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1 Autor
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2 Objectivo

3 Resumo

Figura 1: Representação da ligação entre dois planos: representação do ângulo da rotação Yaw (a),
representação do ângulo da rotação Pitch (b).

4 Lista de Peças

A tabela 1 resume a lista de peças utilizadas no projecto.

Tabela 1: Lista de componentes usados.
Grupo Modelo Quantidade Distribuidor

5 Montagem dos Componentes
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