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Resumen— Este documento presenta un ejemplo del formato A1 

que debe seguirse para la entrega del reporte técnico de proyectos 

desarrollados en la competencia de drones del COMEA, basado en 

un formato IEEE. Su objetivo es servir como guía y plantilla para 

los equipos participantes, asegurando uniformidad en la 

estructura, presentación y contenido del reporte final. Los autores 

deberán respetar las indicaciones de formato, extensión y 

organización del documento, con el fin de facilitar la evaluación 

técnica del diseño, construcción, pruebas y desempeño del dron. 

Esta sección inicial corresponde al resumen ejecutivo, donde se 

debe presentar de manera breve y clara el alcance del proyecto, los 

objetivos de la misión, la solución propuesta y los principales 

resultados obtenidos durante la competencia. El documento debe 

constar de 2 columnas por hoja. 

 

Palabras clave: aquí se colocan todas las palabras clave del 

resumen 
 

I.   INTRODUCCIÓN 

La plantilla de este reporte puede obtenerse a través de los 

medios oficiales de COMEA; asimismo, existen versiones 

similares que pueden consultarse como referencia en fuentes 

técnicas disponibles en línea. El objetivo de esta sección es 

introducir de manera concisa el proyecto presentado en la 

competencia, permitiendo al lector comprender el contexto 

general del diseño, desarrollo y desempeño del dron, y 

prepararlo para los contenidos técnicos que se abordan en las 

secciones posteriores del documento. Todas las secciones 

deberán estar numeradas con numero romanos, el titulo deberá 

estar en letra mayúscula con letra Times New Román 10 de 

manera centrada. 

 

II. NOMBRE Y 

FUNCIONES DE CADA 

INTEGRANTE 

A. Organización del equipo. 

B. Cronograma de trabajo. 

 

III. CONCEPTO DE 

DISEÑO DEL DRONE 

A. Tipo de drone. 

B. Arquitectura general del sistema. 

C. Diagrama de bloques del dron. 

D. Restricciones de la competencia. 

E. Justificación del diseño elegido. 

 

IV. DISEÑO MECÁNICO 

Y ESTRUCTURAL 

A. Diseño de la estructura o fuselaje.  

B. Materiales utilizados. 

C. Distribución de masas. 

D. Tipo de ensamble. 

E. Planos e isométrico en CAD. 

F. Simulación numérica de esfuerzos. 

V. SISTEMA DE 

PROPULSIÓN Y 

ENERGÍA 

A. Motores, hélices y controlador electrónico de velocidad.  

B. Baterías. 

C. Estimación de tracción y consumo. 

D. Justificación de selección de componentes. 

 

VI. SOFTWARE, 

CONTROL Y 

NAVEGACIÓN 

A. Firmware utilizado. 

B. Algoritmos de control o navegación. 

C. Modos de vuelo. 

D. Programación o ajustes realizados. 

E. Diagramas de flujo. 

F. Justificación de elementos usados. 

 

 

VII. INTEGRACIÓN DEL 

SISTEMA 

A. Proceso de ensamblaje. 

B. Problemas encontrados y soluciones. 

C. Ajustes realizados antes de las pruebas. 

D. Material fotográfico del drone ensamblado. 

 

 

VIII. PRUEBAS Y 

VALIDACIÓN 

A. Características de estación terrena. 

B. Pruebas en tierra. 

C. Pruebas de vuelo. 

D. Protocolos de seguridad. 

E. Material fotográfico de pruebas. 

F. Resultados obtenidos. 

 

IX. ANÁLISIS DE 

FALLAS Y MEJORAS 

A. Fallas técnicas detectadas durante las pruebas. 

B. Limitaciones en el diseño. 

C. Propuestas de mejora.  

 

 

X. SEGURIDAD Y 

GESTIÓN DE RIESGOS 

A. Medidas de seguridad implementadas. 

B. Análisis de riesgos. 

C. Procedimientos de emergencia en caso de fallo. 

 

 

 



XI. CONCLUSIONES 

A. Logros alcanzados. 

B. Cumplimiento de objetivos. 

C. Impacto del proyecto en el aprendizaje del equipo. 

D. Impacto del proyecto en la competencia. 

 

 

RECONOCIMIENTOS 

Esta sección sigue el formato regular del resto del 

documento. La única observación es notar que el título no está 

numerado. 
En esta sección se agregan agradecimientos a personas que 

colaboraron en el proyecto pero que no figuran como autores 
del artículo. 
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