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Tema e importancia
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° Gomportamento dindmico de um drone 5
quadrirrotor -
Veiculo aéreo nao tripulado




Objetivo

e Criacao de um modelo dindmico

e Simplificar 0 modelo através de hipoteses

e Utilizar os conceitos de dindmica
apropriados

e Simular o modelo em “scilab” ou “matlab”



Modelo e hipoteses simplificadoras

e 0 quadrirrotor € um corpo
rigido

e As hélices sao corpos
rigidos

e Simetria do quadrirrotor

e Sem deslocamento relativo
entre as partes




Hipoteses simplificadoras

e Velocidade do ar livre é nula (inexisténcia de
vento)

e Resisténcia do ar (arrasto) desprezada

e Dindmica dos motores ¢ rapida
(tempo de resposta imediato)
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