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I Introducao

* Quadricépteros

* Foram desenvolvidos para
necessidades militares



I Introducao

« Aeronaves impulsionadas
por 4 rotores

* Diversas aplicacoes distintas




I Modelo fisico

* CAD inicial
» Corpo central

* Bracos




I Modelo fisico

« CAD inicial

* Representacdo das forcas

» Rotacoes das hélices




I Modelo matematico

* Hipoteses
« 6 graus de liberdade

e Referencial
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