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Introducao

Os drones, também conhecidos por Veiculos Aéreos Nao
Tripulados (VANT), sao plataformas voadoras que podem ser
controladas remotamente ou através de software
iImplementados em  microcontroladores, presentes no
dispositivo. Segundo (N. Mahamud et al., 2016) esse tipo de
ferramenta, permite a automacao de diversas tarefas, ou seja,
ela facilita o sobrevoamento de areas com acesso restrito,
reconhecimento de areas para propositos militares, entregas
de mercadorias civis e apoio no combate de incéndios.

Devido as caracteristicas de um VANT e seus diversos
meios de aplicacoes, o uso desse aparelho como uma
plataforma de pesquisa para outras aplicacoes poderia abrir
diversas possibilidades de projetos futuros e/ou ampliar
projetos ja em execucao. Considerando que os aparelhos
comerciais possuem a |limitacao da capacidade de
customizacao, o trabalho propoem, como alternativa, o
desenvolvimento de um VANT de baixo custo, que permita a
possibilidade de customizacao de recursos para uso Nnos mais
diversificados projetos, permitindo que seja utilizado como
uma plataforma multipropdsito que possam aproveitar dessas
aplicacoes da robotica. (Ribeiro et al., 2014)

Metodologia

O trabalho foi iniciado por uma revisao bibliografica sobre
plataformas de programacao embarcada e escolha do Arduino
devido a grande quantidade de materiais disponiveis para

implementacao e configuracoes com esse tipo de dispositivo.

Para testes iniciais, foi realizada uma aplicacao com uma
unica “asa” (motor, hélice) do quadricéptero em conjunto com
a biblioteca Johnny-Five executada através da linguagem de
programacao Node.js. Dessa forma permitindo o controle do
controlador utilizando interfaces de alto nivel e captura direta

do teclado, para que seja possivel o controle da rotacao.

O algoritmo StandardFirmataPlus, que esta presente nos
exemplos da IDE do Arduino, também é utilizado para a
execucao da biblioteca Johnny-Five. A Figura 1 apresenta o
ambiente de teste com uma hélice e os equipamentos

utilizados para o desenvolvimento do protoétipo.

Figura 1. Diagrama dos componentes

Fonte: Disponivel em: <
http://johnny-five.io/examples/esc-keypress/>

Resultados

O projeto resultou em um ambiente de teste com uma

hélice que pode servir para experimentos de calibragem de
controladores e controle de rotacao de motores Brushless,
além de customizacdoes por software através do
microcontrolador Arduino.

Figura 2. Demonstracao do motor em funcionamento
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Fonte: Elaborada pelo autor

Conclusao

Com a realizacao dos testes com uma hélice, foi possivel a

identificacao das tecnologias e bibliotecas para
implementacao das outras trés hélices para o quadricoptero.
Além disso, a customizacao do controle dos motores Brushless
através de software implementado no microcontrolador
Arduino foi realizada, de modo que novas configuracoes sejam
possiveis, dando ao aparelho a possibilidade de aplicacoes
multipropadsito.
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