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Acción 1.1
Sistema aéreo tripulado remotamente para la gestión a escala 
regional de la vulnerabilidad
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Factores limitantes
• Duración de las baterías

Actualmente estamos produciendo baterías con densidad de energía de 
alrededor de 200Wh/kg. Si tenemos en cuenta que existe un límite de energía 

que podemos extraer de un sólido que se sitúa entorno a los 850 Wh/kg 
todavía podremos fabricar baterías más potentes. Con el incremento que se 

observa en la gráfica de la izquierda que es del 5%, hasta el año 2045 
aproximadamente podemos progresar en este incremento de potencia ( si este 
incremento fuera del 8% sería en el 2037 aproximadamente). De todas formas 

no es muy previsible llegar a densidades de energía por encima de los 450 Wh/
kg (Fraunhofer, 2018) por lo que si queremos mayor duración tendremos que 

desarrollar nuevas fuentes de energía para los UAV.
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Factores limitantes
• Duración de las baterías

(Intelligent Energy, 2018)

Alternativas
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Factores limitantes
• Distancias de vuelo y legislación

13. ¿Qué requisitos mínimos deben cumplirse para operar más allá del alcance 
visual del piloto (BVLOS) con una aeronave de más de 2 kg de MTOM? 

Las operaciones más allá del alcance visual del piloto (BVLOS) con una aeronave de más 
de 2 kg de MTOM requieren que éstas dispongan de sistemas aprobados o autorizados 
por AESA que permitan detectar y evitar a otros usuarios del espacio aéreo. En caso 
contrario, estas operaciones fuera del alcance visual del piloto (BVLOS) solo podrán 
realizarse en espacio aéreo temporalmente segregado (TSA) al efecto. Además, la 
aeronave deberá tener instalado un dispositivo de visión orientado hacia delante. 

Estas operaciones requerirán de una autorización por parte de AESA basada en un 
estudio aeronáutico de seguridad específico. 

10. ¿Qué es una operación dentro del alcance visual aumentado (EVLOS)? 

Un vuelo dentro del alcance visual aumentado (EVLOS, por sus siglas en inglés “Extended Visual 
Line Of Sight”) es aquella operación en la que el contacto visual directo con la aeronave se 
satisface utilizando medios alternativos, en particular, observadores en contacto permanente por 
radio con el piloto. 
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Factores limitantes
• Operaciones desde embarcaciones


• Espacio reducido para despegue/aterrizaje


• Home dinámica


• Robustez de los sistemas


• Ambiente agresivo
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Sistema aéreo tripulado remotamente para la gestión a escala 
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Factores limitantes

• Operaciones desde embarcaciones


• Sistemas híbridos VTOL


• Sistemas de navegación guiados por visión


• Sistemas de protección y recuperación


• Datalink a estación de tierra

Acción 1.1
Sistema aéreo tripulado remotamente para la gestión a escala 
regional de la vulnerabilidad

Alternativas
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Acción 2.1
Definición de las características de la sensórica abordo
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Acción 2.1
Definición de las características de la sensórica abordo
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Acción 2.1
Definición de las características de la sensórica abordo
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Acción 3.1
Vuelos de prueba y desarrollo de la operativa
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Acción 3.n
Mas allá de la propuesta
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Ma et al. (2018)
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Wu	et	al.,	(2019)
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• ¿cómo un sistema cooperativo USV-UAV podría 
contribuir a este tipo de estudios?


• ¿se podrían considerar drones-tethering?


• ¿¿¿?????
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