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INTRODUCAO RESULTADOS E VALIDACAO

Os drones autdbnomos tornaram-se uma tecnologia
amplamente utilizada em diversas aplicacoes, como
mapeamento aereo, vigilancia, entregas e entretenimento.
A capacidade de voar de forma estavel e controlada €
fundamental para o desempenho seguro e eficaz dessas
aeronaves nao tripuladas.

Figura 1. Diagrama de blocos do drone no Simulink.
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Fonte: Elaborado pelos autores.

Figura 2.Parametros PID do drone.
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Fonte: Elaborado pelos autores.

JUSTIFICATIVA

Nesse contexto, o controle de estabilidade desempenha um
papel crucial, permitindo gue os drones mantenham uma
posicao e orientacao desejadas, mesmo em condicoes
adversas, como ventos fortes ou mudancas bruscas de
direcao.

OBJETIVOS

O foco deste projeto € no controle do angulo de inclinacao
do drone em relagcao aos trés eixos (X, Yy, z) - onde 0 eixo X
representa a Inclinacao lateral, o eixo y representa a
Inclinacao longitudinal e o eixo z representa a inclinacao
vertical - conhecido como angulo de inclinacao da arfagem.

ORCAMENTO

Esse projeto foi inteiramente simulado através do Matlab e
Simulink, nao sendo replicado fisicamente.
Dessa forma, o projeto nao apresentou gastos.

Aplicando-se uma condicao Inicial no angulo de inclinacao
em um eixo especifico do drone, o controle PID estabiliza o
sistema corrigindo o erro e mantendo a inclinacao em 0°.
Caso ocorra em seguida uma nova perturbacao no sistema
0 controle PID é capaz de estabilizar o drone novamente.

Figura 3. Drone estabilizando apoés inclinacéo de 4 graus radianos.
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Fonte: Elaborado pelos atores.

Figura 4. Drone estabilizando apds inclinacéo de 3 graus radianos.

Fonte: Elaborado pelos aus.

CONCLUSAO

A partir de tudo que foi mostrado, pode ser observado que
o controle PID funciona para a estabilizacao do drone a
partir de disturbios em um eixo especifico.

Contudo, o processo de estabilizacao mostra-se lento,
levando cerca de 1 minuto para se concretizar.

PERSPECTIVAS

Como melhoria, faz-se necessaria a obtencdo de
parametros mais otimizados para o controle PID, de forma
gue a estabilizacao do sistema torne-se mais agil e
conseguentemente mais eficaz.
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