OELANGULO o= B el R EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
MUESTRA ESTABILIZAR. DE RO E IO PR TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
INESTABILIDAD DE INCLINACION Ao U MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
ACTITUD. EXCEDE EL e VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
VALOR LIMITE. SN ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE

FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL AL ©

A HORIZONTAL

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS DE RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
RIESGO LAS MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE EMERGENCIA PARTE DEL
Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO
, (DETECCION 7201 DE VUELO
EL ANGULO DE EN CICLO 4S) SENSARA QUE LA 3. SI EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
ACTITUD SUPERA EL LA AMPLITUD ACTITUD ES HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
RANGO NORMAL. EL EL CONTROL DE DEL ANGULO INESTABLE DURANTE LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
INSTRUMENTO ACTITUD DEL DE BALANCEO LA ACELERACION Y (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
INTEGRADO DEL UAV ES ES MAYOR AL EL DESPEGUE NO ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
5 SOFTWARE INESTABLE Y LA VALOR LIMITE PUEDE CONTINUAR FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
(TERMINAL DE ACTITUD NO SE (MAXIMO +10°) SE EJECUTARAN ’ OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
CONTROL DEL CW) PUEDE O EL ANGULO PROCEDIMIENTOS DE DETENER MANUALMENTE LAS HELICES
MUESTRA ESTABILIZAR. DE PROTECCION PARA DEL ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
INESTABILIDAD DE INCLINACION REALIZAR UN JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
ACTITUD. EXCEDE EL ATERRIZAJE CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).
VALOR LIMITE.

FORZOSO.

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE
RIESGO LAS
CONDICIONES
DE EMERGENCIA
Y MANEJO POR
PARTE DEL

CONTROLADOR

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

5 S

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

ACELERACION
FUERA DE TIEMPO,
6 EL UAV NO HA
PODIDO CAMBIAR AL
MODO DE VUELO DE
ALA FIJA.

DE VUELO

DESPUES DE
QUE EL
LA POTENCIA DE ACELERADOR
CRUCERO ES
DEL ALA FIJA
INSUFICIENTE, LO ALCANZA EL
QUE HACE QUE VALOR
LA VEIBIOECIDAD MAXIMO
ASCELERACION SENSA QUE
EL TIEMPO Y
NO LLEGUE
LA VELOCIDAD
VELOCIDAD
[ ES INFERIOR
AERODINAMICA
DE CONVERSION T Lo
. PREESTABLE-
CIDO.

EL CONTROL DE VUELO
SISTEMA SENSA QUE
EL EMPUJE DE
POTENCIA DE
CRUCERO DURANTE LA
ACELERACIONES
SUFICIENTE Y NO
PUEDE ACELERAR
PARA LA CONVERSION
DE VELOCIDAD
AERODINAMICA. POR
LO TANTO, EL
DESPEGUE NO PUEDE
CONTINUARY SE
DETENDRA. SE
EJECUTARAN
PROCEDIMIENTOS DE
PROTECCION DE
ATERRIZAJE FORZOSO
PARA REALIZAR UN
ATERRIZAJE FORZOSO
AUTOMATICO.

1. ESPERAR A QUE EL UAV REALICE LOS
PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS DE
ATERRIZAJE FORZOSO PARA
REGRESAR Y ATERRIZAR
AUTOMATICAMENTE, O ATERRIZAR EN
EL LUGAR.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL % AL ¢
A HORIZONTAL —_

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE

ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS DE
RIESGO LAS

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE EMERGENCIA PARTE DEL
Y MANEJO POR CONTROLADOR DE
PARTE DEL VUELO
CONTROLADOR
DE VUELO
EL CONTROL DE VUELO
SISTEMA SENSA QUE
EL EMPUJE DE
. POTENCIA DE
DESPUES DE  cRUCERO DURANTE LA
LA POTENCIA DE QUE EL ACELERACION ES 3. S| EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
CRUCERO ES ACELERADOR SUFICIENTE Y NO HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
) INSUFIGIENTE. LO DEL ALA FIJA PUEDE ACELERAR LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
ACELERACION QUE HACE QUE ALCANZAEL  PARA LA CONVERSION (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
FUERA DE TIEMPO, LA VELOCIDAD VALOR DE VELOCIDAD ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
6 EL UAV NO HA e MAXIMO AERODINAMICA. POR FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
PODIDO CAMBIAR AL o0 ooy SENSA QUE LO TANTO, EL OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
MODO DE VUELO DE NO LLEGUE EL TIEMPO Y DESPEGUE NO PUEDE DETENER MANUALMENTE LAS HELICES
ALA FIUA. VELOCIDAD LA VELOCIDAD CONTINUARY SE DEL ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
AERODINAMICA ES INFERIOR %EE%TJE%TR;‘»NE JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
DE CONVERSION AL VALOR ROGEDIMIENTOS DE CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).
: PREESTABLE- :
CIDO. PROTECCION DE
ATERRIZAJE FORZOSO
PARA REALIZAR UN
ATERRIZAJE FORZOSO
AUTOMATICO.

DRONESVIP



DESCRIPCION

POSIBLE
CAUSA

TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

NIVEL DE
RIESGO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

A ¢

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ATERRIZAJE

FORZOSO DEBIDO A
UNA VELOCIDAD
DINAMICA
INSUFICIENTE”
(FORCED LANDING
DUE TO
INSUFFICIENT
FLIGHT DYNAMICS)
MUESTRA ALARMA
ROJA
EL PILOTO
AUTOMATICO
CAMBIA A
ATERRIZAJE
FORZOSO (LA
VELOCIDAD DEL
MOTOR ES BAJA).

POTENCIA DE
SALIDA DEL
MOTOR
ANORMAL,
NO HAY
POTENCIA DE
SALIDA O LA
VELOCIDAD
ES
DEMASIADO
BAJA
(INFERIOR AL
VALOR
MiNIMO
REQUERIDO).

MEDIO

DE VUELO

DESPUES DE
QUE EL
ACELERADOR
DEL ALA FIJA
ALCANZA EL
VALOR
MAXIMO
SENSA QUE
EL TIEMPO Y
LA
VELOCIDAD
ES INFERIOR
AL VALOR
PREESTABLE-
CIDO

EL CONTROL DE VUELO
SISTEMA SENSA QUE
EL EMPUJE DE
POTENCIA DE
CRUCERO DURANTE LA
ACELERACIONES
SUFICIENTE Y NO
PUEDE ACELERAR
PARA LA CONVERSION
DE VELOCIDAD
AERODINAMICA. POR
LO TANTO, EL
DESPEGUE NO PUEDE
CONTINUARY SE
DETENDRA. SE
EJECUTARAN
PROCEDIMIENTOS DE
PROTECCION DE
ATERRIZAJE FORZOSO
PARA REALIZAR UN
ATERRIZAJE FORZOSO
AUTOMATICO.

1. ESPERAR A QUE EL UAV REALICE LOS
PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS DE
ATERRIZAJE FORZOSO PARA REGRESAR Y
ATERRIZAR AUTOMATICAMENTE, O
ATERRIZAR EN EL LUGAR.

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

NIVEL DE
RIESGO

DESCRIPCION

POSIBLE
CAUSA

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

A ¢

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ATERRIZAJE

FORZOSO DEBIDO A
UNA VELOCIDAD
DINAMICA
INSUFICIENTE”
(FORCED LANDING
DUE TO

7 INSUFFICIENT

FLIGHT DYNAMICS)
MUESTRA ALARMA
ROJA
EL PILOTO
AUTOMATICO
CAMBIA A
ATERRIZAJE
FORZOSO (LA
VELOCIDAD DEL
MOTOR ES BAJA).

POTENCIA DE
SALIDA DEL
MOTOR
ANORMAL,
NO HAY
POTENCIA DE
SALIDA O LA
VELOCIDAD
ES
DEMASIADO
BAJA
(INFERIOR AL
VALOR
MiNIMO
REQUERIDO).

MEDIO

DE VUELO

DESPUES DE
QUE EL
ACELERADOR
DEL ALA FIJA
ALCANZA EL
VALOR
MAXIMO
SENSA QUE
EL TIEMPO Y
LA
VELOCIDAD
ES INFERIOR
AL VALOR
PREESTABLE-
CIDO.

EL CONTROL DE VUELO
SISTEMA SENSA QUE
EL EMPUJE DE
POTENCIA DE
CRUCERO DURANTE LA
ACELERACIONES
SUFICIENTE Y NO
PUEDE ACELERAR
PARA LA CONVERSION
DE VELOCIDAD
AERODINAMICA. POR
LO TANTO, EL
DESPEGUE NO PUEDE
CONTINUARY SE
DETENDRA. SE
EJECUTARAN
PROCEDIMIENTOS DE
PROTECCION DE
ATERRIZAJE FORZOSO
PARA REALIZAR UN
ATERRIZAJE FORZOSO
AUTOMATICO.

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR EL
UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA ESTA
DENTRO DEL RANGO DEL RANGO EFECTIVO
DEL CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO MANUALMENTE
DEL UAV Y HACERLO VOLAR DE REGRESO AL
SITIO PARA ATERRIZAR EN LA FASE DE
ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO EL UAV
TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL).

4. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
DETENER MANUALMENTE LAS HELICES DEL
ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).

DRONESVIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

A ¢

DESCRIPCION

POSIBLE

CAUSA RIESGO

NIVEL DE

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

EL MOTOR SE APAGA ELCONTROLDEVUELO 1. SIEL UAV HA INICIADO UN DESCENSO
DURANTE LA ETAPA SISTEMA SENSA QUE PARA ATERRIZAJE FORZOSO, ES
DE ACELERACION, LO . EL EMPUJE DE NECESARIO DESPEJAR RAPIDAMENTE EL
QUE PROVOCA UN DESPUES DE POTENCIA DE LUGAR DE ATERRIZAJE Y PROHIBIR QUE
TIEMPO DE ESPERA QUE EL CRUCERO DURANTE LA LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL UAV.
DE ACELERACION. NO ACELERADOR ACELERACION ES 2. ESPERARA QUE EL UAV REALICE LOS
PUEDE CAMBIAR AL DEL ALA FIJA SUFICIENTE Y NO PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS DE
MODO DE ALA FIJA LA POTENCIA ALCANZA EL PUEDE ACELERAR ATERRIZAJE FORZOSO PARA REGRESAR
PARA EL VUELO. DEL MOTOR VALOR PARA LA CONVERSION Y ATERRIZAR AUTOMATICAMENTE, O
Ve MAXIMO DE VELOCIDAD ATERRIZAR EN EL LUGARSI EL UAV NO
8 INDICADOR DE . SENSA QUE AERODINAMICA. POR LOGRA DETENER LAS HELICES DESPUES
ESTADO DE NO HAY EL TIEMPO Y LO TANTO, EL DE LLEGAR AL SUELO, LA TRIPULACION
“ATERRIZAJE LA DESPEGUE NO PUEDE UTILIZARA EL SOFTWARE (TERMINAL DE
FORZOSO DEBIDO A SALIDA DE VELOCIDAD CONTINUARY SE CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR UN
UNA VELOCIDAD ENERGIA. ES INFERIOR DETENDRA. SE COMANDO DE CANCELACION Y FORZAR
DINAMICA AL VALOR EJECUTARAN EL APAGADO DE LAS HELICES U OPERAR
INSUFICIENTE” PREESTABLE.  PROCEDIMIENTOS DE EL CONTROL REMOTO PARA DETENER
(FORCED LANDING elbo. PROTECCION DE MANUALMENTE LAS HELICES DEL
DUE TO INSUFFICIENT ATERRIZAJE FORZOSO ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
FLIGHT DYNAMICS) PARA REALIZAR UN JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
MUESTRA ALARMA ATERRIZAJE FORZOSO CONTROL REMOTO OPCIONAL
ROJA. AUTOMATICO.

