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- CAPITULO 1-
==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

MANDO Y
CONTROL EN
TIERRA

]

COMPOSICION

CONTROL El CW-40D UAS consta de tres partes:
INTEGRAL

® UAV

® SISTEMA DE MANDO Y CONTROL EN TIERRA

“ SISTEMA DE CONTROL INTEGRAL.
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA
UAV CW-40D

El UAV es el portador bdsico indicadores técnicos que
permiten realizar funciones del sistema, llevando la carga dutil
(payload) y demds componentes que permiten la aceptacion de
los comandos del control de vuelo en tiempo real.

El UAV lo podemos dividir bdsicamente en dos grandes partes
que consisten en la estructura de la aeronave y la carga util de
la mision.

Para la serie CW-40D, la carga util de la misién es la cdmara
carddn estabilizada MG170E.
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CAPITULO 1-

== INTRODUCCION AL SISTEMA
MANDO Y CONTROL EN TIERRA

El comando y control de tierra es el equipo que completa la
generacion y transmision de instrucciones, como asi también la
recepcion y visualizacion del estado del sistema UAV, el
monitoreo y control del estado remoto de la cdmara.

El comando y control terrestre consta de una estacion base
terrestre, terminales de control y software.

Para la serie CW-40D, la estacion base terrestre es la serie ZT-
202 los terminales son la estacion de control de tierra
GCS303, el control remoto TC101, y el Software CW

commander (software de estacion base terrestre).
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Equipo de apoyo de servicio terrestre

CAPITULO 1-
INTRODUCCION AL SISTEMA

MANDO Y CONTROL EN TIERRA

Nombre Espacfcacones. & Modlo Unided | Cant. Objetivo
Manquito de hélice 550 mm * 200 mm Par | 1 Hélice protectora
Soporte tripode de acero inoxidable | nimerus 1 Instalacion de antena
Trpode OHGYaltotipode | oo | 1 | "ICDDEEdelErRII
estacion
Anem()grafo AC816 1 Medicidn de la velocidad del viento en el suelo
015422 cable adaptador 015-C19-A0 s |1
Cable USB 2422 Q1 Q1_000_A1 1
g . USB a serie RS232 Descarga de datos y
linea de cambio sawes | 1 ,
cable de puerta cable de programacion
CW25E-programacion OWSECNST | s I
cable adaptador

El sistema de soporte integral es la parte que garantiza el uso
normal del producto el cual consiste en equipos de apoyo,
herramientas, repuestos y partes.

El sistema de apoyo integral incluye principalmente equipos de
garantia de logistica terrestre, equipos de embalaje, equipos de
carga y reabastecimiento de combustible, repuestos de
mantenimiento, herramientas adjuntas y datos técnicos.
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CAPITULO 1-

INTRODUCCION AL SISTEMA

Caracteristicas funcionales

CW-40D adopta un disefio hibrido, que consiste en dos
configuraciones la primera de ala fija y la segunda multirrotor
(cuatrirrotor), alcanzando asi un mayor alcance y autonomia
de vuelo, permitiendo ademds al UAV la funcion VTOL
(despegues y aterrizajes verticales) del UAV por medio de sus
cuatro rotores.

El controlador de vuelo inteligente AP-101 de JOUAV, que
consiste en una antena diferencial dual para sistema de
busqueda de direccion y moddulo de respaldo GNSS +
COMPASS, mejoran en gran medida el desemperio general del
UAYV, obteniendo asi una mayor seguridad de vuelo durante la
operacion.
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CAPITULO 1-
INTRODUCCION AL SISTEMA

Pardmetros bdsicos de rendimiento del CW-40D

MTOW 45kg
Carga Gtil 8kg
Velocidad de crucero 75 km/h—140 km/h
Duracion del vuelo 8ha
rango de vuelo 850km
Techo de servicio 4500m
Rango de radio de operacién 180km
Tiempo de despliegue y retraccion <30min
Tiempo de llamada secundaria <15min

@ indica la duracion maxima de la bateria de la plataforma con el MG170E.

