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2.1 Control de Orientación . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5

2.1.1 Estado del Arte . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 6
2.1.2 Método Propuesto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 6

2.2 Orientación de Satélites . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7
2.2.1 Sistema de Referencia . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7
2.2.2 Especificación de la Orientación . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 8

2.3 Revisión del Hardware . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 9
2.3.1 Unidad de Medición Inercial . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 9
2.3.2 Motor BLDC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10
2.3.3 Driver Motor BLDC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 11

3. Modelos Matemáticos 12
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