CONTROL D RONES VIP



TRANSICION - FASE DE VERTICAL
A HORIZONTAL

8

DESCRIPCION

EL MOTOR SE APAGA
DURANTE LA ETAPA
DE ACELERACION, LO
QUE PROVOCA UN
TIEMPO DE ESPERA
DE ACELERACION. NO
PUEDE CAMBIAR AL
MODO DE ALA FIJA
PARA EL VUELO.

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ATERRIZAJE

FORZOSO DEBIDO A
UNA VELOCIDAD
DINAMICA
INSUFICIENTE”
(FORCED LANDING
DUE TO INSUFFICIENT
FLIGHT DYNAMICS)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

POSIBLE
CAUSA

LA POTENCIA
DEL MOTOR
ES ANORMAL.

NO HAY
SALIDA DE
ENERGIA.

NIVEL DE
RIESGO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

DESPUES DE
QUE EL
ACELERADOR
DEL ALA FIJA
ALCANZA EL
VALOR
MAXIMO
SENSA QUE
EL TIEMPO Y
LA
VELOCIDAD
ES INFERIOR
AL VALOR

PREESTABLE-

CIDO.

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

EL CONTROL DE VUELO
SISTEMA SENSA QUE
EL EMPUJE DE
POTENCIA DE
CRUCERO DURANTE LA
ACELERACIONES
SUFICIENTE Y NO
PUEDE ACELERAR
PARA LA CONVERSION
DE VELOCIDAD
AERODINAMICA. POR
LO TANTO, EL
DESPEGUE NO PUEDE
CONTINUARY SE
DETENDRA. SE
EJECUTARAN
PROCEDIMIENTOS DE
PROTECCION DE
ATERRIZAJE FORZOSO
PARA REALIZAR UN
ATERRIZAJE FORZOSO
AUTOMATICO.

A ¢

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR EL
UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA ESTA
DENTRO DEL RANGO DEL RANGO EFECTIVO
DEL CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO MANUALMENTE
DEL UAV Y HACERLO VOLAR DE REGRESO AL
SITIO PARA ATERRIZAR EN LA FASE DE
ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO EL UAV
TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL).

4. DESPUES DEL TERRIZAJE FORZOSO,
INSPECCIONE INMEDIATAMENTE EL UAV Y
PARA DAR SOLUCION A LA CAUSA DE LA

VELOCIDAD INSUFICIENTE DEL MOTOR

DURANTE LA ACELERACION.

DRNESVIP



FIN PROCEDIMIENTOS DE
EMERGENCIA EN FASE DE
TRANSICION DE VERTICAL A
HORIZONTAL
UAV CW40D

DRUNESVIP

ACITACION



PROCEDIMIENTOS DE EMERGENCIA
EN FASE DE VUELO ALA FIJA
UAV CW40D

DRUNESVIP

ACITACION



~ASE DE VUELO DE ALA FIJA

DRUNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA ‘ I

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE PROCEDIMIENTOS DE RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
RIESGO LAS MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
CONDICIONES EMERGENCIAS POR
DE PARTE DEL
EMERGENCIA Y CONTROLADOR DE
MANEJO POR VUELO
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

INTERFERENCIA
EN LA
RECEPCION DE
INDICADOR DE SENAL DEL
ESTADO DE “GNSS” SISTEMA SISTEMA
MUESTRA ALARMA PRINCIPAL DE PRINCIPAL SENSA QUE LA ) )
ROJA POSICIONAMIEN- GNSS NAVEGACION GNSS LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
TO GNSS ANORMAL Y PRINCIPAL NO ES (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
1 (LAS PANTALLAS SISTEMA VALIDA Y SE CAMBIA ENVIAR LA ORDEN Y GUIAR AL UAV A
UAV MUESTRAN (o) GNSS DE A LA NAVEGACION DE ATERRIZAJE, EVITANDO LA FALLA DEL
CAMBIADO A RESPALDO LA ANTENA GNSS DE GNSS DE RESERVA A BORDO.
MODO DE LA ANTENA NORMAL RESPALDO.
NAVEGACION GNSS PRINCIPAL DEL :
DE RESPALDO). SISTEMA GNSS
PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

DRNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

2

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “SENAL
DE SATELITE
COMPLETAMENTE
PERDIDO” (GNSS
SATELLITE
COMPLETELY
LOST)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

POSIBLE CAUSA

LAS SENALES
DE
POSICIONAMIEN-
TO GNSS
PRINCIPAL Y DE
RESPALDO SON
ANORMALES.

NIVEL DE

RIESGO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

TANTO EL
GNSS
PRINCIPAL
COMO EL DE
RESPALDO
SON
ANORMALES
CUANDO LA
SENAL DE
SATELITE SE
PIERDE POR
MAS DE 15
SEGUNDOS.

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

REGRESA AL PUNTO
DE REFERENCIA 0.

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA TRIPULACION
DEBERA ENVIAR INMEDIATAMENTE UN
COMANDO DE ATERRIZAJE Y DEBERA
PREPARARSE PARA UN ATERRIZAJE
FORZOSO REPENTINO.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

FIJA

NIVEL DE ANALISIS DE
RIESGO LAS
CONDICIONES
DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTITUD” (HEIGHT)
MUESTRA ALARMA
ROJA

LA ALTURA ESTA
POR DEBAJO DE LA
ALTURA DE VUELO
ESTACIONARIO DE

DESPEGUE.

LA POTENCIA DE
CRUCERO ES
INSUFICIENTE Y
EL UAV NO
PUEDE SUBIR.

DURANTE LOS
PRIMEROS 5S
DESPUES DE
QUE EL UAV
INGRESA AL
MODO DE
VUELO DE
ALA FIJA,
SENSA QUE
LA ALTITUD
ES INFERIOR
A LA ALTITUD
MiNIMA DE
DESPEGUE
PARA UNA
CIERTA
DISTANCIA.

ATERRIZAJE FORZOSO

ESPERAR A QUE EL UAV REALICE LOS
PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS DE
ATERRIZAJE FORZOSO PARA
REGRESAR Y ATERRIZAR
AUTOMATICAMENTE, O ATERRIZAR EN
EL LUGAR.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

4

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTITUD” (HEIGHT)
MUESTRA ALARMA
ROJA

LA ALTITUD DE
VUELO SUPERA EL
LIMITE SUPERIOR
MAXIMO
ESTABLECIDO.

POSIBLE CAUSA

EL DISENO DE
LA RUTA ES
INCORRECTO
o
FALLA EL
ACTUADOR DE
LA SUPERFICIE
DE CONTROL
DEL UAV.

NIVEL DE
RIESGO

MEDIO

ANALISIS DE
LAS
CONDICIONES

DE EMERGENCIA

Y MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

ALTITUD DE
VUELO MYOR
AL MAXIMO

ESTABLECIDO.

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

GUIA EL COMANDO
DE ALTITUD PARA
QUE EL UAV BAJE
GRADUALMENTE
HASTA LA ALTITUD
MAXIMA
ESTABLECIDA.

1.

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

CREAR RAPIDAMENTE UN PLAN DE
VUELO PARA INICIAR UNA RUTA DE
DESCENSO Y REDUCIR LA ALTITUD DE
VUELO DEL UAV.

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA
RIESGO

NIVEL DE

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE

DEL CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTURA”
(ALTITUDE)
MUESTRA ALARMA
ROJA

EL UAV NO PUEDE
MANTENER LA
ALTURA DE VUELO Y
SIGUE CAYENDO.

EL SISTEMA DE
ENERGIA DEL
UAV ES
ANORMAL, LA
SALIDA DE
ENERGIA ES
INSUFICIENTE
o
EL FLUJO DE
AIRE ESTA
TURBULENTO,
LO QUE
PROVOCA LA
CAIDA
CONTINUA DEL
UAV.

MEDIO

EL UAV NO PUEDE
MANTENER LA
ALTITUD SETEADA
(POTENCIA
ANORMAL, FLUJO
DE AIRE
TURBULENTO,
ETC.) Y CONTINUA
CAYENDO
DESPUES DE QUE
EL ACELERADOR
DEL UAV ESTA
COMPLETAMENTE
PRESIONADO. LA
DIFERENCIA DE
ALTURA RELATIVA
DE CAIDA SUPERA
EL LIMITE.

ACTIVA EL
PROCEDIMIENTO
DE RETORNO EN

CAIDA DE

ALTITUD PARA
VOLAR DE
REGRESO AL
PUNTO DE
REFERENCIA 0.

1. SIEL UAV PUEDE REGRESAR AL

PUNTO DE DESPEGUE Y ATERRIZAJE,
ESPERAR A QUE LO HAGA Y ENVIAR
EL COMANDO DE ATERRIZAJE. SI AL
RETORNO LA ALTITUD ES INFERIOR A
LA MiNIMA, LA PROTECCION DE
ALTITUD ACTIVARA
AUTOMATICAMENTE LOS
PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
FORZOSO.

SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE
TODAVIA ESTA DENTRO DEL RANGO
DEL RANGO EFECTIVO DEL CONTROL
REMOTO, LA TRIPULACION PODRA
HACERSE CARGO MANUALMENTE DEL
UAV Y HACERLO VOLAR DE REGRESO
AL SITIO PARA ATERRIZAR EN LA FASE
DE ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO
EL UAV TIENE UN CONTROL REMOTO

OPCIONAL6
RONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA
RIESGO

NIVEL DE

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE

DEL CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTURA”
(ALTITUDE)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

EL UAV NO PUEDE
MANTENER LA
ALTURA DE VUELO Y
SIGUE CAYENDO.

EL SISTEMA DE
ENERGIA DEL
UAV ES
ANORMAL, LA
SALIDA DE
ENERGIA ES
INSUFICIENTE
(o]

EL FLUJO DE
AIRE ESTA
TURBULENTO,
LO QUE
PROVOCA LA
CAIDA
CONTINUA DEL
UAV.

MEDIO

EL UAV NO PUEDE
MANTENER LA
ALTITUD SETEADA
(POTENCIA
ANORMAL, FLUJO
DE AIRE
TURBULENTO,
ETC.) Y CONTINUA
CAYENDO
DESPUES DE QUE
EL ACELERADOR
DEL UAV ESTA
COMPLETAMENTE
PRESIONADO. LA
DIFERENCIA DE
ALTURA RELATIVA
DE CAIDA SUPERA
EL LIMITE.

ACTIVA EL
PROCEDIMIENTO
DE RETORNO EN

CAIDA DE

ALTITUD PARA
VOLAR DE
REGRESO AL
PUNTO DE
REFERENCIA 0.

3. SI EL UAV NO HA PODIDO REGRESAR A
LAS INMEDIACIONES DEL PUNTO DE
DESPEGUE Y ATERRIZAJE, LA
TRIPULACION DEBE ENCONTRAR, EN LA
RUTA DE REGRESO, UN PUNTO DE
ATERRIZAJE ADECUADO Y PLANIFICAR UN
PROCEDIMIENTO DE ATERRIZAJE DE
EMERGENCIA/FORZOSO O ESPERAR A QUE
EL UAV REALICE AUTOMATICAMENTE LOS
PROCEDIMIENTOS DE REGRESO Y
ATERRIZAJE FORZOSO.

DRONESVIP



DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

FASE DE VUELO DE ALA

FIJA

NIVEL DE
RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTURA”
(ALTITUDE)
MUESTRA ALARMA
ROJA

LA ALTURA DE
VUELO DEL UAV
ESTA POR DEBAJO
DEL LiMITE INFERIOR
ESTABLECIDO.

LA ALTURA DEL
UAV NO SE
PUEDE
CONTROLAR
DEBIDO A UNA
ANOMALIA EN
EL SISTEMA DE
ENERGIA,
SALIDA DE
ENERGIA
INSUFICIENTE U
OTRAS
RAZONES.

LA ALTITUD DE
VUELO ES
INFERIOR A LA
ALTITUD MiNIMA
DE VUELO
DEBIDO A LA
CAIDA CONTINUA
DEL UAV.

