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’. ivac;éo treinar mlhr este slide

e receitas superiores a 29.000 M€ (Horizon Fuel Cells
Technologies, 2009);

e clevados custos, geralmente superiores a 10k€;

e clevada complexidade de implementacao e controlo;
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iectivos

e plataforma de baixo custo e de facil manutencao;

® navegar em ambientes fechados, bem como no
exterior;

e clevada autonomia;
e capacidade de acopolar diversos sensores;

e |nterface grafica que permita um controlo simples e
intuitivo.
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C aos UAVs - Aplicaces

e (ObservacoOes aereas;

- patrulhamento da linha costeira;
- deteccéao de incéndios,

- procura de vitimas de desastres naturais;

e (Operacoes militares;
- ataque a posicoes terrestres;
- procura e perseguicao de alvos em movimento;

- aumento da percepcao dos militares sobre o campo de batalha;

e Aplicacoes privadas e Civis;
- publicidade;
- inspeccao de infra-estruturas;
- monitorizacao de trafego automovel;

- missOes de monitorizacao ambiental;
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; comuns

(a) The predator, a fixed-wind UAV from (b) R-max helicopter.
USAF.

(c) Mercury project developed by (d) Project DIVA, a lighter-than-air blimp [8].
AeroEnvironment.
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nais leve que o ar

v mais autonomia;

v capacidade de
permanecer pairar;

v naturalmente estavel;

v descolagens e
aterragens verticais;

- dimensoes;

- baixa velocidade.
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ais leve que o ar

—nvelope;

GoOndola;

—stabilizadores:;

Motores.

[Passarola - IST]
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jectos

Objectivo/sensores DIVA AURORA LAAS/CNRS
atitude unidade inercial unidade inercial bussola/
POSICao GPS diferencial GPS diferencial GPS

sensor de vento sensor de vento sensor de vento

percepcao adicional o o T .
ViSao ViSao visao stereo
deteccao de obstaculos - - -
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| Proposto

e veiculo de pegquenas dimensoes desenvolvido
de raiz, recorrendo a materias leves (balsa,
carbono);

e electronica de controlo de baixo consumo, que
permita a interface entre varios sensores;

e plataforma versatil, que possa servir de base a
projectos posteriores;
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e envelope de 3 metros de comprimento;

- 3Kg de sustentacao;
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para UAVs

® cinta para acopolar os
motores e electronica em
balsa, reforcada com
materiais polimeéricos.
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para UAVs

e gondola para proteger os sensores e electronica;

%
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ara UAVs

e dois motores laterais orientaveis;

® (O posicionamento dos motores, alinhados com o centro
de gravidade do dirigivel, permite aumentar a
estabilidade;

e terceiro motor para auxiliar em manobras de viragem;
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Sistema de Comando

e Determinacao da localizacao geografica;

- modulo GPS;

e Determinacao da atitude do robo (azimute, inclinacao):

- Acelerometro de 3 eixos;
- sensor geomagnético de 2 eixos;
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e Deteccao de obstaculos:
- 3 sensores de ultra-sons;

e Sensor de medicao da direccao relativa do vento;
e (Captura de video em tempo real;

e | ED de alto brilho para sinalizar a presenca do dirigivel.
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E istema de Comando
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e dois microcontroladores de 16-bit da série PIC24 da
Microchip®;

e e¢levada velocidade de processamento (56 MIPS);

e 40 entradas/saidas de interface com sensores e
actuadores;

e algoritmo divido em dois niveis;
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Sistema de Comando
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2

,
-XBEEPR

EGP

|
€, 00,0, .

< )
5| ._,"_‘;{’ R
Ao
S W
A

[o]

5

S

3

2

«~ FCG Iz MCO
Ic!
Medel
3000




1- Motivacao e Objectivos

ALUESVN DESENVOLVIMENTO DE UM RoOBO AEREO PARA

3- Sistema Proposto

4- Resultados Experimentais |NSPEC§:AO = MONlTORlZAQAO.

5- Conclusoes

rafica

e visualizacao da posicao e atitude do robo;
e informacao dos sensores;
e visualizacao dos estados das saidas;

e controlo directo do robo;
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itema de Comando
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DESENVOLVIMENTO DE UM ROBO AEREO PARA
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risticas gerais

Caracteristicas

capacidade de carga 450 ¢
velocidade maxima 3 m.s!
tempo de voo 60 min
raio de alcance .6 km

Dimensoes relativamente reduzidas

Sistema de deteccao de obstaculos

Camera e sonar orientaveis

LED de sinalizacao

Adaptabilidade da placa de comando a outros veiculos
Captura remota de video em tempo real
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video exterior video a bordo
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e Boa efectividade dos motores;

e FElevada estabilidade, mesmo durante aceleracoes
elevadas;

e Boa resisténcia mecanica;

e O comportamento da plataforma, esta de acordo com
O projecto.
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e As comunicacoes sem-fios, demonstraram a sua
eficiéncia, permitindo comunicacoes bidireccionais
superiores a 5Hz;

® (Os sensores a bordo, permitem ao utilizador conhecer
o estado do robo;

e (O controlo manual atraves da interface grafica,
revelou-se dificil.

31




1- Motivacao e Objectivos

AP DESENVOLVIMENTO DE UM ROBO AEREO PARA

3- Sistema Proposto

4- Resultados Experimentais |NSPECQAO = MONlTORlZAQAO.

5- Conclusoes

s futuros

e Aumentar a funcionalidade da Interface grafica:
e sistema de controlo manual através de um joystick;

e desenvolver algoritmos de visao;

e Aumentar a capacidade sensorial do robo:
e giroscopios;
e sistema de geolocalizacao diferencial;
e desenvolver algoritmos de navegacao autbnoma;

e Testar o veiculo em espacos abertos;

e Desenvolver um sistema cooperativo entre rob0s;

32



DESENVOLVIMENTO DE UM ROBO AEREO PARA
INSPECCAO E MONITORIZACAO.

; N |
- ;E~ 3
. I T 7 t
;_.II’T/O I ;3',{;’-"‘ o — |

-

OBRIGADO PELA ATENCAO

33



