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DESENVOLVIMENTO E METODOLOGIA

A plataforma de validacdo de estratégias de controle a ser desenvolvida neste projeto é constituida de
um prototipo de um helicoptero de 1-DoF que apresenta uma hélice acoplada a um motor de comente continua
sem escovas fixada a uma haste articulada. Ligado ac motor tem-se o ESC (controlador de velocidade eletrd-
nica, do inglés Eletronic Speed Controller), responsavel pelo controle de velocidade do motor. Este sistema
utiliza um microcontrolador do tipo Arduino, onde foi implementado um controlador Proporcional-Integral-
Derivativo (PID). Para fins de analise da proposta, utilizou-se do software computacional livre Scilab/Xcos para

realizar simulages de um modelo equivalente da planta.
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