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RESUMO

Introducio: A necessidade de monitoramento e supervisao de locais de dificil acesso ou condigdes
insalubres tem impulsionado o uso de robds e veiculos aéreos ndo tripulados. Entre esses, os drones
quadricopteros se destacam por sua capacidade de manobra e versatilidade, permitindo a coleta de
dados variados, como audio, video e informagdes de sensores. No entanto, a eficacia desses dispositivos
depende diretamente de sua estabilidade durante o voo, o que exige um controle preciso. A
implementacao de um sistema PID (Proporcional, Integral e Derivativo) oferece uma solugao robusta
para melhorar a estabilidade e o desempenho dos drones em diversas situacdes operacionais. Objetivo:
O objetivo deste projeto ¢ desenvolver um sistema de controle PID para um drone equipado com
motores brushless, capaz de manter a estabilidade do drone mesmo na presenca de distirbios externos,
assegurando o controle preciso em tempo real. Metodologia: A metodologia adotada inclui a utilizagao
de técnicas de programagdo em C/C++ para a implementagao do microcontrolador, que gerencia a
comunicagdo entre o drone e o controle do operador. Essa comunicacdo ¢ estabelecida via o modulo
ESP32 Wifi, que suporta a integracao do controle PID com os sensores do drone, permitindo ajustes
finos na estabilidade. Resultados: Durante a fase de testes, a comunicacdo sem fio entre os modulos
ESP32 foi validada, permitindo o envio de coordenadas (x, y € z) do controle do operador para o ESP32
acoplado ao drone. A partir dessas coordenadas, o drone foi capaz de controlar um de seus motores
utilizando o sistema PID, baseado nas leituras do acelerometro. Isso resultou em um sistema que
constantemente ajusta a posi¢ao do drone para manté-lo estavel, mesmo diante de distarbios externos.
Conclusao: A implementagdo do controle PID neste projeto demonstrou ndo apenas a viabilidade, mas
também a eficdcia dessa abordagem para manter a estabilidade de drones quadricopteros. A
comunicagdo entre o controle remoto e o drone foi bem-sucedida, com os motores se ajustando de
forma continua para manter a posicao de estabilidade, mesmo sob influéncias externas.O controle PIC
¢ especialmente relevante, considerando a necessidade crescente de sistemas autobnomos confiaveis em
contextos complexos, como missdes de resgate, monitoramento ambiental e inspecdes industriais.
Portanto, este estudo contribui para a literatura existente ao demonstrar que o controle PID, combinado
com a tecnologia ESP32, ¢ uma solucdo eficaz e acessivel para a estabilizagdo de drones através do
controle PID, abrindo caminho para futuras pesquisas e aprimoramentos que podem incluir a integracao
de outros sensores e algoritmos de controle mais avangados.
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