Los datos se miden a una temperatura del aire de 20 °C con una humedad relativa del 90 % y una altitud
de crucero de 1100 m sobre el nivel del mar en condiciones de brisa.
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Lista de articulos
S/N Categorias Tipo de cajas de embalaje
1 caja de embalaje del fuselaje
2 Caja de embalaje caja de embalaje del ala
3 Caja de embalaje de la estacion base terrestre
4 Caja de accesorios
5 Accesorios Caja de accesorios del motor
6 Otros
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Caja de embalaje del fuselaje

La caja cuenta con 4 componentes:

1. Brazo tracero derecho

2. Fuselaje
3. Brazo trasero izquierdo

4. Hélice de repuesto del motor
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CAPITULO 1-
INTRODUCCION AL SISTEMA

Caja de embalaje del ala

La caja cuenta con 9 componentes:

1. Control remoto 6. Brazo delantero izquierdo
2. Ala central 7. Brazo delantero derecho
3. Antena del enlace maestro 8. Cola derecha

4. Ala izquierda 9. Ala derecha

5. Cola izquierda
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Caja de embalaje de la estacion base terrestre

La caja de embalaje cuenta con 4 componentes:
1. Cuerpo de torreta
2. Fuente de alimentacion de la torreta

3. Cargador para bateria de la torreta

4. Antena (cabeza de hongo)
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CAPITULO 1-

INTRODUCCION AL SISTEMA

Caja de accesorios

La caja cuenta con 10 componentes:

1. Bateria del terminal del control

2. Cargador para bateria del control

3. Cargador para control remoto

4. Fuente de alimentacion de CA del cargador 308
5. Cargador para estacién base terrestre

6. Testeador de electricidad de la bateria

7. Cargador 308

8. Tablero de balanceado del cargador 308

9. Caja de herramientas (incluidos herramientas y
accesorios

10. Caja a prueba de explosiones de bateria (incluye
bateria)
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CAPITULO 1-

INTRODUCCION AL SISTEMA

Caja de accesorios del motor

La caja de embalaje cuenta con 6 componentes:
1. Dispositivo de repostaje/bombeo

2. Llave dinamométrica digital

3. Embudo de aceite de motor

4. Vaso medidor de aceite de motor

5. Caja de herramientas (incluye accesorios)

6. Aceite de motor (2 botellas)
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Otros

La caja cuenta con 3 componentes:

1. Tripode
2. Soporte

3. Terminal de control GCS303
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA
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CAPITULO 1-
INTRODUCCION AL SISTEMA

Preparativos: Cargas de baterias

1. Carga de la bateria icharger308DUO

2. Carga de control remoto

3. Carga de la estacion base terrestre GCS100
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Preparar el UAV

Desplegar el
UAV
Ensamblar la
Preparar el UAV bateria y cargar
combustible

Encender el UAV
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Preparar la estacion base en tierra

Instalar el
software de
comando CW

Preparar la Configurar la
estacion base en estacion base en
tierra tierra

Conectar la
terminal de
control
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Preparar la estacion base en tierra

Planear la

mision
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CAPITULO 1-
==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Chequeo de la estructura del UAV

Cheaqueo NS La estructura
9 del UAV
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CAPITULO 1-
==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Chequeo de motor
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Chequeo de la estacion base en tierra
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CAPITULO 1-
==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Communication Satus
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en tierra
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Chequeo de la estacion base en tierra

Estacion base
Chequeo e .
en tierra
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CAPITULO 1-
==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Inspeccion previa al vuelo

Option View Equipment Task L
Take off & Landing

nmn
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Surface calibration
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==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Despegue

)
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CAPITULO 1-

==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Ejecucion de la mision

Estabilizar el
gimbal de control
de camara

Monitorear el
estado de vuelo
Ejecucion de la
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==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Aterrizaje

)
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CAPITULO 1-
==’ INTRODUCCION AL SISTEMA

Fin de la mision
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