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RESUMO: Este projeto tem como objetivo o desenvolvimento de um drone quadricoptero capaz de
simular situagdes do mundo real, promovendo inovagdo e integrando areas como engenharia
aeroespacial, controle automatico, robotica, comunicagdo e seguranca. Diante disso, a iniciativa tem
como foco a criagdo de um aeromodelo apto a executar missdes relativamente complexas, avaliando
como o design e os materiais influenciam seu desempenho. Neste contexto, o projeto testa a hipotese
de que uma maior precisdo e autonomia de voo podem ser alcangadas por meio de sistemas de
controle. Dessa forma, este trabalho oferece uma oportunidade pratica para aplicar conhecimentos
técnicos em cenarios desafiadores.
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DESIGN AND CONSTRUCTION OF AN AUTOMATED DRONE

ABSTRACT: This project aims to develop a quadcopter drone capable of simulating real-world
scenarios, promoting innovation and integrating fields such as aerospace engineering, automatic
control, robotics, communication, and safety. With this in mind, the initiative focuses on creating an
aircraft model capable of performing relatively complex missions, evaluating how design and
materials impact its performance. In this context, the project tests the hypothesis that greater flight
accuracy and autonomy can be achieved through control systems. Thus, this work provides a practical
opportunity to apply technical knowledge in challenging scenarios.
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INTRODUCAO

Conforme Damaceno ¢ Camino (2018), o drone quadricoptero ¢ um tipo de Veiculo Aéreo
Nao Tripulado (VANT) equipado com quatro hélices. Nos ultimos anos, essa categoria de drones tem
sido amplamente utilizada em diversas aplicagdes devido a mobilidade e estabilidade que oferece.
Paralelamente, estudos recentes destacam a importancia de otimizar o design estrutural e selecionar
componentes adequados para assegurar estabilidade e capacidade de carga dos quadricopteros,
(Agrawal et al., 2018; Tsiouris, Mavromatis, & Mantafounis, 2022; Humaidi et al., 2024).

Este trabalho descreve o desenvolvimento de um drone automatico projetado para executar
missdes que simulam problemas reais, como pouso em locais de dificil acesso, mapeamento de
regides, transporte e alijamento de carga, e desvio de obstaculos (Conceicdo et al., 2017; Silva, 2018).
foi utilizado o GCS (estagdo de controle de solo) de cddigo aberto Mission Planner, que de acordo com
Braga (2018), ¢ um software capaz de configurar os componentes do drone, carregar a programacao na
placa controladora, além de planejar e executar missdes automaticas através de rotas pré-definidas. A
pesquisa tem como objetivos: a) avaliar como o design ¢ materiais influenciam o desempenho do
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drone; b) testar a hipotese de que autonomia e precisao podem ser ampliadas por sensores e controle
automatico; e ¢) simular missdes em condigdes praticas.

O projeto também visa capacitar os participantes por meio de uma experiéncia pratica, que
inclui a constru¢cdo de um drone, a integragdo dos sistemas de navegagdo e controle, e a validacao de
seu desempenho. Além de estimular a criatividade e promover um ambiente de aprendizado dindmico,
a iniciativa aborda aspectos essenciais, como engenharia aeroespacial, controle automatico, robotica,
comunicagao ¢ normas, garantindo desempenho eficiente e seguro em variadas condi¢des de operacao.

MATERIAL E METODOS
A seguinte se¢do tem como objetivo identificar os principais materiais utilizados (Tabela 1) e
demonstrar as principais etapas para realizagdo do presente projeto (Tabela 2).

TABELA 1. Materiais utilizados para a montagem do drone.
Componente Descricao
Os motores dos drones sdo responsaveis pela propulsdo, controle
Motores brushless de 920kV  de altura, estabilidade, manobrabilidade e adaptacdo a condicdes
(4 unidades) externas. A medida kV relaciona rotagdes por minuto (RPM) e
volts, indicando que, para cada volt aplicado a bateria, o motor
alcanga uma rotagdo de 920 RPM. Com uma bateria de 11.1V, a
rotagdo nominal do motor ¢ de 10.212 RPM (920 kV x 11.1V).
Motores com kV mais alto giram mais rapidamente, enquanto
aqueles com kV mais baixo oferece maior torque e menor
velocidade; motores de 920 kV sdo ideais para aplicacdes que
exigem estabilidade e controle preciso, enquanto motores acima de
2000 kV sdao mais adequados para drones de corrida, priorizando
velocidade.
. Esse modulo ¢ responsavel por controlar a velocidade dos motores
ESC (Controlador Eletronico partir do comando da controladora. Cada motor consome até

de Velocidade) 30A (4 12A, entdo um ESC de 30A ¢ adequado.
unidades)

Tem como fung¢do energizar o modelo. Pode fornecer uma corrente

Bateria Li-Po (Polimero de 4vima de 165A (30 * 5200mAh). O tempo médio de voo,
Litio) 3S (ILI1V) -

expresso em horas, ¢ calculado pela razdo entre a capacidade da
5200mAh e 30C

bateria (mAh) e o consumo de corrente (A). A taxa de descarga
(C) deve ser suficiente para fornecer corrente de forma continua e
segura.

