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Introducdo

Na aula tedrica 05 em Modelagem de
Sistemas Dindmicos, vimos que sistemas
embarcados Ciberfisicos, incorporam
modelos complexos de comportamento
dindmico.

Estes modelos precisam ser processados de
forma DETERMINISTICA em TEMPO REAL, em
processadores DEDICADOS

Estes processadores sdo também chamados
de controladores



() Este processador dedicado, € o xCU
(x Control Unit), onde x pode ser:

Engine ECU (automoveis)
Flying FCU (tudo que voa)
Ventilator VCU (ventilador Inspire).

Normalmente a programacdo €
direta sobre o processador!

N&o sabemos o que o SO pode
aprontar!




GD Ouso a dizer que o Firmware é o
corac@o do nosso projeto de Drone.




O que € um Firmware

Firmware € um software de baixo
nivel que fard a comunicacdo entre
softwares (de mais alto nivel) e
Hardware

Software «—» Firmware «» Hardware



Quem € nosso Firmware e onde ele rodard

PX4

E um projeto open
source de um
autopilot,
compativel com
diversos drones.

Pixhawk

Nossa FCU, um
computador com o
NUTTX, um RTOS,
onde o PX4 é

instalado.



e PX4 e NuttX

Nuttx € um sistema operacional de
tempo real (RTOS) para
controladores

PX4 autopilot € um firmware para
controle de aeronaves
automaticas de forma segura e

eficiente
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O que PX4 nos permite fazer

Simulacado

O PX4 é
compdtivel com
Linux, 0 que
permite rodar ele
no computador
para simular seu
funcionamento

Controle de voo

Além de j& possuir
todos 0s
algoritmos de
controle
embarcados
também ¢ versatil
paAra varias
formas de
controle (modos
de voo): manual,
automdatico, hold

Configuracgdo

Permite uma lista
de configuracéo
como velocidade
mMmaxima, drea de
VOO Seqguro,
velocidade de
transmissdo de
dados, etc.
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® O quetemos até agora?

> | AX"F <

autopi.ot

S
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® O quetemos até agora?
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e 3 MAVROS
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UAV to Robots ¥

B 48
e MAVLINK
:::ROS

MAVLINk Frame — 8-263 bytas
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MAVROS




Obrigado!

Podem entrar em contato com os monitores
pelo grupo da disciplina ou pelo inbox ou pelo
moodle.
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