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Quadricóptero

TITLE ONE
WRITE  SOMETHING HERE

TITLE TWO
WRITE  SOMETHING HERE

AutônomosPilotados à distância

EntretenimentoUso Militar

Agilidade

Segurança

16,5 bi

32,8 bi

2020 2026E

Tamanho do mercado 
global de VANTs (U$)
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Modelagem

Cinemática e Dinâmica
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Referencial

Inercial
Graus de Liberdade

RotaçãoTranslação
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Sistema 
subatuado

2 pares
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Sistema de Coordenadas
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Hipóteses
Simplificadoras

Empuxo aerodinâmico e arrasto são

proporcionais ao quadrado da

velocidade angular dos rotores

Centro de Gravidade no centro da

estrutura

Hélices e estruturas são rígidas e

simétricas

Modelo de Newton-Euler

I ሶΩ3𝑥3 + Ω3𝑥3 ∙ 𝐼3𝑥3Ω3𝑥3 = 𝜏3𝑥3

𝑚 ሶ𝑉3𝑥3 + Ω3𝑥3 ∙ 𝑚𝑉3𝑥3 = 𝐹3𝑥3Rotação

e

Translação

Matrizes de Rotação 

𝑅𝑥(𝜙), 𝑅𝑦(𝜃) 𝑒 𝑅𝑧(𝜓)

6 equações 

diferenciais

Projeção dos vetores

𝑅 = 𝑅𝑧(𝜓)𝑅𝑦(𝜃)𝑅𝑥(𝜙)

𝑄 = 𝑥 ሶ𝑥 𝑦 ሶ𝑦 𝑧 ሶ𝑧 𝜃 ሶ𝜃 𝜙 ሶ𝜙 𝜓 𝜓

Espaço de Estados

Simulação ComputacionalLinearização

Resposta do sistema a 

situações de desequilíbrio

Scilab ou Matlab
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