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\ | | RO3 - El sistema debe ser capaz de permitir comunicacion entre los RPAS. necesarios para una segura operacion.
§ Bl = ' @ R04 — El sistema debe ser capaz de evitar la colision entre RPAS. También es evidente que mas del 80% de rutas llevan al estado de maniobras de control y el retorno al
Rw e estado nominal de la operacion. Finalmente, el retorno al punto de partida solo es obligatorio en el caso
Figura 1. _ _ , de funcionamiento anémalo del sistema.
RO5 — El sistema debe ser capaz de regresar a su punto de origen de forma autdbnoma.

Concepto de operacion Multi-RPAS

Considere el SUT como una caja negra donde se encuentran el sistema de comunicacion entre : : : : L - .
RO6 — El sistema debe ser capaz de evitar la interferencia de operacion aereas del trafico aereo local.

=y
RPAS (SCER), El sistema de posicionamiento global de los RPAS (GPSR) y el sistema de control CO n C I u S I O n

de los RPAS (SCR). Los cuales estan asociados con los elementos externos del vehiculo por RO7- El sistema debe ser capaz de mantener la velocidad méaxima permitida.

. . . : ., . En conclusion, Multi-RPAS de vuelo en formacion, es un sistema de operacion compuesto por mas de
medio de intercambio de informacidn, como se muestra se muestra en la Figura

_ _ o . un vehiculo, de esta forma, la operacion de este tipo de sistemas hace necesario la consideracion los
RO8 — El sistema debe ser capaz de mantener la altitud maxima permitida.

segmentos de operacion de aire y tierra, ya que la operacion de los vehiculos debe ser realizada por al
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e - = LY menos un operador. Es por esto que los requisitos y limitaciones hacen este tipo de operaciones
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POSICIONY DISTANCIA PEVUELD RO9- El sistema debe ser capaz de mantenerse dentro de la linea de vision permitida con respecto al complejas y de esta forma, se hace necesario el uso de herramientas que permitan identificar los riesgos
I L operador. que se puedan presentar.
SCER i
SUT . 7 - , . . S N
SRS o TR RO10 — El sistema debe operar dentro de las zonas aéreas permitidas por la AAC. Es por esto que la metodologia CoFi es una herramienta que dese ser usada desde el inicio del proyecto,
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D I | T ya que permite verificar el funcionamiento de un sistema e identificar comportamientos no

POSICION GLOBAL € | oFeR | | SR P .

: _ _y , _ _ considerados.
/ ™ R11 — El sistema debe ser capaz de cumplir la mision con la energia almacenada disponible en cada uno
POS|C|ON PUNTO DE INICIO MANTENER L|INEA DE V|S|ON .,
MANTENER DISTANCIA RELATIVA CON EL OPERADOR de los RPAS de la formacidn.
ENTRE RPAS
Fi guraz T e Los comportamientos revelados, permiten predecir situaciones anomalas que fortalecen la seguridad
_ _ _ _ . ., operacional de este tipo de vehiculos, teniendo en cuenta las limitaciones de operacion y
d " land ¢ . R12 — EIl sistema debe ser capaz de mantener la distancia relativa en 3D definida por la mision
SUT de Multi-RPAS volando en formacion aeronavegabilidad propuestas por la AAC.
________________________________________________________ propuesta.
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I n t r O d u C C I O n Rutas furtivas o entradas inoportunas de Multi-RPAS volando en formacién.
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La metodologia CoFl es un enfoque basado en modelos, que

guia al usuario hacia la comprension del sistema y le permite

Modelo de maquina de estado Multi-RPAS volando en formacion a) operacion nominal. (b) ra
operacion especifica. ¢) Rutas furtivas. d) Tolerancias.

crear un conjunto de maquinas de estados finitos, que
representan el comportamiento del sistema estudiado @ ~77777TT T TTTTTT oo oo T oo o oo oo mooo oo moooooooommoo oo
(Pinheiro et al. 2014).(Ferris et al. 2008) La CoFl se basa en

un proceso de prueba, lo que permite derivar situaciones de

falla y casos de prueba. El sistema a modelar visto como un

sistema bajo prueba (SUT).
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