Responsavel pelo controle de todo o sistema. Inclui giroscopio de
Placa controladora de voo

3 eixos, acelerOmetro e magnetometro.

APM 2.8 (Ardupilot Mega)

Permite ao operador controlar a altitude, direcdo e velocidade do
drone, transmitindo comandos e recebendo dados em tempo real.
Também ajuda na estabilizagdo do voo e na configuragdo de

fungdes especificas.

Radio Controle FlySky 6
canais e com receptor

Fornece a localizagdo exata do drone, permitindo navegacdo e

Mbdulo GPS roteamento precisos. Habilita fungdes como o piloto automatico.
) ] Realiza a comunicacdo com a estacdo base, ¢ tem alcance entre
Modulo telemetria 100 e 200 metros.

Inclui o frame (responsavel por suportar os componentes), hélices

Estrutura fisica e trem de pouso.

Fonte: Acervo do autor.
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TABELA 2. Atividades realizadas e em andamento.

Realizadas

Em andamento

Treinamento e capacita¢do em construgdo,
operagao ¢ aplicagdo de drones

Testes de voo

Pesquisa bibliografica

Projeto de um controlador de voo para missoes
especificas

Analise e aquisicdo dos  principais
componentes e tecnologias necessarias para a
construgdo do quadricoptero

Testar missdes como a precisdo no procedimento
do pouso em locais de dificil acesso,
mapeamento de regides, transporte de carga,

identificacdo de formas geométricas, alijamento
de carga em alvo e desvio de obstaculos

Montagem e construgdo do drone Corregdes e ajustes finais

Fonte: Acervo do autor.

RESULTADOS E DISCUSSAO

A Figura 1 apresenta os materiais utilizados na montagem do drone, enquanto a Figura 2 ilustra
o processo de montagem dos componentes, seguindo as orientacdes dos videos do canal RC-X
DRONE (2017). Apo6s a montagem, o drone foi submetido a dois testes de voo. No primeiro, com
controle remoto (Figura 3), todos os movimentos foram executados com sucesso, demonstrando
estabilidade e manobrabilidade do equipamento. No segundo teste, em modo de voo automatico, foi
utilizada a rota pré-definida estabelecida no Mission Planner (Figura 4), onde foram testados apenas os
movimentos de decolagem e aterrissagem, também executados com éxito.

Embora o projeto tenha enfrentado desafios iniciais, como instabilidade e algumas quedas nas
primeiras tentativas de decolagem, ele mostrou-se promissor ao completar o primeiro voo controlado
com sucesso. Esses testes iniciais destacam avangos significativos, ainda que o drone ndo tenha sido
programado para realizar as missdes especificas, como pouso em locais de dificil acesso, mapeamento
de regides, transporte e alijamento de carga, identificacdo de formas geométricas e desvio de
obstaculos. Os resultados obtidos até o momento fornecem uma base solida para as proximas etapas do
projeto, como o planejamento das missdes, como apresentado na Figura 5, e realizac@o de novos testes
em condi¢des reais.

E importante ressaltar que todos os testes foram conduzidos em uma area controlada, com as
devidas precaugdes e levando em conta as condigdes climaticas.

FIGURA 1. Materiais utilizados na constru¢do do drone. Fonte: Acervo do autor.
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FIGURA 3. Software Mission Planner - Dados do voo durante teste com controle remoto.
Fonte: Acervo do autor.

FIGURA 4. Drone durante teste de voo automatico com base na rota pré definida no Mission Planner.
Fonte: Acervo do autor.
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FIGURA 5. Software Mission Planner - Plano de voo com rota a ser executada. Fonte: Acervo do
autor.

CONCLUSOES

O presente trabalho investigou, de maneira aprofundada, o uso de uma aeronave remotamente
pilotada (RPA) para a execugdo de missdes. A etapa de montagem do drone foi concluida com
sucesso; portanto, o proximo passo no desenvolvimento consiste na implementagdo de algoritmos de
controle e navegacdo, com o objetivo de possibilitar que o drone realize as tarefas de forma totalmente
automatica. O desenvolvimento completo da aeronave exigiu um extenso processo de estudo, que
incluiu, entre outras atividades, a leitura de artigos cientificos, a consulta a videos no YouTube e a
exploracdo de sites de desenvolvedores, como o ardupilot.com. Diante dessas consideragdes, pode-se
concluir que o sistema esta preparado para cumprir seu objetivo de realizar as missoes, desde que os
aprimoramentos de controle sejam devidamente implementados.
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