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1. Regras e Prazo de Entrega

A prova sera com consulta e aberta, entretanto pede-se que os grupos nao troquem
informacdes entre si. A consulta é aberta a literatura, Internet e entre os membros da
equipe.

A data de entrega sera no dia 6 de outubro as 9:20. No horario da aula. As entregas serao
em formato eletrbnico PDF, recomenda-se os alunos utilizarem o ambiente de edicao
Overleaf https://www.overleaf.com para a resolugao das questdes.

2. Orientacoes Gerais

A disciplina PSI-3442 adota a abordagem Model Based Design, assim espera-se que 0s
alunos, com os conhecimentos incorporados ao longo do curso em Engenharia Elétrica,
sejam, capazes de, a partir de uma modelagem de alto nivel, projetar um sistema
embarcado com comportamento deterministico, de acordo com especificacbes de projeto.
deverao ser entregues uma resolugdo por equipe com as respectivas identificagbes dos
alunos envolvidos.

A arquitetura geral do sistema é apresentado na figura 1:
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Figura 1 - Arquitetura Geral do Sistema


https://www.overleaf.com/

3. Questoes

12 Questao (3 Pontos) Modelo do Sistema Dindmico de um Quadrirrotor.

Os grupos deverao propor e desenvolver um sistema dindmico de um drone, no caso um
multirotor com 4 hélices, ou quadrirrotor. O modelo deve considerar o sistema de
coordenadas e navegacéao considerando os seis graus de liberdade em pitch, roll e yaw. O
modelo deve considerar as forgas aplicadas, as dimensoes fisicas do drone como distancia
inter-hélices, massa, carga e dimensdes das hélices. Na processo de modelagem, os
alunos devem propor o seu proprio modelo de sistema dindmico apresentando o seu
modelo PID (Proportional-Integral-Derivative). Esta atividade deve ser consolidada num
documento préprio em PDF com os diagramas do modelo, equacionamento e respectivo modelo
PID. Os alunos devem apresentar a bibliografia pertinente com as respectivas citagbes a fontes
primarias., sugere-se no minimo 10 referéncias primarias.

Uma referéncia indicativa é a tese de mestrado de Rejane Sa, da Universidade Federal do
Ceara intitulada: CONSTRUCAO, MODELAGEM DINAMICA E CONTROLE PID PARA
ESTABILIDADE DE UM VEICULO AEREO NAO TRIPULADO DO TIPO QUADRIRROTOR,
disponivel no Moodle da Disciplina.

22 Questao (3 Pontos) Modelo MatLab Quadrirrotor

Os grupos deverao realizar o modelo Matlab do modelo do Sistema Dinamico proposto na
primeira questdo. Esta modelagem devera ser disponibilizada no ambiente em nuvem
MatLab disponibilizado para cada uma das equipes.

O modelo deve considerar uma IHC (Interface Humano Maquina) para controle PID do
multirotor. A IHC deve considerar o modo 2 de vbo/transmissao.
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Figura 2 - Modos de Controle de Multirrotores




Como recomendacdo apresentamos as seguintes referéncias complementares para esta
questao:

https://www.mathworks.com/help/aeroblks/examples/quadcopter-project.html?requestedDo
main=www.mathworks.com&requestedDomain=www.mathworks.com

https://qithub.com/dch33/Quad-Sim

https://www.youtube.com/watch?v=klgwZFGlgio

A simulacdo Matlab simulink deve conter os seguintes blocos: Interface IHC, Modelo PID,
Modelo 3D do multirotor
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Figura 3 - Diagrama dos Blocos Principais na Simulagdo MatLab Simulink

32 Questao (2 Pontos) Rede ROS

O simulador MatLab do quadrirrotor construido deve fazer possuir uma interface com o
sistema operacional ROS (Robotic Operating System) www.ros.org. O ambiente ROS deve
ser instalado pelos alunos na workstation Linux disponibilizada.

Uma referéncia sobre a realizacido da Interface encontra-se no link abaixo:

https://www.mathworks.com/hardware-support/robot-operating-system.html

42 Questao (2 Pontos) Apresentacao dos Resultados


https://www.youtube.com/watch?v=kIgwZFGlgio
https://www.mathworks.com/help/aeroblks/examples/quadcopter-project.html?requestedDomain=www.mathworks.com&requestedDomain=www.mathworks.com
https://www.mathworks.com/hardware-support/robot-operating-system.html
http://www.ros.org/
https://github.com/dch33/Quad-Sim
https://www.mathworks.com/help/aeroblks/examples/quadcopter-project.html?requestedDomain=www.mathworks.com&requestedDomain=www.mathworks.com

no dia 06 de outubro os alunos deveram apresentar de forma sintética os resultados
alcancados até o momento. Para tanto cada equipe realizard uma apresentacao de no
maximo 15 minutos e 10 slides. Os Slides deverao ser elaborados na plataforma Google.



