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Prologo

El presente proyecto fin de carrera, fruto de un trabajo desarrollado entre los
meses de febrero y septiembre de 2006, presenta una estructura en la que podemos
distinguir tres partes bien diferenciadas.

En los dos primeros capitulos se introduce al lector al proyecto en general, y a
los sistemas que en ¢l se veran envueltos en particular. Sabiendo qué es lo que se quiere
hacer, estaremos en condiciones de estudiar como se quiere hacer.

Y eso es lo que se hace en los dos siguientes capitulos. En concreto, en el
capitulo 3 se estudiard con profundidad el desarrollo de la capa RIL, que completa la
arquitectura general del proyecto HERO. En el capitulo 4 se analizard en detalle la
creacion del DSP Simulator, una herramienta que nos permitird probar el
funcionamiento de dicha arquitectura.

En el ultimo capitulo, se exponen brevemente los resultados mas interesantes, asi
como algunas ideas que podrian hacer avanzar el proyecto HERO en un futuro.

En mis agradecimientos debo mencionar a Ivan Maza y a Antidio Vigura, que
ademas de dirigirme, me han prestado siempre su ayuda y sus conocimientos para el
desarrollo de este proyecto. También agradezco a Fernando Caballero, Luis Merino y
Manuel Bé¢jar, el haberme ayudado a aclarar importantes ideas sobre el modelo del
helicoptero. Y no quisiera olvidarme de mis compafieros de laboratorio, que ya sea
aportando ideas o simplemente dando animos, han colaborado en el trabajo que este
texto expone.

Finalmente quiero dar las gracias a mi familia y a mis amigos por la motivacion
que siempre me han aportado en la realizacion de todos mis proyectos.
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