XXl . gl —
Mostra Feossustentabil
de Iniciacao e e ' 2

Cientifica 6a8denovembrode 2012

wwwupt.brfmi

RESUMO

Desenvolvendo veiculos aéreos néo tripulados utilizando hardware livre e software open
source
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INTRODUCAO:

A utilizacdo de VANT's (Veiculos Aéreos Nao Tripulados) vem aumentando a cada dia nas mais diversas areas como
agricultura, seguranca, georeferenciamento, militar, entre outras. Entretanto a utilizagcao de sistemas aéreos implica em
uma série de custos, muitas vezes inacessiveis para projetos de pesquisa ou pequenas e médias empresas. E nesse
contexto que se objetivou desenvolver um VANT utilizando elementos de hardware livre e software open source visando
uma reducéo consideravel no custo do mesmo mas sem perder qualidade, confianga e seguranca.

METODOLOGIA:

Para a construcdo do VANT foi utilizada uma placa controladora Arduino Mega com 5 sensores (acelerémetro, giroscépio,
bardmetro, magnémetro e ultrason), 4 motores do tipo outrunner de 950 kv, 4 controladores eletrénicos de velocidade de
30A, bateria de 4A, Mddulo de comunicacao Bluetooth para comunicacgéo entre dispositivos, 2 servos auxiliares para a
estabilizacdo da camera de video e um servo para coleta dos dados por meio de uma placa de Petri, além da utilizacédo de
uma fuselagem totalmente em aluminio. J& para a segunda etapa esta sendo utilizada a IDE (Integrated Development
Environment) da placa Arduino e a linguagem de programacdo C++ para os parametros de v6o e configuracdo do controle
por meio de radio freqiiéncia e GPS, este utilizando o software Rotas (ISAIAS, 2012) que visa realizar o controle
automatizado por coordenadas de GPS, utilizando dispositivos méveis como Tablets ou Smartphones, fazendo uso do
sistema operacional Android.



RESULTADOS E DISCUSSOES:

Como resultado da primeira etapa deste projeto, pode-se observar a viabilidade da construcdo de um modelo estavel,
utilizando elementos de hardware livre, software open source e de VANT's do tipo quadricoptero, que faz uso de quatro
hélices dispostas em "X". Essa alternativa reduz consideravelmente o custo final do projeto, além de nao utilizar
combustiveis fésseis, conseqlientemente, oferece uma maior maneabilidade em relacéo a outros modelos de VANT's.
Ja na segunda etapa pode-se citar o inicio da integracdo do VANT com o sistema de controle automatizado, utilizando
GPS, por intermédio do software de georeferenciamento destinado a sistemas aéreos Rotas.

Por dltimo, deverédo ser realizados testes utilizando o controle automatizado via GPS, integragdo por meio de dispositivos
moveis para telemetria e controle, futura implementagéo de um sistema anti-colisdo com uso de inteligéncia atrtificial,
visando a integridade e operacdo do VANT em diversos tipos de situagdes.

CONCLUSAO:

Com o desenvolvimento deste trabalho, percebeu-se a viabilidade de desenvolver VANT's de baixo custo para uso nas
mais diversas areas, utilizando elementos de hardware livre e software open source, demonstrando ser uma alternativa
viavel aos sistemas aéreos de alto custo.
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