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Introducao

No recorte dos ultimos anos, pode-se averiguar uma crescente
tendéncia de avancos na utilizacao de drones para as mais diferentes tarefas.
Isso se da pelo aumento da qualidade tecnoldgica desenvolvida tanto em
testes a campo, quanto em desenvolvimento de tecnologias de inteligéncia.
Resultado disso € uma maior utilizacao desses veiculos nas mais diversas
areas do transporte de carga, como entrega de pacotes em areas urbanas,
rastreamento e aplicacao de defensivos agricolas, além de distribuicao de
suprimentos em zonas de conflitos. Simultaneo a esses avancos também
estao as diferentes formas de associacao desses objetos com os seres
humanos, existindo assim muitas possibilidades de uma interacao humano-
robo.

Objetivos

O objetivo geral deste projeto é teleoperar um drone com finalidade de
um transporte de carga em um ambiente incognito, mais especificamente
utilizando um Bebop. Em uma analise mais profunda, pode-se subdividir
esse objetivo geral em objetivos especificos sequenciais. Primeiramente é
necessario identificar as cargas e possiveis obstaculos na trajetdria a ser
percorrida; logo apods deve-se realizar a leitura de seu respectivo QRCode e,
com isso identificar a localidade de destino desta carga; por fim realizar o
acoplamento e, com isso, o transporte do objeto desejado por meio de
gestos.

Materiais e Métodos

Com a utilizacao de marcadores passivos o software motive da
OptiTrack realiza a captacao dos gestos que serao tratados dentro do matlab
com o auxilio da plataforma AuRoRa (Pizetta,2016). Com outras palavras o
codigo gerado criara um cilindro de controle com base nos movimento da
mao e retornara ao Bebop, os sinais correspondentes. Desta forma é
possivel condicionar uma comunica¢ao bidirecional com o VANT de modo
em que o0 mesmo consiga receber os sinais de controle processados e enviar
dados de sensoriamento, bateria e, principalmente, de sua camera, que é o
meétodo utilizado pelo teleoperador para geolocalizacao. Paralelamente a
essa associacao drone-matlab ocorre o envio de sinais para uma placa
responsavel pelo acoplamento eletromagnético da carga (Barcelos,2023).

Resultados e Discussao

A figura 1 expressa abaixo mostra a visao do operador durante o transporte
da carga (a) e também o Bebop no mesmo instante de tempo.
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Figura 1 — Simulacao do experimento (a) na visao do operador, (b) na
perspectiva do drone

Conclusoes

A partir das simulacoes e da realizacao das tarefas do transporte de
carga, observou-se um amplo campo de aplicacao na interacao humano-
robo. Deste modo é possivel concluir que esta interacao, utilizando do
joystick apenas como método de protecao do operador, aproxima-se cada
vez mais com a interac¢ao ja feita entre humanos.
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