ATERRIZAJE
FORZOSO.

1. ESPERAR A QUE EL UAV REALICE LOS
PROCEDIMIENTOS AUTOMATICOS
REGRESO O ATERRIZAJE FORZOSO .

2. REGISTRAR LA INFORMACION DE
COORDENADAS DE UBICACION CERCANAS
AL ATERRIZAJE FORZOSO Y DIRIGIRSE AL

PUNTO DE ATERRIZAJE FORZOSO PARA
ENCONTRAR EL UAV.

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

FASE DE VUELO DE ALA

FIJA

NIVEL DE
RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE

DEL CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTITUD” (HEIGHT)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

LA ALTURA DE
VUELO DEL UAV
SOBRE EL SUELO
ESTA POR DEBAJO
DE LA ALTURA
RELATIVA
ESTABLECIDA.

CAUSADO POR
POTENCIA
INSUFICIENTE
DEL UAV QUE
NO PUEDE
MANTENER LA
ALTITUD DE
VUELO.

MEDIO

LA ALTITUD DE
VUELO ES MENOR
QUE LA ALTITUD
GEOGRAFICA
MAS LA ALTITUD
DE PROTECCION
TERRESTRE
PREESTABLECIDA
Y CONTINUA
DESCENDIENDO
HASTA POR
DEBAJO LOS
LIMITES
SETEADOS.

ATERRIZAJE
FORZOSO.

1. REGISTRAR LA INFORMACION DE
COORDENADAS DE UBICACION CERCANAS
AL ATERRIZAJE FORZOSO Y DIRIGIRSE AL

PUNTO DE ATERRIZAJE FORZOSO PARA
ENCONTRAR EL UAV.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA ‘ I

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE LAS PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
RIESGO CONDICIONES DE DE MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
EMERGENCIA Y EMERGENCIAS POR
MANEJO POR PARTE PARTE DEL
DEL CONTROLADOR CONTROLADOR DE
DE VUELO VUELO

EL UAV VUELA SIN
CONTROL EN LA
RUTA, Y LA ALTITUD
RELATIVA EXCEDE

EL VALOR
ESTABLECIDO COMO LA ALTITUD DE
"ALTITUD DE EL UAV NO VUELO ES MENOR
PROTECCION DE PUEDE QUE LA ALTITUD
RUTA". MANTENER LA DE PROTECCION 1. REGISTRAR LA INFORMACION DE
(LA FUNCION ALTITUD PREESTABLECIDA ATERRIZAJE COORDENADAS DE UBICACION CERCANAS
"PROTECCION DE DEBIDO A UNA EN RUTA, FORZOSO. AL ATERRIZAJE FORZOSO Y DIRIGIRSE AL
ALTITUD DE RUTA" POTENCIA CONTINUA PUNTO DE ATERRIZAJE FORZOSO PARA
ESTA ACTIVADA Y INSUFICIENTE U DESCENDIENDO Y ENCONTRAR EL UAV.
LA OPCION OTRAS EXCEDE EL
"CANCELAR EL RAZONES. VALOR
VUELO CUANDO LA ESTABLECIDO.
ALTITUD DE

PROTECCION DE
RUTA SUPERA EL
LIMITE" ESTA
SELECCIONADA).

DRNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

NIVEL DE
RIESGO

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR

DE VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

EL ANGULO DE
ACTITUD SUPERA EL
LIMITE MAXIMO. SE
PUEDE OBSERVAR

ANORMALIDAD
EN LA
SUPERFICIE DE
CONTROL O EN

LA AMPLITUD DEL
COMANDO ESTA

CLARAMENTE EN LA CERCA DEL
9 PANTALLA QUE HAY EL COEEEOL DE ANGULO DE
UNA FLUCTUACION ACTUADORES DEFLEXION
DE ACTITUD DE ACTITUD MAXIMO.
ANORMAL DURANTE DEL UAV
EL VUELO. ’

LA ACTITUD ESTA
FUERA DE
CONTROL POR
MAS TIEMPO DEL
PREESTABLECIDO,
ENCIENDE EL
CONTROL DEL
ROTOR,
ESTABLECE EL
REGRESO Y
RASTREO DE LA
RUTA DE
EMERGENCIA.

1. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA TRIPULACION
ENVIARA INMEDIATAMENTE EL
COMANDO PARA GUIAR EL UAV AL
ATERRIZAJE Y DEBERA PREPARARSE
PARA UN ATERRIZAJE FORZOSO
REPENTINO.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA =
FIJA ‘ I

NIVEL DE
RIESGO

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS

CONDICIONES DE

PROCEDIMIENTOS DE RESOLUCION DE EMERGENCIA CON

10

LA VELOCIDAD DEL
AIRE ES DEMASIADO
BAJO Y EL ACTITUD
SE CONVIERTE
INESTABLE

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD”
(AIRSPEED)
MUESTRA ALARMA
ROJA

LA ACTITUD EN EL
INSTRUMENTO
INTEGRADO
MUESTRA UNA
ANOMALIA
EVIDENTE.

LA MEDICION DE
LA VELOCIDAD
DEL AIRE DEL

UAV ES
ANORMAL, O LA
SUPERFICIE DE

CONTROL U
OTROS
ACTUADORES

DE CONTROL DE
ACTITUD SON
ANORMALES.

EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR

DE VUELO

LAS
VELOCIDADES
AERODINAMICAS
SON INFERIORES
A LA MiNIMA
ESTABLECIDA.

MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

LA ACTITUD ESTA
FUERA DE
CONTROL POR
MAS TIEMPO DEL
PREESTABLECIDO,
ENCIENDE EL
CONTROL DEL
ROTOR,
ESTABLECE EL
REGRESO Y
RASTREO DE LA
RUTA DE
EMERGENCIA.

INTERVENCION MANUAL

1. ABRIR LOS PARAMETROS DEL
CONTROLADOR, AUMENTAR EL VALOR
ESTABLECIDO DE LA VELOCIDAD DE
CRUCERO A 25 M/S, Y ENVIARLO.

2. OBSERVAR SI LA VELOCIDAD
AERODINAMICA Y LA ACTITUD DEL UAV
VUELVEN A LA NORMALIDAD. SI LA
ACTITUD Y LA VELOCIDAD
AERODINAMICA SON NORMALES, EL
VALOR ESTABLECIDO DE LA VELOCIDAD
AERODINAMICA DE CRUCERO SE
RESTAURARA A 17 M/S. S| ES ANORMAL,
EL VALOR ESTABLECIDO DE LA
VELOCIDAD AERODINAMICA DE CRUCERO
NO SE MODIFICARA.

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA

10

DESCRIPCION

LA VELOCIDAD DEL
AIRE ES DEMASIADO
BAJO Y EL ACTITUD
SE CONVIERTE
INESTABLE

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD”
(AIRSPEED)
MUESTRA ALARMA
ROJA

LA ACTITUD EN EL
INSTRUMENTO
INTEGRADO
MUESTRA UNA
ANOMALIA
EVIDENTE.

POSIBLE CAUSA

LA MEDICION DE
LA VELOCIDAD
DEL AIRE DEL

UAV ES
ANORMAL, O LA
SUPERFICIE DE

CONTROL U
OTROS
ACTUADORES

DE CONTROL DE
ACTITUD SON
ANORMALES.

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

LAS
VELOCIDADES
AERODINAMICAS
SON INFERIORES
A LA MiNIMA
ESTABLECIDA.

PROCEDIMIENTOS DE

MANEJO DE

EMERGENCIAS POR

PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

LA ACTITUD ESTA
FUERA DE
CONTROL POR
MAS TIEMPO DEL
PREESTABLECIDO,
ENCIENDE EL
CONTROL DEL
ROTOR,
ESTABLECE EL
REGRESO Y
RASTREO DE LA
RUTA DE
EMERGENCIA.

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA TRIPULACION
ENVIARA INMEDIATAMENTE EL COMANDO
PARA GUIAR EL UAV AL ATERRIZAJE Y
DEBERA PREPARARSE PARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO REPENTINO.

4. S| LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE LAS
RIESGO CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

DURANTE EL VUELO

CRUCERO, EL
VOLTAJE DEL
SISTEMA DE
AVIONICA ESTA POR EL TIEMPO DE
DEBAJO DEL VALOR VUELO ES i \;?JIEL?;[?: =
PRESTABLECIDO DEMASIADO 2
ALIMENTACION
11 LARGO O LA PRINCIPAL ES
INDICADOR DE BATERIA ESTA
-~ MENOR QUE EL
ESTADO DE DANADA O VOLTAJE MENOR
“BATERIA” (POWER DEFECTUOSA.
SUPPLY) PREESTABLECIDO.
MUESTRA ALARMA
ROJA.

REGRESA AL
PUNTO DE
REFERENCIA 0.

1. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA TRIPULACION
ENVIARA INMEDIATAMENTE EL COMANDO
PARA GUIAR EL UAV AL ATERRIZAJE Y
DEBERA PREPARARSE PARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO REPENTINO.

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON

PROCEDIMIENTOS
INTERVENCION MANUAL

DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

LA ESTACION BASE
TERRESTRE NO
PUEDE RECIBIR LOS
DATOS DE
TELEMETRIA. SE
SUPERAEL TIEMPO
PRESTABLECIDO DE
PROTECCION PARA
LA ESPERA DE
ENLACE DE DATOS

1 2 INDICADOR DE
ESTADO DE
“COMUNICACION”
(COMUNICATION)
MUESTRA ALARMA
ROJA
Y LOS DATOS
FINALES DE RX EN LA
ESQUINA INFERIOR
DERECHA YA NO SE
MODIFICAN.

INTERRUPCION
DEL ENLACE DE
COMUNICACION
(o]
DESCONEXION
ENTRE LA
COMPUTADORA
DE COMANDO Y
CONTROL Y LA
ESTACION
BASE.

LA DURACION DE
INTERRUPCION DE
ENLACE DE DATOS
ENTRE UAV Y
TIERRA ESTACION
BASE EXCEDE EL
VALOR
PREESTABLECIDO.

1. VERIFICAR SI LA COMUNICACION DE
RED ENTRE LA COMPUTADORA DE
COMANDO Y LA ESTACION BASE ES
NORMAL. SI LA RED NO ESTA
CONECTADA, VUELVA A
CONECTARLA INMEDIATAMENTE.

REGRESA AL
PUNTO DE
REFERENCIA 0.

2. S| EL ENLACE DE DATOS PUEDE
REANUDAR LA COMUNICACION CUANDO
EL UAV REGRESA Y SE ACERCA AL SITIO,

LA TRIPULACION PODRA DECIDIR SI
CONTINUAR CON LA TAREA O ATERRIZAR
EL UAV PARA INVESTIGAR LA CAUSA DE

LA INTERRUPCION DEL ENLACE SEGUN
LOS REQUISITOS DE LA MISION.

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

LA ESTACION BASE
TERRESTRE NO
PUEDE RECIBIR LOS
DATOS DE
TELEMETRIA. SE
SUPERAEL TIEMPO
PRESTABLECIDO DE
PROTECCION PARA
LA ESPERA DE
ENLACE DE DATOS

1 2 INDICADOR DE
ESTADO DE
“COMUNICACION”
(COMUNICATION)
MUESTRA ALARMA
ROJA
Y LOS DATOS
FINALES DE RX EN LA
ESQUINA INFERIOR
DERECHA YA NO SE
MODIFICAN.

INTERRUPCION
DEL ENLACE DE
COMUNICACION
(o]
DESCONEXION
ENTRE LA
COMPUTADORA
DE COMANDO Y
CONTROL Y LA
ESTACION
BASE.

LA DURACION DE
INTERRUPCION DE
ENLACE DE DATOS
ENTRE UAV Y
TIERRA ESTACION
BASE EXCEDE EL
VALOR
PREESTABLECIDO.

REGRESA AL
PUNTO DE
REFERENCIA 0.

