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Tripulados (VANTY)

Diego Eckhard! e Guilherme de Paoli Beal®

Resumo

O objetivo deste projeto € obter um modelo matemético dinamico para veiculos aéreos nao
tripulados (VANTSs), de modo a posteriormente desenvolver controladores para os mesmos.
Dentre os VANTSs incluem-se aeronaves de asa fixa, helicopteros e multicpteros, além de
veiculos hibridos compostos por combinacgdes das categorias citadas. Tais veiculos possuem
diversas aplicacdoes em multiplas areas, tais como transporte de cargas, dispersao de produtos
bioquimicos em lavouras, monitoramento de grandes terrenos, filmagem e fotografia, etc. Esses
veiculos, em especial multicOpteros, apresentam uma popularidade crescente devido a redugdo
do seu custo de fabricacdo e a ampliacdo das dreas de atuagdo. O estudo &, portanto, desenvol-
vido com base nessa classe de VANT.

O modelo matematico de um sistema € muito util do ponto de vista de projeto e simulacao
do mesmo. Apoés obté-lo € possivel analisar de forma concreta o impacto de cada uma das
varidveis envolvidas no funcionamento do todo. E possivel, também, simular o0 mesmo para
diferentes condi¢des. Todo esse processo, finalmente, facilita em muito o projeto do sistema de
controle para o veiculo, bem como a prépria validacio do mesmo com ensaios simulados.

As varidveis de interesse incluem a posicdo e orientacdo, bem como suas derivadas tem-
porais. As mesmas podem ser representadas em um referencial inercial ou em um eixo movel
acoplado no proprio corpo do veiculo. Em geral, deseja-se obter as varidveis de velocidade refe-
renciadas no corpo. As leis de Newton, porém, sio validas apenas para referenciais inerciais. E
necessario, pois, desenvolver parte do equacionamento no primeiro sistema e parte no segundo.
A modelagem inclui, portanto, a transformagao entre esse dois eixos, a qual é realizada por
matrizes de rotagdo e translacdo. O modelo completo obtido dessa forma é composto por um
conjunto de 12 equagdes diferenciais ndo lineares.

Tendo obtido o equacionamento, o modelo do veiculo foi implementado utilizando MATLAB.
Este modelo serd agora utilizado para desenvolvimento de controladores da velocidade angular
de um multicéptero.
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