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RESULTADOS E CONCLUSAO

Portanto, os resultados de simulagdo no ambiente Scilab/Xcos demonstraram a viabilidade desta
solugdo no que se refere a utilizacdo de recursos de baixo custo para a validacdo de estratégias de controle do
tipo Proporcional-Integral-Derivativo, bem como por permitir a analise grafica do sistema em um ambiente
dedicado computacional.

Para trabalhos futuros pretende-se ampliar o grau de liberdade desta aeronave, incluindo, por
exemplo, uma se-gunda haste articulada acoplada a dois motores e a reali-zagdo da analise da robustez desta
estratégia de controle. Ademais, faz-se necessario a realizacdo da identificacdo da planta desenvolvida em

bancada a fim de se obter os pardmetros equivalentes para a simulagéo.

DESENVOLVIMENTO DE UMA PLATAFORMA DE VALIDAGAO CONSTITUIDA DE UM HELICOPTERO DE1-DOF U " de Ensine, I
E PROJETO DE UM CONTROLADOR PID Pesquisa e Extenséo
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