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1. INTRODUCAO

A Skywards realiza um projeto em que a acuracidade ¢ um dos principais fatores para o
sucesso. Dessa forma ¢ indispensavel que se comprove através de testes os valores calculados como
velocidade de estol, distancia de decolagem ou consumo da eletronica. Pensando nisso, a equipe se
preocupou em desenvolver um sistema que possibilitasse a obtengdo em tempo real todos esses
dados.

Um sistema de aquisi¢ao de dados ¢ a recolha de informacao do mundo real por forma a gerar
dados que podem ser manipulados por um computador. Envolve a aquisi¢do e processamento de
sinais, para a obten¢do da informagdo desejada. Os componentes de sistemas de aquisi¢do de dados
incluem sensores apropriados que convertem os parametros medidos em sinais eletronicos, os quais
sd0 adquiridos pelo hardware de aquisi¢ao de dados.

2. METODOLOGIA

Para realizar os testes ¢ necessario o tratamento dos dados adquiridos pelos transdutores
utilizados. Isso pode ser feito por alguns diferentes meios, como, por exemplo, com um
microcontrolador PIC da Microchip ou por placas Arduino que utilizam microcontroladores da
Atmega. As placas Arduino s3o melhores indicadas para o projeto em relagdo aos PIC’s por
apresentarem maior praticidade e facilidade. Por questdo de melhor prego, facil acesso e atender as
necessidades do projeto, trabalhou-se com a Arduino UNO.

A Arduino ¢ também constituida por um microcontrolador, que € seu cérebro. Para a UNO,
quem estd no comando ¢ o ATMEL ATMEGA328, com 28 pinos, sendo que 23 podem ser
utilizados como I/O. A placa Arduino possui tanto pinos de entradas e saidas digitais como
analogicas. Sendo 14 para as digitais (6 com saida PWM), operando a 5V, onde cada pino pode
fornecer no maximo 40mA e para as analdgicas, existem 6 entradas com resolugdo de 10 bits cada.
Por padrao, a referéncia do conversor analogico/digital é 5V. Ou seja, quando a entrada estiver em
5V o valor da conversdo sera de 1023.

A primeira funcao do sistema foi a de conseguir registrar a velocidade e a distancia de
decolagem. Varios métodos foram pensados para o mesmo como GPS ou mesmo o tubo de pitot.
Entretanto, para os fins do projeto, ambos possuem pouca precisdo. A melhor escolha, portanto, foi
projetar um modulo com base na rotagdo do trem de pouso, pois assim ele ndo estara sujeito a erros
como o GPS e medira a velocidade em relagdo direta ao solo € ndo ao ar como o tubo de pitot.

Para isso foi utilizado os sensores A3144 que pode detectar variagdes no campo magnético € o
HC-SR04 que consegue medir pequenas distancias através do ultrassom.



3. RESULTADOS

Imas foram fixados a roda e o sensor foi preso de maneira a medir o campo magnético de
cada um enquanto giravam. Além disso, o HC-SR04 foi fixado no fundo da fuselagem junto ao trem
de pouso, pois assim foi possivel saber o momento exato que o avido decolou e parar a contagem da
roda. Utilizando fungdes do microcontrolador é possivel contar o nimero de voltas por segundo que
a roda realizou e com isso calcular a distancia e a velocidade, conforme apresenta a Fig. 1.
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Figura 1- Resultados obtidos com o teste de distancia de decolagem.

Para a aquisicdo do valor da velocidade do avido relativa ao ar foram utilizados os sensores
MPXV7002, BMP180 ¢ o DHTI11. O primeiro consegue medir uma diferenca de pressdo, ja o
segundo a altitude e temperatura e o ultimo a umidade relativa do ar.

Através de um tubo de pitot e 0 MPXV7002 ¢ possivel medir a diferenca de pressdo estatica e
dindmica do ar. J4 com o BMP180 ¢ o DHT11 temos as informagdes necessarias para calcular a
densidade do ar com boa precisdo. Com esses dados € possivel calcular a velocidade da aeronave
em relagdo ao ar através de manipulagdes da formula do principio de Bernoulli.

Também foi utilizado o sensor AC712 que, através do principio de efeito Hall, consegue
medir a corrente. Esse sensor foi utilizado para obter a corrente total necessaria para alimentar os
componentes da aeronave, bem como o consumo individual de cada servo, durante o voo.
Utilizando-o juntamente com o sensor BMP180, pode-se obter a variacdo de corrente de acordo
com a altitude da aeronave (Fig. 2).
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Figura 2 - Grafico da variagdo da altitude e da corrente.



4. CONSIDERACOES FINAIS

O Sistema de aquisi¢do de dados para a equipe de Aerodesign Skywards se mostrou bastante
util e satisfatorio, uma vez que o que agora se obtém através de sensores que possibilitam um menor
erro de medicdo possivel, antes era obtido de forma mecénica ou, dependendo do dado, ndo se
adquiria na pratica.
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