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Identificacdo dos parametros do modelo dinamico de um quadrotor
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Introducéo

Para a realizagdo do controle de acompanhamento de
trajetéria de um quadrotor € necesséario realizar a
identificacdo dos par&metros do seu modelo dindmico.
Portanto, neste resumo sdo apresentados os resultados
obtidos da identificagdo do momento de inércia e massa
da aeronave através de software CAD. E os torques e
impulso maximos baseados na medicdo das velocidades
das hélices. Esses parametros serdo utlizados para
continuacdo do trabalho apresentado em [1] da simulacéo
em MATLAB® do controle PD de acompanhamento de
trajetoria de um quadrotor, conforme proposto em [2].

Resultados e Discussao

A obtencdo dos pardmetros do modelo consistiu na
representacdo do quadrotor utilizado na pesquisa no
software CAD Inventor versdo académica. Cada peca do
veiculo foi desenhada separadamente e com especificacao
do material. Em seguida, foi feita a montagem e obteve-se
as propriedades do conjunto, como a massa do quadrotor
(m), os momentos de inércia com relacdo aos trés eixos
(Ixx, lyy e Izz) e a distancia dos rotores até o centro de
massa do veiculo (). Os dados obtidos sdo mostrados na
Tabela 1 e a representacdo do quadrotor no software é
mostrada na Figura 1.

Tabela 1. Parametros do modelo

m 0,043 kg

| 55 mm
IXx 280,574 kg mmz2
lyy 284,627 kg mmz
l1zz 548,622 kg mm?

Figura 1. Representacéo do quadrotor

A segunda etapa desse trabalho consistiu em relacionar os
movimentos de controle do radio Spektrum® DSM2 2.4
GHz com os torques em relagcdo aos trés eixos (torques de
rolagem, arfagem e guinada, t¢, te e ty, respectivamente)

e o impulso (T). Para isso, foram feitos experimentos da
seguinte forma: o quadrotor foi preso em uma morsa e
movia-se uma das alavancas do radio até seu ponto
méximo em um sentido. Cada alavanca tem dois sentidos
de movimento e cada um desses movimentos se relaciona
com um torque ou impulso. Em seguida, mediu-se a
rotacdo de cada uma das quatro hélices por meio de um
tacémetro digital. Esse procedimento foi feito para os dois
sentidos de cada uma das duas alavancas e obteve-se:

w1 = 4900 rpm, w2z = 5100 rpm, ws = 5000 rpm e wa = 5200
rom. Em seguida, com base nas equac¢des do modelo
dindmico mostradas abaixo, foi possivel relacionar os
torques e o impulso com a rotagdo das hélices.

T = kwi2 (1)
t = Ik (-w2+was?) (2)
te = Ik (-w;2+ws?) 3)
ty = bwi2 4)

Sendo k=2,98 10 o coeficiente de elevagao, b=1,14 107
o coeficiente de vento e w; a velocidade angular de cada
rotor (i = 1,2,3,4), conforme visto em [2]. Dessa forma,
obteve-se o0s torques e impulso maximos que sao
mostrados na Tabela 2.

Tabela 2. Torques e Impulso méximos

T 334Ns
th 1,8510° N m
te 1,77 103N m
ty 0,128 Nm

Conclusbdes
No presente trabalho foram obtidos os paréametros do
guadrotor. Foi feita a representacdo do veiculo em
software CAD Inventor e com isso obteve-se o0s
pardmetros do modelo. Por meio de experimentos foi
possivel relacionar o movimento das alavancas do radio
com a rotacdo das hélices e, através de equacdes
mateméaticas da dindmica do quadrotor, obteve-se o0s
torques e impulso méaximos. Assim, todos os parametros
necessarios para o desenvolvimento de experimentos de
controle com quadrotor foram obtidos de forma satisfatéria.
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