3. SI EL ENLACE DE DATOS NO SE
RECUPERA DESPUES DE QUE EL UAV
REGRESA AL SITIO, LA TRIPULACION
DEBE APAGAR LA ESTACION BASE EN
TIERRA, DE MODO QUE EL UAV PUEDA

ACTIVAR EL PROCEDIMIENTO DE

ATERRIZAJE AUTOMATICO.

DRONESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA ‘ mie

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA NIVEL DE ANALISIS DE LAS PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
RIESGO CONDICIONES DE DE MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
EMERGENCIA Y EMERGENCIAS POR
MANEJO POR PARTE PARTE DEL

DEL CONTROLADOR CONTROLADOR DE
DE VUELO VUELO

ENLACE DE DATOS ES
DESCONECTADO, Y
LA COMUNICACION

NO SE PUEDE S EUGE RE 1. ESPERAR TRES MINUTOS Y OBSERVE
RESTAURAR CUANDO INTERRUPCION : SI EL UAV EJECUTA
EL UAV VUELVE AL DEL ENLACE DE Lillioh e AUTOMATICAMENTE LOS
SITIODEL PUNTODE  cOoMUNICACION LRI LIRE plen PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE Y
DESPEGUE Y o LA DISTANCIA ATERRIZA.
ATERRIZAJE DESCONEXION E:['T,iﬁ#gg‘g
ENTRE LA ATERRIZA. 2. SI EL UAV NO ATERRIZA
1 3 |N£S|$238%2 = COMPUTADORA LAl Iﬁ:g;'gﬁ’g Efn AUTOMATICAMENTE DESPUES DE TRES
«COMUNICACION” DE COMANDO Y ARG MINUTOS, LA TRIPULACION DEBE
(COMUNICATION) CONTROL Y LA SSA APAGAR LA ESTACION BASE TERRESTRE,
MUESTRA ALARMA ESTACION TR PARA QUE EL UAV PUEDA ACTIVAR LOS
ROJA BASE. ST L AL PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
AUTOMATICO.

Y LOS DATOS PREESTABLECIDO.
FINALES DE RX EN LA
ESQUINA INFERIOR
DERECHA YA NO SE
MODIFICAN.

DRINESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA

14

DESCRIPCION

EL TIEMPO DE
VUELO DEL UAV
EXCEDE EL LiMITE
MAXIMO
ESTABLECIDO DE
MAXIMO.

POSIBLE CAUSA

EL PARAMETRO
ESTABLECIDO
DE TIEMPO
MAXIMO DE
VUELO O LA
PLANIFICACION
DE LA RUTA DE
VUELO NO ES
RAZONABLE.

NIVEL DE
RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

EL TIEMPO DE
VUELO ES MAYOR
QUE EL MAXIMO
PREESTABLECIDO
Y LA DISTANCIA
AL PUNTO DE
ATERRIZAJE ES
MAYOR A 1KM.

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

REGRESA AL
PUNTO DE
REFERENCIA 0.

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. SI EL UAV NO PUEDE VOLVER AL SITIO
DE ATERRIZAJE Y HACE UN ATERRIZAJE
FORZADO EN A MITAD DE CAMINO,
GRABAR LA INFORMACION DE LA
UBICACION CERCA DEL ATERRIZAJE
FORZOSO E IR A LA BUSQUEDA DEL
DRON.

2. SI EL UAV PUEDE REGRESAR, LA
TRIPULACION DEBE ENVIAR
INMEDIATAMENTE EL COMANDO DE
ATERRIZAJE.

DRINESVIP



FASE DE VUELO DE ALA
FIJA ‘ I

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA RESOLUCION DE EMERGENCIA

CON INTERVENCION MANUAL

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR PARTE DEL

RIESGO CONTROLADOR DE VUELO

MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

1. EL SISTEMA DE CONTROL DE VUELO
INTENTARA AUTOMATICAMENTE Y
REPETIDAMENTE REINICIAR EL

1. COMPROBARSI EL
MOTOR SE REINICIA CON
EXITO. SINO LO HACE O

LA DURACION DE

INDICADOR DE MOTOR (ES NECESARIO QUE SE
ESTADO DE “MOTOR CONFIGUREN LOS PARAMETROS DE REINICIO ES DEMASIADO
APAGADO” (ENGINE ~ ANORMALIDAD EMERGENCIA EN EL SISTEMA DE LARGA Y EL UAV
OFF/ ENGINE EN EL MOTOR LA VELOCIDAD CONTROL DE VUELO CONTINUA
FLAMEOUT) CAUSANDO SU DEL MOTOR ES AUTOMATICAMENTE Y INTENTA DESCENDIENDO POR
MUESTRA ALARMA DETENCION. MENOR QUE EL REINICIAR EL MOTOR HASTA QUE FALTA DE POTENCIA,
ROJA. PROBABLE- VALOR DE ARRANQUE CON EXITO. ACTIVAREL
ENTEST POTENCIA 2. SIEL MOTOR SE REINICIA CON EXITO Y PROCEDIMIENTO DE
1 5 LA INTERFAZ REDACIGNADG ESTABLECIDO LA ALTURA DEL UAV NO HA DISMINUIDO RETORNO CON PERDIDA
PRINCIPAL DE CON EN RELACION A MAS DEL UMBRAL DE CAIDA PARA EL DE ALTURA.
VUELO MUESTRA R G LA POSICION RETORNO (20 M), EL UAV CONTINUARA SI EL UAV REINICIA CON
"REGRESO DEBIDO ; DEL COMANDO EL VUELO EN LA RUTA DE LA MISION EXITO EL MOTOR, SIN
A UNA DINAMICA DE LIS NITOE (0 DE 3. SIEL MOTOR NO SE REINICIA O EL IMPORTAR QUE
DE CONTROL ACELERACION.  UAV CAE MAS QUE LA ALTURA UMBRAL FUNCIONE
VUELO ) ELECTRONICO. ’ DE CAIDA PARA RETORNO (20 M) NORMALMENTE O NO,
LttElA S = DURANTE EL ARRANQUE, EL UAV REGRESAR
EJECUTARA EL PROCEDIMIENTO DE INMEDIATAMENTE Y
REGRESO. AUTOMATICO AL PUNTO DE ATERRIZAR PARA

REFERENCIA 0 Y CONTINUARA
INTENTANDO EL REINICIO DEL MOTOR.

SOLUCIONAR LA CAUSA
DE SU DETENCION.

DRNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA

15

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “MOTOR
APAGADO” (ENGINE

OFF/ ENGINE
FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

LA INTERFAZ
PRINCIPAL DE
VUELO MUESTRA
"REGRESO DEBIDO
A UNA DINAMICA DE
VUELO
INSUFICIENTE*.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN EL MOTOR,
CAUSANDO SU
DETENCION.
PROBABLE-
MENTE ESTE
RELACIONADO
CON
PROBLEMAS
MECANICOS O
DE CONTROL

ELECTRONICO.

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

LA VELOCIDAD
DEL MOTOR ES
MENOR QUE EL
VALOR DE
POTENCIA
ESTABLECIDO
EN RELACION A
LA POSICION
DEL COMANDO
DE
ACELERACION.

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

1. EL SISTEMA DE CONTROL DE VUELO
INTENTARA AUTOMATICAMENTE Y
REPETIDAMENTE REINICIAR EL
MOTOR (ES NECESARIO QUE SE
CONFIGUREN LOS PARAMETROS DE
EMERGENCIA EN EL SISTEMA DE
CONTROL DE VUELO
AUTOMATICAMENTE Y INTENTA
REINICIAR EL MOTOR HASTA QUE
ARRANQUE CON EXITO.

2. SIEL MOTOR SE REINICIA CON EXITO Y
LA ALTURA DEL UAV NO HA DISMINUIDO
MAS DEL UMBRAL DE CAIDA PARA EL
RETORNO (20 M), EL UAV CONTINUARA
EL VUELO EN LA RUTA DE LA MISION
3. SIEL MOTOR NO SE REINICIA O EL
UAV CAE MAS QUE LA ALTURA UMBRAL
DE CAIDA PARA RETORNO (20 M)
DURANTE EL ARRANQUE, EL UAV
EJECUTARA EL PROCEDIMIENTO DE
REGRESO. AUTOMATICO AL PUNTO DE
REFERENCIA 0 Y CONTINUARA
INTENTANDO EL REINICIO DEL MOTOR.

RESOLUCION DE EMERGENCIA
CON INTERVENCION MANUAL

3. SIEL REINICIO DEL MOTOR
SIGUE FALLANDO, EL UAV
INICIARA PROCEDIMIENTO DE
RETORNO CON PERDIDA DE
ALTURA. DURANTE EL
REGRESO, ES NECESARIO
PRESTAR MUCHA ATENCION
AL ESTADO DE REINICIO DEL
MOTOR. S| EL DE VOLTAJE
DEL ARRANQUE ES SUPERIOR
A 22V, EL MOTOR DETENDRA
EL REINICIO AUTOMATICO Y
REQUERIRAEL INTENTO
MANUAL DE ARRANQUE
MEDIANTE EL SOFTWARE
APLICANDO EL COMANDO
“ENCENDER EL MOTOR". NO
DETENGA EL ARRANQUE
MANUAL DEL MOTOR HASTA
QUE EL VOLTAJE SEA
INFERIOR A 22V.

DRNESVIP



FASE DE VUELO DE ALA

15

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “MOTOR
APAGADO” (ENGINE

OFF/ ENGINE
FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

LA INTERFAZ
PRINCIPAL DE
VUELO MUESTRA
"REGRESO DEBIDO
A UNA DINAMICA DE
VUELO
INSUFICIENTE".

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN EL MOTOR,
CAUSANDO SU
DETENCION.
PROBABLE-
MENTE ESTE
RELACIONADO
CON
PROBLEMAS
MECANICOS O
DE CONTROL
ELECTRONICO.

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

LA VELOCIDAD
DEL MOTOR ES
MENOR QUE EL
VALOR DE
POTENCIA
ESTABLECIDO
EN RELACION A
LA POSICION
DEL COMANDO
DE
ACELERACION.

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE
EMERGENCIAS POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

1. EL SISTEMA DE CONTROL DE VUELO
INTENTARA AUTOMATICAMENTE Y
REPETIDAMENTE REINICIAR EL
MOTOR (ES NECESARIO QUE SE
CONFIGUREN LOS PARAMETROS DE
EMERGENCIAEN EL SISTEMA DE
CONTROL DE VUELO
AUTOMATICAMENTE Y INTENTA
REINICIAR EL MOTOR HASTA QUE
ARRANQUE CON EXITO.

2. SIEL MOTOR SE REINICIA CON EXITO Y
LA ALTURA DEL UAV NO HA DISMINUIDO
MAS DEL UMBRAL DE CAIDA PARA EL
RETORNO (20 M), EL UAV CONTINUARA
EL VUELO EN LA RUTA DE LA MISION
3. SIEL MOTOR NO SE REINICIA O EL
UAV CAE MAS QUE LA ALTURA UMBRAL
DE CAIDA PARA RETORNO (20 M)
DURANTE EL ARRANQUE, EL UAV
EJECUTARA EL PROCEDIMIENTO DE
REGRESO. AUTOMATICO AL PUNTO DE
REFERENCIA 0 Y CONTINUARA
INTENTANDO EL REINICIO DEL MOTOR.

RESOLUCION DE EMERGENCIA
CON INTERVENCION MANUAL

4. SIEL UAV SIGUE
DESCENDIENDO Y NO PUEDE
VOLVER AL PUNTO DE
DESPEGUE Y ATERRIZAJE, LA
TRIPULACION DEBERA
MODIFICAR LA "ALTITUD
MiNIMA" EN LOS
PARAMETROS DE
EMERGENCIA PARA AJUSTAR
LA UBICACION DE
ATERRIZAJE FORZOSO Y QUE
ESTA SEA LO MAS SEGURA
POSIBLE.

