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& Desenvolvimento dinamico e cinematico do veiculo aéreo com
Inclusdo das nao linearidades de entrada dos tipos zona morta e
saturacao.

@ Simulacao e analise dos resultados.

& Analise de fusao de sensores para processo de imple

veiculo aéreo.

& Submissao de artigos cientificos.

& Preparacao do documento para qualificaca
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& Analise do empuxo e torque de um rotor
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& Parametros de simulacéao O Resposta a uma referencia de
para validar o modelo largura de pulso comparada com a
iImposicao de velocidade 4

unit

0.65kg
0.806m/s?
0.232m
1.293kg/m?
1.5e—4Nm s2
7.5¢—3Nm s2/rad
1.3e—2Nm s2/rad
10e—15N s/m
10e—15Nm s/rad
0.055

0.024

0.15m and A = TR2
14V

0.036€2
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Publicacoes o

& 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.

& Controle com Compensacao Adaptativa de Atrito
Moveis com Rodas Diferenciais — A. S. Sanca, J.
e P. J. Alsina.

Aceito para apresentacao e publicacédo no CBA 200



o

Atividades em Andamentogs e

&/ Finalizacao do relatorio semestral de bolsista da ANP.

& Finalizacdo do documento de Qualificacdo de Doutorado.

& Instrumentacao de uma bancada de teste de empu

0 Pesquisa bibliografica de técnicas de contro
sensoriais e sinais de controle.
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