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Descrigdo: Este minicurso trata de weiculos aéreos atuados por mdltiplos rotores elétricos,
tripulados ou ndo, aqui chamados de multicopteros. Esses veiculos ttm como caracteristicas mais
relevantes, além do fato de serem elétricos, a sua capacidade de pairar e pousar/decolar
verticalmente. Os multicopteros sdo representados principalmente pelos drones e aeronaves eVTOL
(electric Vertical Take-off and Landing) e podem ter desenhos variados, a depender da quantidade
de rotores, da possibilidade ou ndo de vetoragdo e da existéncia de outros elementos geradores
passivos de forca de sustentacdo (por exemplo, um baldo aeroestatico ou asas fixas). O proposito
deste minicurso é oferecer uma breve introducdo a modelagem dindmica, bem como ao projeto de
leis de controle e guiamento de multicopteros. A exposicdo da parte referente a modelagem se
baseara na abordagem Newton-Euler e considerara exemplos contendo rotores fixos, vetoraveis,
além da geracdo estatica de sustentacdo por um baldo de hélio. A parte referente ao controle sera
separada em trés subpartes organizadas hierarquicamente. A primeira subparte, no nivel mais
préximo dos atuadores, é a chamada alocacdo de controle. Sua funcdo é distribuir comandos entre
os atuadores disponiveis de forma a realizar a forca e o torque resultantes demandados pelas leis de
controle de voo. A segunda sdo as leis de controle de voo em si, cuja funcdo é conferir o
desempenho dindmico desejado. Por fim, a terceira subparte é o guiamento. Sua funcdo é gerar
comandos de posicdo e proa para as leis de controle de voo de forma que essas gerem comandos de
forca e torque realizaveis pelo alocador de controle. A teoria serd ilustrada com simulacbes em
MATLAB. Este minicurso é um recorte da disciplina MP-282* oferecida pelo proponente ao
Programa de Pds-Graduacdo em Engenharia Aeronautica e Mecénica do ITA.
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Carga horéria: 4 horas
Conteudo a serabordado:

1) Introducéo

2) Esforcos externos

3) Esforgos resultantes de controle
4) Equacgdes de movimento

5) Leis de controle de voo

6) Alocagéo de controle

7) Guiamento

1 Para mais informagdes, vide http://www.professordavisantos.com/modeling-control-mav/.
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