5. SIEL UAV HA FINALIZADO
EL ATERRIZAJE FORZOSO, LA
TRIPULACION DEBERA
REGISTRAR LA INFORMACION
DE COORDENADAS DE LA
UBICACION CERCANAS,
RECUPERAREL UAV Y
SOLUCIONAR LA CAUSA DE
APAGADO DEL MOTOR.

DRONESVIP



FIN DE PROCEDIMIENTOS DE
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~ASE DE DESCENSO ALA FIJA
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FASE DE DESCENSO - ALA

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y

MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR

DE VUELO

PROCEDIMIENTOS DE

MANEJO DE EMERGENCIAS

POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

(=) s & €

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

EL ANGULO DE
ACTITUD SUPERA EL
LIMITE MAXIMO. SE
PUEDE OBSERVAR
CLARAMENTE EN LA

1 PANTALLA DEL
INSTRUMENTO
INTEGRADO QUE
HAY UNA
FLUCTUACION DE
ACTITUD ANORMAL
DURANTE EL VUELO.

ANORMALIDAD EN
LA SUPERFICIES
DE CONTROL U
OTROS
ACTUADORES DEL
UAV.

MEDIO

LA AMPLITUD DE
COMANDO DEL
TIMON DE
PROFUNDIDAD
ESTA CERCA DEL
ANGULO DE
DEFLEXION
MAXIMO.

EL ANGULO DE
ACTITUD ES
MAYOR QUE EL
VALOR LIiMITE
MAXIMO.

ENCIENDE EL CONTROL
DEL ROTOR (VERTICAL),
CUANDO LAS
ACTITUDES FUERA DE
CONTROL SON POR
MAS TIEMPO QUE EL
PREESTABLECIDO,
RASTREA Y REGRESA
EL UAV AL PUNTO
REFERENCIA 0 POR LA
RUTA DE EMERGENCIA

1. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA
TRIPULACION ENVIARA

INMEDIATAMENTE EL COMANDO
PARA GUIAR EL UAV AL
ATERRIZAJE Y DEBERA
PREPARARSE PARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO

REPENTINO.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE
CONDUCIR EL UAV MANUALMENTE Y
ESTE TODAVIA ESTA DENTRO DEL
RANGO DEL RANGO EFECTIVO DEL
CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y
HACERLO VOLAR DE REGRESO AL
SITIO PARA ATERRIZAR EN LA FASE
DE ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO
EL UAV TIENE UN CONTROL REMOTO

OPCIONAL).
D)R@N ESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA

2

DESCRIPCION

LA VELOCIDAD DEL
AIRE ES DEMASIADO
BAJA'Y LA ACTITUD
DE VUELO SE
CONVIERTE
INESTABLE.

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD”
(AIRSPEED)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

EL INSTRUMENTO
INTEGRADO
MUESTRA UNA
ANORMALIDAD EN
LA ACTITUD DE
VUELO.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD EN
LA MEDICION DE
VELOCIDAD
AERODINAMICA O
EN LA
SUPERFICIES DE
CONTROL U
OTROS
ACTUADORES DEL
UAV.

RIESGO

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

EL VALOR DE
VELOCIDAD
AERODINAMICA
ES INFERIOR AL
PRESTABLECIDO.

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

ENCIENDE EL CONTROL
DEL ROTOR (VERTICAL),
CUANDO LAS
ACTITUDES FUERA DE
CONTROL SON POR
MAS TIEMPO QUE EL
PREESTABLECIDO,
RASTREA Y REGRESA
EL UAV AL PUNTO
REFERENCIA 0 POR LA
RUTA DE EMERGENCIA

E

1.

Q

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

ABRIR LOS PARAMETROS DEL
CONTROLADOR Y ORDENAR EL
AUMENTO DEL VALOR DE
VELOCIDAD AERODINAMICA DE
CRUCERO A 25 M/S.

2. OBSERVAR Sl LA VELOCIDAD

AERODINAMICA Y LA ACTITUD
DEL UAV VUELVEN A LA
NORMALIDAD. SI LA ACTITUD Y
LA VELOCIDAD AERODINAMICA
SON NORMALES, EL VALOR
ESTABLECIDO DE LA VELOCIDAD
AERODINAMICA DE CRUCERO SE
RESTAURARA A 17 M/S. SI ES
ANORMAL, EL VALOR
ESTABLECIDO DE LA VELOCIDAD
AERODINAMICA DE CRUCERO
NO SE MODIFICARA.

DRINESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA

2

DESCRIPCION

LA VELOCIDAD DEL
AIRE ES DEMASIADO
BAJA'Y LA ACTITUD
DE VUELO SE
CONVIERTE
INESTABLE.

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD”
(AIRSPEED)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

EL INSTRUMENTO
INTEGRADO
MUESTRA UNA
ANORMALIDAD EN
LA ACTITUD DE
VUELO.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD EN
LA MEDICION DE
VELOCIDAD
AERODINAMICA O
EN LA
SUPERFICIES DE
CONTROL U
OTROS
ACTUADORES DEL
UAV.

RIESGO

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

EL VALOR DE
VELOCIDAD
AERODINAMICA
ES INFERIOR AL
PRESTABLECIDO.

PROCEDIMIENTOS DE

MANEJO DE EMERGENCIAS

POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE VUELO

ENCIENDE EL CONTROL
DEL ROTOR (VERTICAL),

CUANDO LAS

ACTITUDES FUERA DE

CONTROL SON POR
MAS TIEMPO QUE EL
PREESTABLECIDO,

RASTREA Y REGRESA

EL UAV AL PUNTO

REFERENCIA 0 POR LA
RUTA DE EMERGENCIA

(=) s & €

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA TRIPULACION
ENVIARA INMEDIATAMENTE EL
COMANDO PARA GUIAR EL UAV AL
ATERRIZAJE Y DEBERA
PREPARARSE PARA UN ATERRIZAJE
FORZOSO REPENTINO.

4. S| LA TRIPULACION PUEDE
CONDUCIR EL UAV MANUALMENTE Y
ESTE TODAVIA ESTA DENTRO DEL
RANGO DEL RANGO EFECTIVO DEL
CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y
HACERLO VOLAR DE REGRESO AL
SITIO PARA ATERRIZAR EN LA FASE
DE ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO
EL UAV TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL).

DRINESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA
FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE

(=) s & €

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

RIESGO

DEL CONTROLADOR
DE VUELO

EL ANGULO DE
ACTITUD DE
CABECEO ESTA
FUERA DE CONTROL

LA AMPLITUD DE
COMANDO DEL

1. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO, LA
TRIPULACION ENVIARA

INMEDIATAMENTE EL COMANDO
PARA GUIAR EL UAV AL

| TIMON DE ENCIENDE EL CONTROL ATERRIZAJE Y DEBERA
Y EXCEDE EL LIMITE PROFUNDIDAD DEL ROTOR (VERTICAL), PREPARARSE PARA UN
MAXIMO DEL ) ESTA CERCA DEL CUANDO LAS ATERRIZAJE FORZOSO
ANGULO DE OBSTACULOS ANGULO DE ACTITUDES FUERA DE REPENTINO.
INCLINACION. QUE AFECTAN LA DEFLEXION CONTROL SON POR i
SEGURIDAD DEL MEDIO MAXIMO MAS TIEMPO QUE EL 2. SI LA TRIPULACION PUEDE
LA INESTABILIDAD VUELO EN LA ’ PREESTABLECIDO, CONDUCIR EL UAV MANUALMENTE Y
DE ACTITUD PUEDE DIRECCION DE EL ANGULO DE RASTREA Y REGRESA ESTE TODAVIA ESTA DENTRO DEL
SER CLARAMENTE AVANCE. ACTITUD ES EL UAV AL PUNTO RANGO DEL RANGO EFECTIVO DEL
OBSERVADA DESDE MAYOR QUE EL REFERENCIA 0 POR LA CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
EL INSTRUMENTO VALOR LIMITE RUTA DE EMERGENCIA PODRA HACERSE CARGO
INTEGRADO, Y MAXIMO MANUALMENTE DEL UAV Y
EXCEDE EL TIEMPO ’

PREESTABLECIDO
DE PERDIDA DE
CONTROL

HACERLO VOLAR DE REGRESO AL
SITIO PARA ATERRIZAR EN LA FASE
DE ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO
EL UAV TIENE UN CONTROL REMOTO

OPCIONAL).
D)R@N ESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA

DESCRIPCION

EL ANGULO DE
ACTITUD DE
CABECEO ESTA
FUERA DE CONTROL
Y EXCEDE EL LIMITE
MAXIMO DEL
ANGULO DE
INCLINACION.

3 LA INESTABILIDAD
DE ACTITUD PUEDE

SER CLARAMENTE
OBSERVADA DESDE

EL INSTRUMENTO

INTEGRADO, Y

EXCEDE EL TIEMPO
PREESTABLECIDO

DE PERDIDA DE

CONTROL

POSIBLE CAUSA

OBSTACULOS
QUE AFECTAN LA
SEGURIDAD DEL

VUELO EN LA

DIRECCION DE

AVANCE.

RIESGO

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR PARTE
DEL CONTROLADOR
DE VUELO

LA AMPLITUD DE
COMANDO DEL
TIMON DE
PROFUNDIDAD
ESTA CERCA DEL
ANGULO DE
DEFLEXION
MEDIO MAXIMO.

EL ANGULO DE
ACTITUD ES
MAYOR QUE EL
VALOR LIiMITE
MAXIMO.

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

ENCIENDE EL CONTROL
DEL ROTOR (VERTICAL),
CUANDO LAS
ACTITUDES FUERA DE
CONTROL SON POR
MAS TIEMPO QUE EL
PREESTABLECIDO,
RASTREA Y REGRESA
EL UAV AL PUNTO
REFERENCIA 0 POR LA
RUTA DE EMERGENCIA

(=) s & €

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
ATERRICE, ANALICE LOS DATOS DE
TELEMETRIA E INSPECCIONAR EL
UAV PARA SOLUCIONAR LA CAUSA
DEL INCREMENTO DEL ANGULO DE
CABECEO Y LA PERDIDA DE
CONTROL DE ACTITUD.

DRONESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA — Q
FIJA EE3

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
RIESGO EMERGENCIA Y

RESOLUCION DE
EMERGENCIA CON
INTERVENCION

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE EMERGENCIAS POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE VUELO

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA

MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

1. EL CONTROLADOR DEL SISTEMA DE VUELO
DETENDRA EL REINICIO DEL MOTOR,
CONTINUARA VOLANDO EL UAV Y SEGUIRA
CON LA ACCION DE ATERRIZAJE SEGUN RUTA

MANUAL

INDICADOR DE PREDETERMINADA. 1. LA
ESTADO DE “MOTOR  ANORMALIDAD LAVELOCIDAD % SILAALTURADELUAV ESTA POR DEBAJO DEL TRIPULACION
OFF/ ENGINE CAUSANDO SU DESCENSO PARA ATERRIZAJE - MODO ALA DESPEJAR EL
Do orcor [ ecacs  lEUCEEmAst e
MUEST&‘:LARMA n:;?f;slsﬁé POTENCIA FORZOSO. SI EL PUNTO DE ATERRIZAJE 'ﬁlsz';ilezlﬁg
4 ' RELACIONADO ESTABLECIDO FORZOSO ESTA A MENOS DE 400 M DEL PUNTO RAPIDAMENTE
EN RELACION DE ATERRIZAJE PREESTABLECIDO, EL UAV SE
LA INTERFAZ CON A LA POSICION DIRIGIRA AUTOMATICAMENTE AL PUNTO DE Y PROHIBIR
PRINCIPAL DE PROBLEMAS DEL COMANDO ATERRIZAJE PREESTABLECIDO. S| EL PUNTO QUE LAS
"REGRESO DEBIDO DE CONTROL ACELERACION M DEL PUNTO DE ATERRIZAJE ACERQUEN AL

A UNA DINAMICA DE
VUELO
INSUFICIENTE".

