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Os UAVs (Unmanned Aerial Vehicle) sao aeronaves que nao necessitam de um piloto a
bordo. Sao utilizados para fins militares, meteorolégicos, seguranga, entretenimento, entre
outros. Dentre essas aeronaves destacam-se os quadrirrotores. Estes sao arranjos de qua-
tro propulsores eletromecénicos, cada qual constituido por hélice, motor brushless e ESC
(Electronic Speed Control). Em estudos realizados para obter o modelo matemadtico da
dindmica do quadrirrotor, deparou-se com a necessidade de determinar os coeficientes de
torque e de empuxo. Ambos podem ser obtidos analiticamente, porém os valores obtidos
nem sempre condizem com a realidade [2]. Por esse motivo, é vantagem obté-los por meio
de testes experimentais. Por tanto, o objetivo desta investigacao consiste em examinar a
literatura técnica e constatar as caracteristicas dos instrumentos utilizados para obter tais
coeficientes. Dessa forma, as informagoes coletadas serao base para o desenvolvimento de
uma plataforma de teste que mega com precisdo os parametros supracitados. Os coeficien-
tes de empuxo, C, e de torque de reagao, Cg, dependem da geometria e do perfil do rotor.
Ambos os coeficientes atuam sobre a estrutura suspensa no ar e podem ser expressos pelas
equagoes (1) e (2) respectivamente. Onde w; representa a densidade do ar, T; o torque de
reacao e, (J; 0 empuxo.

Tz‘ = CTW,L'Q (1)

Qi = Cqu; (2)

Com o intuito de identificar esses parametros com diferentes motores, hélices e controla-
dores, diversas plataformas foram desenvolvidas nos ultimos anos. O levantamento bibli-
ografico foi realizado em artigos internacionais sobre plataformas UAVs publicados desde
o ano de 2010. Dentre esses, selecionou-se alguns trabalhos que especificam os métodos e
instrumentos utilizados para aquisicao de dados. Com essa andlise procurou-se levantar
informagdes para aprimorar as plataformas desenvolvidas pelo grupo de pesquisa. Tendo
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em vista que para identificar parametros, por meio de experimentos, é necesséario utilizar
dispositivos de medicao precisos, [1] capturou informagoes como empuxo, consumo atual
e velocidade de rotacao, fazendo uso de uma balanca de precisao, um encoder e um sensor
de corrente de entrada em sua plataforma com formato de gangorra. Os sensores, por meio
do MATLAB Simulink@®), registram os dados através da interface Quanser em tempo real.
Porém h4 outras formas de se obter o empuxo do motor, como a utilizada por [4]. Esse,
ao invés de uma balanca, utilizou um peso, maior do que o empuxo maximo antecipado
gerado pelo motor, fixado na extremidade oposta a combinagdo motor-hélice a ser tes-
tada. Uma terceira opgao, para se obter o mesmo coeficiente é através do uso de células
de carga. As células de carga sdo estruturas eletromecéanicas que se deformam, dentro do
regime eldstico, ao receberem esforcos fisicos e, sao capazes de converter, por meio de um
circuito elétrico, o valor dessa deformagao em voltagem. Por esse motivo sao consideradas
mais eficientes computacionalmente. Em uma terceira plataforma, diferentemente de [1]
e [4], é observado o conjunto motor-hélice na horizontal. Esse se encontra nessa posigao,
pois reduz a turbuléncia das hélices, que tem como causa o retorno do vento que a mesma,
empurra para baixo [3]. Turbuléncia essa que afeta consideravelmente os dados retirados
da plataforma e, consequentemente, a modelagem e o controle do quadrirrotor. Nessa
mesma plataforma verifica-se o uso de células de carga e sua eficiéncia na obtencao de
ambos os coeficientes supracitados. Desse modo, aprimorou-se o sistema de medicao da
plataforma de teste desenvolvida pelo grupo, assim como a posicao do conjunto motor-
hélice, utilizando a ideia de [3]. A expectativa é de que por meio de andlises experimentais
seja validada a reducao de turbuléncia nas hélices. Dessa forma pode ser utilizada para
medir, com maior precisdo, os coeficientes de empuxo e torque necessarios para modelar
matematicamente a dinamica de um quadrirrotor.
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