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AUTOMAGAO E CONTROLE DE DRONES

Os quadrirotores (também conhecidos como drones quadricopteros ou veiculos
aéreos nao tripulados - UAV) sdo aeronaves multicdpteras que possuem quatro
rotores para sua operacdo. Eles sdo usados para uma ampla variedade de
aplicagcbes, desde fotografia aérea até a entrega de produtos. Os
quadricopteros sao eficientes, flexiveis e relativamente baratos para operar,
tornando-os uma escolha popular entre os proprietarios de UAV.

Porém, a programagdo de quadrirotores pode ser uma tarefa dificil. E
necessario considerar fatores como os parametros de voo, a estabilidade do
veiculo, a configuragdo do sistema de controle, entre outros. Além disso, ao
programar o quadrirotor, € necessario considerar as limitagdes fisicas do
veiculo, como o peso, o tamanho, o numero de rotores, a velocidade de
rotagdo, entre outros. Estes fatores afetam diretamente a performance do
veiculo.

Sob essa perspectiva, pesquisadores da Universidade de Brasilia (UnB),
desenvolveram um sistema de controle de quadrirrotor, intitulado “ObsDQuad”,
que desvia sua trajetéria de maneira suave para que evitar colisdo com
obstaculos modveis, como outros quadrirrotores, por exemplo. Utilizando o
simulador VREP (Virtual Robot Experimentation Platform), o algoritmo RRT
(Rapidly-Exploring Random Tree) foi adaptado para funcionar com variaveis
inseridas pelo quadrirrotor, alterando o modo de controle para trajetorias em
coordenadas referenciadas nos eixos X, Y e Z. O simulador VREP possui
recursos como sensores, camera, acelerbmetros, giroscépios, piloto
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automatico, barbmetro, magnetdometro e receptor GPS, tornando a tecnologia
mais confiavel e aplicavel a diferentes quadrirotores. Assim, a implementacao
de um sistema de controle de desvio movel eficiente possibilita novas
aplicagdes para drones.

VANTAGENS

o Eficiéncia: Software de controle de quadrirrotores e drones, propiciando
desvios suaves e precisos de obstaculos estaticos e moveis;
Utilizagao de sensores de ultima geracgao;
Movimentacdo baseada em posigdes e orientacdes referenciadas nos
eixos X,y e z.

e Versatilidade: Linguagem de cédigo aberto;
Desempenho e precisao alinhados a um algoritmo.
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Gostou dessa tecnologia?

Para obter mais informagées entre em contato com a Agéncia de

Comercializagdo de Tecnologias (ACT) da Coordenacdo de Inovagao e
Transferéncia de Tecnologia (CITT), por meio dos contatos a seguir:

E-mail: act@cdt.unb.br

Telefone: (61) 3107-4116
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