ELECTRONICO.

PREESTABLECIDO, EL UAV IMPLEMENTARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO LOCAL.

3. SIEL UAV ESTA POR ENCIMA DE LA ALTURA DEL
WAYPOINT 798# DURANTE EL ATERRIZAJE, EL UAV
VOLARA HASTA ESTE PUNTO Y REALIZARA UN
ATERRIZAJE FORZADO (VERTICAL), SIN IMPORTAR
EL RANGO DE TOLERANCIA DE ALTURA).

UAV.

DRONESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “MOTOR
APAGADO” (ENGINE

OFF/ ENGINE
FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
4 ROJA.

LA INTERFAZ
PRINCIPAL DE
VUELO MUESTRA
"REGRESO DEBIDO
A UNA DINAMICA DE
VUELO
INSUFICIENTE*.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN EL MOTOR,
CAUSANDO SU
DETENCION.
PROBABLE-
MENTE ESTE
RELACIONADO
CON
PROBLEMAS
MECANICOS O
DE CONTROL
ELECTRONICO.

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

LA VELOCIDAD
DEL MOTOR ES
MENOR QUE EL
VALOR DE
POTENCIA
ESTABLECIDO
EN RELACION
A LA POSICION
DEL COMANDO
DE
ACELERACION.

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE EMERGENCIAS POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE VUELO

1. EL CONTROLADOR DEL SISTEMA DE VUELO
DETENDRA EL REINICIO DEL MOTOR,
CONTINUARA VOLANDO EL UAV Y
CONTINUARA CON LA ACCION DE ATERRIZAJE
SEGUN RUTA PREDETERMINADA.

2. SILA ALTURA DEL UAV ESTA POR DEBAJO DEL

WAYPOINT #798 (PUNTO LIMITE INFERIOR DE
DESCENSO PARA ATERRIZAJE - MODO ALA
FIJA), EL UAV EJECUTARA AUTOMATICAMENTE
LOS PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
FORZOSO. S| EL PUNTO DE ATERRIZAJE
FORZOSO ESTA A MENOS DE 400 M DEL PUNTO
DE ATERRIZAJE PREESTABLECIDO, EL UAV SE
DIRIGIRA AUTOMATICAMENTE AL PUNTO DE
ATERRIZAJE PREESTABLECIDO. S| EL PUNTO
DE ATERRIZAJE FORZOSO ESTA A MAS DE 400
M DEL PUNTO DE ATERRIZAJE
PREESTABLECIDO, EL UAV IMPLEMENTARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO LOCAL.

3. SIEL UAV ESTA POR ENCIMA DE LA ALTURA DEL
WAYPOINT 798# DURANTE EL ATERRIZAJE, EL UAV
VOLARA HASTA ESTE PUNTO Y REALIZARA UN
ATERRIZAJE FORZADO (VERTICAL), SIN IMPORTAR
EL RANGO DE TOLERANCIA DE ALTURA).

RESOLUCION DE
EMERGENCIA CON
INTERVENCION
MANUAL

2. ESPERAR HASTA
QUE EL UAV
REGRESE AL SITIO
Y DEBERA
PREPARARSE
PARA UN
ATERRIZAJE
FORZOSO
REPENTINO.

DRONESVIP



FASE DE DESCENSO -

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

INDICADOR DE
ESTADO DE “MOTOR  ANORMALIDAD
APAGADO” (ENGINE  EN EL MOTOR,

OFF/ ENGINE CAUSANDO SU
FLAMEOUT) DETENCION.
MUESTRA ALARMA PROBABLE-
ROJA. MENTE ESTE
4 RELACIONADO
LA INTERFAZ CON
PRINCIPAL DE PROBLEMAS
VUELO MUESTRA MECANICOS O
"REGRESO DEBIDO DE CONTROL
A UNA DINAMICA DE  ELECTRONICO.
VUELO
INSUFICIENTE*.

ALA
FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

LA VELOCIDAD
DEL MOTOR ES
MENOR QUE EL
VALOR DE
POTENCIA
ESTABLECIDO
EN RELACION
A LA POSICION
DEL COMANDO
DE
ACELERACION.

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE EMERGENCIAS POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE VUELO

1. EL CONTROLADOR DEL SISTEMA DE VUELO
DETENDRA EL REINICIO DEL MOTOR,
CONTINUARA VOLANDO EL UAV Y
CONTINUARA CON LA ACCION DE ATERRIZAJE
SEGUN RUTA PREDETERMINADA.

2. SILA ALTURA DEL UAV ESTA POR DEBAJO DEL

WAYPOINT #798 (PUNTO LIMITE INFERIOR DE
DESCENSO PARA ATERRIZAJE - MODO ALA
FIJA), EL UAV EJECUTARA AUTOMATICAMENTE
LOS PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
FORZOSO. S| EL PUNTO DE ATERRIZAJE
FORZOSO ESTA A MENOS DE 400 M DEL PUNTO
DE ATERRIZAJE PREESTABLECIDO, EL UAV SE
DIRIGIRA AUTOMATICAMENTE AL PUNTO DE
ATERRIZAJE PREESTABLECIDO. S| EL PUNTO
DE ATERRIZAJE FORZOSO ESTA A MAS DE 400
M DEL PUNTO DE ATERRIZAJE
PREESTABLECIDO, EL UAV IMPLEMENTARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO LOCAL.

3. SIEL UAV ESTA POR ENCIMA DE LA ALTURA DEL
WAYPOINT 798# DURANTE EL ATERRIZAJE, EL UAV
VOLARA HASTA ESTE PUNTO Y REALIZARA UN
ATERRIZAJE FORZADO (VERTICAL), SIN IMPORTAR
EL RANGO DE TOLERANCIA DE ALTURA).

RESOLUCION DE
EMERGENCIA CON
INTERVENCION
MANUAL

3.SILA
TRIPULACION
PUEDE CONDUCIR
EL UAV
MANUALMENTE Y
ESTE TODAVIA ESTA
DENTRO DEL
RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL
CONTROL REMOTO,
LA TRIPULACION
PODRA HACERSE
CARGO
MANUALMENTE DEL
UAV Y HACERLO
VOLAR DE
REGRESO AL SITIO
PARA ATERRIZAR
EN LA FASE DE
ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO
EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO
OPCIONAL).

DRONESVIP



FASE DE DESCENSO - ALA

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “MOTOR
APAGADO” (ENGINE

OFF/ ENGINE
FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
4 ROJA.

LA INTERFAZ
PRINCIPAL DE
VUELO MUESTRA
"REGRESO DEBIDO
A UNA DINAMICA DE
VUELO
INSUFICIENTE*.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN EL MOTOR,
CAUSANDO SU
DETENCION.
PROBABLE-
MENTE ESTE
RELACIONADO
CON
PROBLEMAS
MECANICOS O
DE CONTROL
ELECTRONICO.

FIJA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y
MANEJO POR
PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

LA VELOCIDAD
DEL MOTOR ES
MENOR QUE EL
VALOR DE
POTENCIA
ESTABLECIDO
EN RELACION
A LA POSICION
DEL COMANDO
DE
ACELERACION.

PROCEDIMIENTOS DE MANEJO DE EMERGENCIAS POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE VUELO

1. EL CONTROLADOR DEL SISTEMA DE VUELO
DETENDRA EL REINICIO DEL MOTOR,
CONTINUARA VOLANDO EL UAV Y
CONTINUARA CON LA ACCION DE ATERRIZAJE
SEGUN RUTA PREDETERMINADA.

2. SILA ALTURA DEL UAV ESTA POR DEBAJO DEL

WAYPOINT #798 (PUNTO LIMITE INFERIOR DE
DESCENSO PARA ATERRIZAJE - MODO ALA
FIJA), EL UAV EJECUTARA AUTOMATICAMENTE
LOS PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
FORZOSO. S| EL PUNTO DE ATERRIZAJE
FORZOSO ESTA A MENOS DE 400 M DEL PUNTO
DE ATERRIZAJE PREESTABLECIDO, EL UAV SE
DIRIGIRA AUTOMATICAMENTE AL PUNTO DE
ATERRIZAJE PREESTABLECIDO. S| EL PUNTO
DE ATERRIZAJE FORZOSO ESTA A MAS DE 400
M DEL PUNTO DE ATERRIZAJE
PREESTABLECIDO, EL UAV IMPLEMENTARA UN
ATERRIZAJE FORZOSO LOCAL.

3. SIEL UAV ESTA POR ENCIMA DE LA ALTURA DEL
WAYPOINT 798# DURANTE EL ATERRIZAJE, EL UAV
VOLARA HASTA ESTE PUNTO Y REALIZARA UN
ATERRIZAJE FORZADO (VERTICAL), SIN IMPORTAR
EL RANGO DE TOLERANCIA DE ALTURA).

RESOLUCION DE
EMERGENCIA CON
INTERVENCION
MANUAL

4. DESPUES DEL
ATERRIZAJE
FORZOSO,
ENCUENTRAR Y
RESUELVER LA
CAUSA DEL
APAGADO DEL
MOTOR.

DRONESVIP



FIN DE PROCEDIMIENTOS DE
EMERGENCIA FASE DE DESCENSO
ALA FIJA
UAV CW40D

DRUNESVIP
ACITACION



PROCEDIMIENTOS DE EMERGENCIA
FASE DE DESACELERACION
UAV CW40D

DRUNESVIP
ACITACION



FASE DE DESACELERACION

DRUNESVIP



DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE LAS CONDICIONES
DE EMERGENCIA 'Y MANEJO POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE
VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“GNSS” MUESTRA
ALARMA ROJA

(LAS PANTALLAS
UAV MUESTRAN
CAMBIADO A
MODO DE
NAVEGACION
GNSS DE
RESPALDO).

INTERFERENCIA
EN LA
RECEPCION DE
SENAL DEL
SISTEMA
PRINCIPAL DE
POSICIONAMIEN-
TO GNSS

(o)

LA ANTENA
PRINCIPAL DEL
SISTEMA GNSS

PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

SISTEMA PRINCIPAL GNSS
ANORMAL Y SISTEMA GNSS
DE RESPALDO NORMAL.

SENSA QUE LA

NAVEGACION GNSS

PRINCIPAL NO ES
VALIDA Y SE
CAMBIA A LA

NAVEGACION DE

LA ANTENA GNSS

DE RESPALDO.

1. DESPEJAR EL LUGAR DE
DESPEGUE Y ATERRIZAJE
RAPIDAMENTE Y PROHIBA

QUE LAS PERSONAS SE
ACERQUEN AL UAV.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE
CONDUCIR EL UAV
MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL
RANGO EFECTIVO DEL CONTROL
REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y
HACERLO VOLAR DE REGRESO
AL SITIO PARA ATERRIZAR EN LA
FASE DE ATERRIZAJE FORZOSO
(CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE LAS CONDICIONES
DE EMERGENCIA 'Y MANEJO POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE
VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE
“GNSS” MUESTRA
ALARMA ROJA

(LAS PANTALLAS
1 UAV MUESTRAN
CAMBIADO A
MODO DE
NAVEGACION
GNSS DE
RESPALDO).

INTERFERENCIA
EN LA
RECEPCION DE
SENAL DEL
SISTEMA
PRINCIPAL DE
POSICIONAMIEN
-TO GNSS

(0]

LA ANTENA
PRINCIPAL DEL
SISTEMA GNSS

PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

SENSA QUE LA
NAVEGACION GNSS
PRINCIPAL NO ES
VALIDA Y SE
CAMBIA A LA
NAVEGACION DE
LA ANTENA GNSS
DE RESPALDO.

SISTEMA PRINCIPAL GNSS
ANORMAL Y SISTEMA GNSS
DE RESPALDO NORMAL.

