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INTRODUCAO:

Popularmente conhecidos como Drones, os VANTSs surgiram em ambientes militares para fins de espionagem e
patrulhamento. Contudo, nos ultimos anos, houve um aumento significativo do uso civil destes equipamentos. Com o
desenvolvimento de novas tecnologias, especialmente para este novo mercado civil, os VANTS tém ganhado mais
velocidade e capacidade de voo. Diversos equipamentos, como estabilizadores e modulos GPS de alta preciséo, agregam
mais funcionalidades a estes equipamentos, permitindo ampliar o seu uso nas mais diversas areas. Entretanto, a utilizacao
desses equipamentos aéreos implica em uma série de custos, muitas vezes inacessiveis para projetos de pesquisa ou
pequenas empresas. Desta forma, o presente trabalho visa apresentar o desenvolvimento de um Drone, utilizando
plataformas de hardware e software abertas, para capturar imagens em alta resolugdo, podendo assim utiliza-las para
varios fins, dentre eles a criacdo de um Geoportal.



METODOLOGIA:

Para o desenvolvimento do VANT, apés as pesquisas realizadas, optou-se pelo uso do ArduPilot, por sua caracteristica de
Open Source e possuir recursos avancados se comparados com outros controladores. Para a mecanica do mesmo,
utilizou-se um Frame de Fibra de vidro e aluminio HY-800, motores da marca RcTimer 5010 ¢, 360kv, hélices de fibra de
carbono de tamanho 15x5.5, ESCs de 45 Ah, baterias ZIPPY de 5000 mah 6S, GPS 3DR Ublox LEA M6 e kit de telemetria
3DR 915 Mhz. Para fazer a captura das imagens optou-se pela camera Canon PowerShot SX260 HS 12.1 MP por obter
imagens com boa qualidade, menos distorcdo, GPS integrado e acoplamento com os demais componentes do drone. Para
realizar a ortorretificacdo e a mosaicagem, utilizou-se o software proprietario ENVI. A ortorretificagdo é uma representacéo
fotografica de uma regido da superficie terrestre. Ja a mosaicagem € a tarefa de unificar imagens de uma regido para
representacao em mapa ¢, mosaico.

RESULTADOS E DISCUSSOES:

Para aplicar as técnicas de ortorretificacdo e mosaicagem, € necessario um equipamento de coleta de imagens em alta
resolucédo, tendo em vista que a qualidade da imagem interfere diretamente no resultado final. Tendo em vista este fator, a
escolha da camera é de fundamental importancia. O projeto utilizava uma GoPro Hero 3, porém, a mesma possui uma
grande distor¢éo na imagem devido ao formato de sua lente, desenvolvida para capturas de imagens com um maior angulo
de captura. Optou-se por outra camera, uma Canon PowerShot SX260 HS 12.1 MP.

Para realizar a captura das imagens, foram necessarios muitos testes e calibragem do equipamento, os quais foram
realizados para determinar a velocidade do voo, altura e tempo entre fotos, visando ndo deixar partes do terreno fora do
mosaico. Apds a obtencdo das imagens passou-se para a parte de processamento das mesmas. Neste projeto foram
coletadas imagens de algumas ruas do campus da UPF com o Drone construido, sendo que ap0s coletado o material foram
feitos os processos de ortorretificacdo das imagens com o software ENVI, este primeiro processo tem a funcéo de
transformar a imagem, que quando obtida esta em formato conico, em um plano com a mesma validade cartografica, sem
deformacdes. Apés este processo, utilizando o mesmo software é feita a mosaicagem de todas as imagens na ordem em
gue foi retirada, assim formando um mosaico. O resultado final € um plano cartografico digital com uma alta qualidade e
resolucéo.

CONCLUSAO:

O uso de solugBes open-source, no desenvolvimento de drones, mostra-se uma 6tima alternativa quando se deseja um
produto de qualidade, uso especifico e baixo custo. Apesar do uso de software proprietario no processo de mosaicagem e
ortorretificacdo, demonstra-se a aplicabilidade de novas tecnologias a servico da topografia e agricultura de precisdo
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