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Desenvolvimento de um Sistema de Transporte de Objetos via Visdo Computacional para

Aplicacdo em Voo Autdnomo de Drone.
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Resumo

O trabalho consiste na elaboracdo e construcdo de uma ferramenta capaz de capturar um objeto e fazer o seu
transporte através de um drone. Esta ferramenta foi projetada com o uso do software AutoCAD e impressa em ABS por
uma impressora 3D. Através da placa microcontroladora Arduino NANO e um acelerdmetro, realiza-se 0 movimento de
pega de objeto em pleno voo, com o auxilio de um servo motor, para futura aplicacdo em drone.
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Introducgéo

Atualmente, com o avanco da tecnologia,
desenvolver um sistema que possa ser embarcado em
drone é de grande valia. Este trabalho visa desenvolver um
sistema para transporte de objetos via drone. Uma
maneira de validar o resultado deste trabalho é conseguir
embarcar este sistema em um drone e realizar o
transporte de objetos, com atencdo no que se refere ao
peso e dimensao.

Os drones tém agitado o atual mercado de
tecnologia, com uma vasta area de aplica¢des. Em [1] foi
construido um sistema para sinalizacdo de desvio de rota
utilizando o microcontrolador Arduino. O sistema sinaliza,
através de leds, quando ocorre um desvio na rota prée-
definida. Para isso, ele utiliza de uma shield GPS para a
obtencao de coordenadas.

Resultados e Discusséo

Primeiramente, foi projetado e desenvolvido o
sistema de garras, com o auxilio da ferramenta
AutoCAD. Posteriormente, a pecga foi impressa em ABS
através de uma impressora 3D.

Na Figura 1 é possivel visualizar as pecas
desenvolvidas no software. O uso do software foi de
extrema importancia para um melhor entendimento do
funcionamento esperado e a otimizacdo da peca, com as
melhores dimensdes, sem afetar 0 peso da estrutura.

Figura 1. Desenvolvimento da ferramenta no AutoCAD.

Em seguida, com a ferramenta produzida, foi
criado o cddigo. Para isso, foram utilizados um Arduino
NANO, um acelerémetro MPU6050 e um servo motor
SG90.

O cédigo a ser embarcado no microcontrolador
deve ser capaz de receber os dados do sensor
acelerdbmetro, uma vez que 0 sensor percebe uma
variacdo brusca de choque mecénico, o Arduino executa

0 acionamento de um servo motor que faz o fechamento
das articulacdes da garra mecénica, icando um objeto.

Na Figura 2 tem-se o circuito esquematico a ser
embarcado no drone, que, juntamente com a ferramenta
produzida, ird fazer a captura do objeto a ser
transportado.

Figura 2. Esquema do circuito embarcado no drone.

Conclusodes

De maneira geral, pode-se notar que 0 sistema
desenvolvido conseguiu realizar o movimento de pega
com sucesso, pois toda vez que o sensor acelerbmetro
capturava a informacao, imediatamente o}
microcontrolador acionava o servo motor fazendo o
fechamento da garra. Em se tratando de um sistema
icado pelo drone, as condi¢bes de voo podem interferir
na qualidade da pega do objeto.

Uma futura aplicacdo serd embarcar todo o
sistema em um drone autdbnomo e, através de uma shield
GPS e uma cémera, para que, ele seja capaz de
reconhecer o objeto e coleta-lo. Também sera feito todo
o0 trajeto via GPS, para que o drone opere 100% de forma
autdbnoma.
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