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Introducao

Quadricopteros tém
capacidade de transportar
pequenas cargas rapidamente
e de capturar imagens de
varios pontos de vista, além
de ter baixo custo comparado
a outros meios que executam
a mesma funcao.




Exemplos do uso de drones:

e Na area médica ja foram usados para o transporte de kits
de primeiros socorros para pessoas em situacoes de

emergéncia;
e J3 existem servicos de entrega de encomendas feitos por

drones.



Forcas, torques e
sistema de
coordenadas




Modelo Dinamico

Para encontrar as equacdoes do sistema relacionou-se o
sistema movel e fixo, através da seguinte matriz tranformacao:
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Modelo dinamico

Utilizando a segunda lei de newton
para a forca resultante, composta
pelas forcas nos rotores e pela forca
gravitacional, obtemos as
velocidades translacionais.
Analogamente, utilizando os torques
foi encontrado as equacodes para as
velocidades angulares.

m.X = F, (cos sin 6 cos ¢ +siny cos ¢p) — C1x
m.y = FE, (siny sin 8 cos ¢ + cos P cos ¢p) — C,y
m.Z = F,cosfcos¢p —mg — C5Z
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