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Resumen—Este trabajo detalla el disefio y construccion de una
computadora de Navegacion, Guiado y Control para pequeiios
vehiculos autonomos y/o teleoperados. Con el objetivo de lograr
la tolerancia a fallas en la computadora de abordo de un
pequeiio UAV, se toman las consideraciones necesarias para la
conexion y gestion de la informacion entre tres unidades idénticas
denominadas nodos. Se plantea una arquitectura distribuida,
donde cada nodo recibe los datos adquiridos por las demas
y ejecuta un algoritmo para corroborar la consistencia de los
mismos. Para validar el funcionamiento, se realiza una prueba
experimental donde se detecta la falla de una unidad inercial.
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