3. SI EL UAV NO LOGRA DETENER
LAS HELICES DESPUES DE
LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL
SOFTWARE (TERMINAL DE
CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
UN COMANDO DE CANCELACION
Y FORZAR EL APAGADO DE LAS
HELICES U OPERAR EL CONTROL
REMOTO PARA DETENER
MANUALMENTE LAS HELICES
DEL ROTOR A TRAVES DE LA
ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO
EL DRON TIENE UN CONTROL
REMOTO OPCIONAL CONTROL).

DRNESVIP



2

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “SENAL
DE SATELITE
COMPLETAMENTE
PERDIDO” (GNSS
SATELLITE
COMPLETELY
LOST)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

POSIBLE CAUSA

LAS SENALES
DE
POSICIONAMIEN
-TO GNSS
PRINCIPAL Y DE
RESPALDO SON
ANORMALES.

RIESGO

ANALISIS DE LAS CONDICIONES
DE EMERGENCIA 'Y MANEJO POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE

VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. DESPEJAR EL LUGAR DE
DESPEGUE Y ATERRIZAJE
RAPIDAMENTE Y PROHIBA

QUE LAS PERSONAS SE
ACERQUEN AL UAV.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE
CONDUCIR EL UAV
MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL
RANGO EFECTIVO DEL CONTROL
REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y
HACERLO VOLAR DE REGRESO
AL SITIO PARA ATERRIZAR EN LA
FASE DE ATERRIZAJE FORZOSO
(CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



2

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “SENAL
DE SATELITE
COMPLETAMENTE
PERDIDO” (GNSS
SATELLITE
COMPLETELY
LOST)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

POSIBLE CAUSA

LAS SENALES
DE
POSICIONAMIEN
-TO GNSS
PRINCIPAL Y DE
RESPALDO SON
ANORMALES.

RIESGO

ANALISIS DE LAS CONDICIONES
DE EMERGENCIA 'Y MANEJO POR
PARTE DEL CONTROLADOR DE

VUELO

PROCEDIMIENTOS DE
MANEJO DE
EMERGENCIAS POR
PARTE DEL
CONTROLADOR DE
VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. SI EL UAV NO LOGRA DETENER
LAS HELICES DESPUES DE
LLEGAR AL SUELO, LA
TRIPULACION UTILIZARA EL
SOFTWARE (TERMINAL DE
CONTROL DEL CW) PARA ENVIAR
UN COMANDO DE CANCELACION
Y FORZAR EL APAGADO DE LAS
HELICES U OPERAR EL CONTROL
REMOTO PARA DETENER
MANUALMENTE LAS HELICES
DEL ROTOR A TRAVES DE LA
ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO
EL DRON TIENE UN CONTROL
REMOTO OPCIONAL CONTROL).

DRNESVIP



DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON

CONDICIONES DE DE MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
RIESGO EMERGENCIA Y MANEJO EMERGENCIAS

POR PARTE DEL POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO CONTROLADOR

DE VUELO

LA ALTITUD DEL

INDICADOR DE UAV NO SE 1. ESPERAR QUE EL UAV REALICE UN
ESTADO DE PUEDE ATERRIZAJE FORZOSO EN EL LUGAR
“ALTITUD” (HEIGHT) MANTENER O REGRESE AL PUNTO DE
MUESTRA ALARMA DEBIDO A UNA LA ALTITUD DE VUELO INGRESA EN DESPEGUE/ATERRIZAJE.
ROJA ANORMAILDAD ES MENOR A LA MODO DE
3 EN EL SISTEMA MEDIO PREESTABLECIDA COMO ATERRIZAJE
; ’ PUNTO FINAL DE
LA ALTURA ESTA SALIDA DE APROXIMACION FORZOSO.
POR DEBAJO DE LA ENERGIA ’
ALTURA FINAL INSUFICIENTE U 2. DESPEJAR EL LUGAR DE DESPEGUE Y
ESTABLECIDA. OTRAS ATERRIZAJE RAPIDAMENTE Y PROHIBA
RAZONES

QUE LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL
UAV.

DRNESVIP



3

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE
“ALTITUD” (HEIGHT)
MUESTRA ALARMA
ROJA

LA ALTURA ESTA
POR DEBAJO DE LA
ALTURA FINAL
ESTABLECIDA.

POSIBLE CAUSA

RIESGO

LA ALTITUD DEL
UAV NO SE
PUEDE
MANTENER
DEBIDO A UNA
ANORMAILDAD
EN EL SISTEMA,
SALIDA DE
ENERGIA
INSUFICIENTE U
OTRAS
RAZONES

MEDIO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

LA ALTITUD DE VUELO
ES MENOR A LA
PREESTABLECIDA COMO
PUNTO FINAL DE
APROXIMACION.

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

INGRESA EN
MODO DE
ATERRIZAJE
FORZOSO.

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR EL
UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA ESTA
DENTRO DEL RANGO DEL RANGO EFECTIVO
DEL CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO MANUALMENTE
DEL UAV Y HACERLO VOLAR DE REGRESO
AL SITIO PARA ATERRIZAREN LA FASE DE
ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO EL UAV
TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL).

4. S| EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
DETENER MANUALMENTE LAS HELICES DEL
ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).

DRNESVIP



DESCRIPCION

EL ANGULO DE
ACTITUD SUPERA
EL LIMITE MAXIMO.
SE PUEDE
OBSERVAR
CLARAMENTE EN
LA PANTALLA DEL
INSTRUMENTO
INTEGRADO QUE
HAY UNA
FLUCTUACION DE
ACTITUD ANORMAL
DURANTE EL
VUELO.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN LA
SUPERFICIES
DE CONTROL U
OTROS
ACTUADORES
DEL UAV.

RIESGO

MEDIO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

LA AMPLITUD DE
COMANDO DEL TIMON
DE PROFUNDIDAD ESTA
CERCA DEL ANGULO DE
DEFLEXION MAXIMO.

EL ANGULO DE ACTITUD
ES MAYOR QUE EL
VALOR LiMITE MAXIMO.

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

ENCIENDE EL
CONTROL DE
ROTOR
(VERTICAL).

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. ESPERAR A QUE UAV CONTINUE
ATERRIZANDO, Y ESTAR

PREPARADOS PARA UN POSIBLE
ATERRIZAJE FORZOSO.

2. DESPEJAR EL LUGAR DE DESPEGUE Y
ATERRIZAJE RAPIDAMENTE Y PROHIBA
QUE LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL

UAV.

DRNESVIP



DESCRIPCION

EL ANGULO DE
ACTITUD SUPERA
EL LIMITE MAXIMO.
SE PUEDE
OBSERVAR
CLARAMENTE EN
LA PANTALLA DEL
INSTRUMENTO
INTEGRADO QUE
HAY UNA
FLUCTUACION DE
ACTITUD ANORMAL
DURANTE EL
VUELO.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN LA
SUPERFICIES
DE CONTROL U
OTROS
ACTUADORES
DEL UAV.

RIESGO

MEDIO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

LA AMPLITUD DE
COMANDO DEL TIMON
DE PROFUNDIDAD ESTA
CERCA DEL ANGULO DE
DEFLEXION MAXIMO.

EL ANGULO DE ACTITUD
ES MAYOR QUE EL
VALOR LiMITE MAXIMO.

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

ENCIENDE EL
CONTROL DE
ROTOR
(VERTICAL).

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR EL
UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA ESTA

DENTRO DEL RANGO DEL RANGO EFECTIVO
DEL CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO MANUALMENTE
DEL UAV Y HACERLO VOLAR DE REGRESO
AL SITIO PARA ATERRIZAREN LA FASE DE
ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO EL UAV
TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL).

4. S| EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
DETENER MANUALMENTE LAS HELICES DEL
ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).

DRNESVIP



5

DESCRIPCION

LA VELOCIDAD DEL

AIRE ES

DEMASIADO BAJA'Y

LA ACTITUD DE
VUELO SE
CONVIERTE
INESTABLE.

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD”
(AIRSPEED)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

EL INSTRUMENTO
INTEGRADO
MUESTRA UNA

ANORMALIDAD EN

LA ACTITUD DE
VUELO.

POSIBLE CAUSA

ANORMALIDAD
EN LA MEDICION
DE VELOCIDAD
AERODINAMICA
O EN LA
SUPERFICIES
DE CONTROL U
OTROS
ACTUADORES
DEL UAV.

RIESGO

MEDIO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

EL VALOR DE
VELOCIDAD
AERODINAMICA ES
INFERIOR AL
PRESTABLECIDO.

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

ENCIENDE EL
CONTROL DE
ROTOR
(VERTICAL).

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. ESPERAR A QUE UAV CONTINUE
ATERRIZANDO, Y ESTAR

PREPARADOS PARA UN POSIBLE
ATERRIZAJE FORZOSO.

2. DESPEJAR EL LUGAR DE DESPEGUE Y
ATERRIZAJE RAPIDAMENTE Y PROHIBA
QUE LAS PERSONAS SE ACERQUEN AL

UAV.

DRNESVIP



5

DESCRIPCION

LA VELOCIDAD DEL
AIRE ES
DEMASIADO BAJA'Y
LA ACTITUD DE
VUELO SE
CONVIERTE
INESTABLE.

INDICADOR DE
ESTADO DE
“VELOCIDAD”
(AIRSPEED)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

EL INSTRUMENTO
INTEGRADO
MUESTRA UNA
ANORMALIDAD EN
LA ACTITUD DE
VUELO.

ANORMALIDAD
EN LA MEDICION
DE VELOCIDAD
AERODINAMICA
O EN LA
SUPERFICIES
DE CONTROL U
OTROS
ACTUADORES
DEL UAV.

RIESGO

MEDIO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

EL VALOR DE
VELOCIDAD
AERODINAMICA ES
INFERIOR AL
PRESTABLECIDO.

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

ENCIENDE EL
CONTROL DE
ROTOR
(VERTICAL).

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR EL
UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA ESTA

DENTRO DEL RANGO DEL RANGO EFECTIVO
DEL CONTROL REMOTO, LA TRIPULACION
PODRA HACERSE CARGO MANUALMENTE
DEL UAV Y HACERLO VOLAR DE REGRESO
AL SITIO PARA ATERRIZAREN LA FASE DE
ATERRIZAJE FORZOSO ( CUANDO EL UAV
TIENE UN CONTROL REMOTO OPCIONAL).

4. SIEL UAV NO LOGRA DETENER LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
LA TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
(TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION Y
FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES U
OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
DETENER MANUALMENTE LAS HELICES DEL
ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).

DRNESVIP



6

DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE
“MOTOR APAGADO”
(ENGINE OFF/
ENGINE FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
ROJA. (ENGINE
FLAMEOUT IN
ADVANCE)

ANORMALIDAD
EN EL MOTOR,
CAUSANDO SU
DETENCION.
PROBABLE-
MENTE ESTE
RELACIONADO
CON
PROBLEMAS
MECANICOS O
DE CONTROL
ELECTRONICO.

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

RIESGO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

1. LA TRIPULACION DEBERA DESPEJAR
EL LUGAR DE DESPEGUE Y
ATERRIZAJE RAPIDAMENTE Y
PROHIBA QUE LAS PERSONAS SE
ACERQUEN AL UAV.

2. ESPERAR HASTA QUE EL UAV
EJECUTE LOS PROCEDIMIENTOS
AUTOMATICOS (RETORNO DE
ATERRIZAJE FORZOSO O LOS
PROCEDIMIENTOS DE ATERRIZAJE
NORMAL).

DRNESVIP
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DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE
“MOTOR APAGADO”
(ENGINE OFF/
ENGINE FLAMEOUT)
MUESTRA ALARMA
ROJA. (ENGINE
FLAMEOUT IN
ADVANCE)

ANORMALIDAD
EN EL MOTOR,
CAUSANDO SU
DETENCION.
PROBABLE-
MENTE ESTE
RELACIONADO
CON
PROBLEMAS
MECANICOS O
DE CONTROL
ELECTRONICO.

