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ContribuiContribuiçção do Trabalhoão do Trabalho

Desenvolvimento dinâmico e cinemDesenvolvimento dinâmico e cinemáático do vetico do veíículo aculo aééreo com reo com 
inclusão das não linearidades de entrada dos tipos zona morta e inclusão das não linearidades de entrada dos tipos zona morta e 
saturasaturaçção. ão. 

SimulaSimulaçção e anão e anáálise dos resultados.lise dos resultados.

AnAnáálise de fusão de sensores para processo de implementalise de fusão de sensores para processo de implementaçção no ão no 
veveíículo aculo aééreo.reo.

Submissão de artigos cientSubmissão de artigos cientííficos. ficos. 

PreparaPreparaçção do documento para qualificaão do documento para qualificaçção de Doutorado.ão de Doutorado.



Veiculo AVeiculo Aééreo: reo: QuadriQuadri--RotorRotor

Motor Motor brushlessbrushless com hcom héélice lice 
para teste de empuxopara teste de empuxo

Regulador ESC          Motor Regulador ESC          Motor BrushlessBrushless



DeterminaDeterminaçção de parâmetrosão de parâmetros

Diagrama em blocos do Diagrama em blocos do quadriquadri--rotorrotor

AnAnáálise do empuxo e torque de um rotorlise do empuxo e torque de um rotor



SimulaSimulaççãoão
Parâmetros de simulaParâmetros de simulaççãoão
para validar o modelopara validar o modelo

Resposta a uma referencia de Resposta a uma referencia de 
largura de pulso comparada com a largura de pulso comparada com a 
imposiimposiçção de velocidadeão de velocidade



PublicaPublicaççõesões

Dynamic Modelling of a Quadrotor Aerial Vehicle with Nonlinear
Inputs – A. S. Sanca, P. J. Alsina and J. J. F. Cerqueira. 
Submetido para o LARS 2008.Submetido para o LARS 2008.
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Móveis com Rodas Diferenciais – A. S. Sanca, J. J. F. Cerqueira 
e P. J. Alsina.
Aceito para apresentaAceito para apresentaçção e publicaão e publicaçção no CBA 2008.ão no CBA 2008.
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FinalizaFinalizaçção do relatão do relatóório semestral de bolsista da ANP.rio semestral de bolsista da ANP.

FinalizaFinalizaçção do documento de Qualificaão do documento de Qualificaçção de Doutorado.ão de Doutorado.

InstrumentaInstrumentaçção de uma bancada de teste de empuxo.ão de uma bancada de teste de empuxo.

Pesquisa bibliogrPesquisa bibliográáfica de tfica de téécnicas de controle com fusão de sinais cnicas de controle com fusão de sinais 
sensoriais e sinais de controle.sensoriais e sinais de controle.
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