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1 - Introducéo

Os VANT’s (Veiculos Aéreos Nao
Tripulados) sdo aeronaves desenvolvidas
com o intuito de acessar locais que oferecem
perigo a vida humana ou onde as pessoas
teriam limitacdes fisicas e psicologicas para
realizarem a mesma tarefa (ALVES, 2012).
Estes sao utilizados também para inspecionar
grandes areas a distancia, facilitando o
trabalho de segurangca e manutencdo. Eles
existem em varios modelos e tamanhos,
sendo adaptados ao fim para qual sao
utilizados. O modelo mais empregado é o
chamado quadricOptero, composto de quatro
hélices dispostas em cruz.

Suas diversas aplicagbes no mercado
impulsionaram o0s estudos no ramo da
construgcao e manutencao desses veiculos. A
partir desses estudos pudemos adquirir
conhecimentos para a escolha do projeto. A
grande parte desses estudos focam no
controle de estabilidade de voo das
aeronaves, proporcionando 0
desenvolvimento de sistemas para o0 uso dos
aparelhos com maior seguranca e eficiéncia.
A grande gama de aplicagbes dessas
aeronaves foi 0 que nos incentivou a realizar
este trabalho.

Pretende-se com o projeto planejar a
construcdo de uma aeronave de estrutura
cruzada, usando quatro hélices para
sustentagéo e estabilidade.

2 - Materiais e métodos

O conjunto € controlado por um micro
controlador que atua juntamente com
giroscopios e controladores de velocidade dos
motores permitindo tanto a aceleragdo e
desaceleracdo, quanto a estabilidade no ar.
Os materiais especificados para esse trabalho
foram:

e 4 motores brushless (1000rpm);

e 4 hélices 8x4R;

(®)UNIUBE

www.uniube.br/entec - UNIUBE Campus Aeroporto — Uberaba/MG

4 ESC’s
Controller);
Bateria LiPo 2800 mA;
Radio 2,4GHz, 6 canais;
Placa controladora KK 5.5;
Estrutura cruzada 450mm.

(Electronic  Speed

Por meio do controle individual de
velocidade de cada rotor é possivel realizar
as manobras que um helicoptero
convencional é capaz. Isso sem qualquer
mecanismo extra para ajustar o angulo de
incidéncia das pas dos rotores ao longo do
Seu giro, tais como 0s mecanismos de passo
coletivo e passo ciclico dos helicopteros

convencionais (BOANERGES, 2004).
3 - Resultados e discussao

Ao analisarmos sequencialmente o projeto
que estd sendo planejado e desenvolvido,
compreendemos muitas divergéncias que
acontecessem durante a execucdo das
etapas e que se resolvem por meios de
discussbes e andlises realizadas com a
sutileza de cada detalhe. A primeira
interrogativa serd como e onde adquirir esse
material descrito.

Tabela 1 - Planilha do orcamento dos materiais

PROJETO- QUADRICOPTERO(DRONE)

MATERIAS UTILIZADOS QUANTIDADE VALOR_PRODUTO

FLYING 30A BEC C ontrolador Eletrénico deVelocidade para
Brushless Mators (ESC ) 4 RS 83,61

A2212/13T 1000KV Outrunner Brushless Motor Set -
Amarelo-ouro + prata 4 RS 80,09

8x4R Propeller Aircraft substituicio - Black (4 PCS) 2 RS 25,81

4-Axis HI450 C hama da roda multi chama forte
Suave KK MK MWC Quadcopter Kit - Vermelho +Preto 1 RS 40,45

Mistério 11.1V 2800mAh 30C Bateria Li-Po
recarregével para R / C Helicopters 1 RS 61,40

Flysky F$-T6 2.4GHz 6-C H 2,9 "LC D Transmissor TX
+RX Receptor Sistema de C ontrole de Radio -Preto (8 x AA) 1 RS 177,15

KK MultiC opter C ontrolador Full Set 1 RS 51,93

C arregador mistério Saldo 2/3-C ell de litio /
polimero baterias 1 RS 20,65
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Na tabela 1 podemos observar
detalhadamente o orcamento e o valor gasto
em cada item utilizado.
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Figura 1 — Representacdo do Quadricéptero.
Fonte: MELO(2010).
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Ao se ter os 4 motores acelerados de
forma gradual e com mesma intensidade o
veiculo tende a algar voo, tendo duas de suas
hélices girando em sentido horério e as outras
duas em sentido anti-horario, para a
estabilizacdo de um voo vertical como ilustra
a Figura 1.

PLANO DE VOO
DRONE
NO MiNIMO: MEIO METRO DE SUBIDA

Figura 2 - Representacéo de voo
Fonte: RIBEIRO(2014)

A decolagem pode nado ser tdo precisa
inicialmente, mas destacamos que a
confianga no estudo € primordial para
chegarmos ao objetivo desejado. Sera
executado o processo de montagem
primeiramente, com base em pesquisas da
area. Apds seu término se dara a realizagéo
do cddigo de voo, e por fim serdo realizados
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os testes de movimento do drone conforme
plano de voo exibido na figura 2.

4 - Considerac0es finais

O modelo do quadricoptero foi escolhido
devido o menor custo de producdo e seu
método de construcdo simples. Buscando o
melhor aproveitamento do equipamento, com
o minimo de intervencdes manuais,
aprofundamos estudos nas teorias de
estabilizacdo de voo. Esta proporciona o bom
aproveitamento da estrutura, mais
especificamente associada com relacdo entre
peso e performance. Assim, gerando na
pratica, o0 sucesso de um voo Vvertical,
estabilizado a uma altura entre 0 a 1 metros
do solo, sempre controlado por um sistema
eletrénico automatizado.
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