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

RIESGO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

4. DESPUES DEL ATERRIZAJE FORZADO
DEL UAV, SOLUCIONAR LA CAUSA DEL
APAGADO DE MOTOR.

DRNESVIP



FIN DE PROCEDIMIENTOS DE
EMERGENCIA EN FASE DE
DESACELERACION
UAV CW40D

DRUNESVIP
ACITACION



PROCEDIMIENTOS DE EMERGENCIA
EN FASEDE VUELO ESTACIONARIO
DESCENSO - FIANLIZACION DE
VUELO Y ATERRIZAJE FORZOSO
UAV CW40D

DRUNESVIP
ACITACION



~ASE DE VUELO ESTACIONARIO DESCENSO

DRUNESVIP



FIN DE LA FASE DE VUELO ESTACIONARIO
DESCENSO

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE

EMERGENCIA Y MANEJO

POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE VUELO

PROCEDIMIENTOS

DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR
DE VUELO

VA
NZ)E

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE “GNSS”
MUESTRA ALARMA

ROJA

(LAS PANTALLAS
1 UAV MUESTRAN
CAMBIADO A
MODO DE
NAVEGACION GNSS
DE RESPALDO).

INTERFERENCIA

EN LA
RECEPCION DE
SENAL DEL
SISTEMA
PRINCIPAL DE
POSICIONAMIEN
-TO GNSS

(o)

LA ANTENA
PRINCIPAL DEL
SISTEMA GNSS

PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

SISTEMA PRINCIPAL
GNSS ANORMAL Y
SISTEMA GNSS DE

RESPALDO NORMAL.

CAMBIA A LA
NAVEGACION
DE LA ANTENA
GNSS DE
RESPALDO.

1. DESPEJAR RAPIDAMENTE EL LUGAR
ESTIMADO DE ATERRIZAJE, Y
PROHIBIR QUE EL PERSONAL SE
ACERQUEN.

2. ESPERAR A QUE EL UAV CONTINUE
ATERRIZANDO.

3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



FIN DE LA FASE DE VUELO ESTACIONARIO @i 7 (o
DESCENSO Q) \\_:/)

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
CONDICIONES DE DE MANEJO DE INTERVENCION MANUAL
RIESGO EMERGENCIA Y MANEJO EMERGENCIAS

POR PARTE DEL POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO CONTROLADOR
DE VUELO

INTERFERENCIA
EN LA
INDICADOR DE RECEPCION DE
ESTADO DE “GNSS” SENAL DEL
MUESTRA ALARMA SISTEMA 4. S| EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
ROJA PRINCIPAL DE HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
POSICIONAMIEN CAMBIA A LA LA TRIPULACION UTILIZARA EL
(LAS PANTALLAS -TO GNSS SISTEMA PRINCIPAL NAVEGACION SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL DEL
1 UAV MUESTRAN GNSS ANORMAL Y DE LA ANTENA CW) PARA ENVIAR UN COMANDO DE
CAMBIADO A o SISTEMA GNSS DE GNSS DE CANCELACION Y FORZAR EL APAGADO
MODO DE RESPALDO NORMAL. RESPALDO DE LAS HELICES U OPERAR EL CONTROL
NAVEGACION GNSS LA ANTENA ’ REMOTO PARA DETENER MANUALMENTE
DE RESPALDO). PRINCIPAL DEL LAS HELICES DEL ROTOR A TRAVES DE
SISTEMA GNSS LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO EL
PUEDE DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
PRESENTAR OPCIONAL CONTROL).
ANOMALIAS.

DRNESVIP



FIN DE LA FASE DE VUELO ESTACIONARIO /
DESCENSO \ )

POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
CONDICIONES DE DE MANEJO DE INTERVENCION MANUAL

RIESGO EMERGENCIA Y MANEJO EMERGENCIAS

DESCRIPCION

POR PARTE DEL POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO CONTROLADOR
DE VUELO

1. DESPEJAR RAPIDAMENTE EL LUGAR
ESTIMADO DE ATERRIZAJE, Y
PROHIBIR QUE EL PERSONAL SE

ACERQUEN.
INDICADOR DE -
ESTADO DE “SENAL LAS SENALES S ﬁTcélleERIEZIA:S\é e
DE SATELITE DE ’
COMPLETAMENTE POSICIONAMIEN
PERDIDO” (GNSS -TO GNSS 3. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
SATELLITE PRINCIPAL Y DE - - P
COMPLETELY RESPALDO SON EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
LOST) ANORMALES. ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
MUESTRA ALARMA EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
ROJA. TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO

VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



FIN DE LA FASE DE VUELO ESTACIONARIO

DESCENSO \ W/)

DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

INDICADOR DE
ESTADO DE “SENAL
DE SATELITE
COMPLETAMENTE
PERDIDO” (GNSS
SATELLITE
COMPLETELY
LOST)
MUESTRA ALARMA
ROJA.

LAS SENALES
DE
POSICIONAMIEN
-TO GNSS
PRINCIPAL Y DE
RESPALDO SON
ANORMALES.

4. SI EL UAV NO LOGRA DETENER LAS
HELICES DESPUES DE LLEGAR AL SUELO,
LA TRIPULACION UTILIZARA EL
SOFTWARE (TERMINAL DE CONTROL DEL
CW) PARA ENVIAR UN COMANDO DE
CANCELACION Y FORZAR EL APAGADO
DE LAS HELICES U OPERAR EL CONTROL
REMOTO PARA DETENER MANUALMENTE
LAS HELICES DEL ROTOR A TRAVES DE
LA ACCION DEL JOYSTICK (CUANDO EL
DRON TIENE UN CONTROL REMOTO
OPCIONAL CONTROL).

DRNESVIP



FIN

DESCRIPCION POSIBLE CAUSA

RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

DE LA FASE DE VUELO ESTACIONARIO
DESCENSO -\

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

NZ)E

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

LA HELICE
(TRASERA) DEL
MOTOR NO ESTA
PARALELA A LA

SUELO.
SE DANARAN
DURANTE EL
ATERRIZAJE.

EPISODIO
ANORMAL EN
EL MOTOR

DURANTE EL
DESCENSO

FINAL, EL UAV
AUTOMATICA-
MENTE
CONTROLA EL
MOTOR PARA
HACER UN GIRO
DE LA HELICE
(TRASERA) Y
TRATAR DE
AJUSTAR LA
HELICE EN
POSICION
HORIZONTAL.

1. DURANTE EL DESCENSO FINAL, LA
TRIPULACION OBSERVARA LA POSICION
DE LA HELICE (TRASERA). SIESTANO ES
ADECUADA PUEDE CAUSAR DANOS EN LA
MISMA, ES NECESARIO HACER CLIC EN EL

COMANDO DEL SOFTWARE "AJUSTAR

PUNTO DE GIRO*“ O CORREGIRLO CON

CONTROL REMOTO.

DRNESVIP



FINALIZACION DEL VUELO

l ' ) ‘ i.
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FINALIZACION DEL VUELO <;‘> m

PROCEDIMIENTOS RESOLUCION DE EMERGENCIA CON

POSIBLE CAUSA ANALISIS DE LAS
DE MANEJO DE INTERVENCION MANUAL

DESCRIPCION
CONDICIONES DE

RIESGO EMERGENCIA Y MANEJO EMERGENCIAS

POR PARTE DEL POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE VUELO CONTROLADOR
DE VUELO

EBL"Q.‘Z{‘,E? 1. DESPUES DE LLEGAR AL SUELO, LA
LLEGAR AL TRIPULACION UTILIZARA EL SOFTWARE
SUELO PUEDE (TERMINAL DE CONTROL DEL CW) PARA
EL UAV NO DETIENE SER ENVIAR UN COMANDO DE CANCELACION
A Y FORZAR EL APAGADO DE LAS HELICES
AUTOMATICAMENTE DEMASIADO
2 U OPERAR EL CONTROL REMOTO PARA
LAS HELICES GRANDE, Y EL MEDIO -
: - DETENER MANUALMENTE LAS HELICES
DESPUES DE CONTROLA- z .
LLEGAR AL SUELO DOR DE VUELO DEL ROTOR A TRAVES DE LA ACCION DEL
PUEDE JOYSTICK (CUANDO EL DRON TIENE UN
SENSAR MAL Y CONTROL REMOTO OPCIONAL CONTROL).
NO DETENER
LAS HELICES

DRONESVIP
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DESCRIPCION

INDICADOR DE
ESTADO DE “GNSS”
MUESTRA ALARMA

ROJA

(LAS PANTALLAS
UAV MUESTRAN
CAMBIADO A
MODO DE
NAVEGACION GNSS
DE RESPALDO).

INTERFERENCIA
EN LA
RECEPCION DE
SENAL DEL
SISTEMA
PRINCIPAL DE
POSICIONAMIEN-
TO GNSS

(0)

LA ANTENA
PRINCIPAL DEL
SISTEMA GNSS

PUEDE
PRESENTAR
ANOMALIAS.

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE
EMERGENCIA Y MANEJO
POR PARTE DEL
CONTROLADOR DE VUELO

RIESGO

SISTEMA PRINCIPAL
GNSS ANORMAL Y
SISTEMA GNSS DE

RESPALDO NORMAL.

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

CAMBIA A LA
NAVEGACION
DE LA ANTENA
GNSS DE
RESPALDO.

1.

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

NO HAY NECESIDAD DE OPERACION
DE VUELO.

2. ANALIZAR LOS DATOS DE
TELEMETRIA, INSPECCIONAR EL UAV
Y RESOLVER LA CAUSA DE LA FALLA

COMPLETA DE SISTEMA GNSS.

DRNESVIP



ATERRIZAJE FORZOSO
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DESCRIPCION

POSIBLE CAUSA

ATERRIZAJE FORZOSO

RIESGO

ANALISIS DE LAS
CONDICIONES DE

EMERGENCIA Y MANEJO

POR PARTE DEL

CONTROLADOR DE

VUELO

PROCEDIMIENTOS
DE MANEJO DE
EMERGENCIAS
POR PARTE DEL
CONTROLADOR

DE VUELO

RESOLUCION DE EMERGENCIA CON
INTERVENCION MANUAL

EL UAV HABILITA
LOS
PROCEDIMIENTOS
DE ATERRIZAJE
FORZOSO
(CAMBIA EL
ESTADO A VUELO
AUTOMATICO)

CONDICIONES
DE ACTIVACION
DEL
ATERRIZAJE
FORZOSO.

EL UAV COMIENZA EL
ATERRIZAJE FORZOSO

ENTRA EN EL
ATERRIZAJE
VISUAL
ASISTIDO.

EL UAV
ENCONTRARA
UN PUNTO DE
ATERRIZAJE
ADECUADO Y
EVITARA
OBSTACULOS
VISUALES PARA
GARANTIZAR
UN ATERRIZAJE
SEGURO.

1. REGISTRAR LA INFORMACION DE
COORDENADAS DE UBICACION
CERCANAS AL ATERRIZAJE FORZOSO Y
DIRIGIRSE AL PUNTO DE ATERRIZAJE
FORZOSO PARA ENCONTRAR EL UAV.

2. SI LA TRIPULACION PUEDE CONDUCIR
EL UAV MANUALMENTE Y ESTE TODAVIA
ESTA DENTRO DEL RANGO DEL RANGO
EFECTIVO DEL CONTROL REMOTO, LA
TRIPULACION PODRA HACERSE CARGO
MANUALMENTE DEL UAV Y HACERLO
VOLAR DE REGRESO AL SITIO PARA
ATERRIZAR EN LA FASE DE ATERRIZAJE
FORZOSO ( CUANDO EL UAV TIENE UN
CONTROL REMOTO OPCIONAL).

DRNESVIP



FIN DELMODULO DE LAINDUCCION
SOBRE LOS PROCEDIMIENTOS DE
EMERGENCIA
UAV CW40D

DRUNESVIP
ACITACION
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