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Visao geral :

O desenvolvimento de sistemas sem fios € uma tendéncia que se fortalece cada vez mais devido aos inumeros
beneficios que apresenta. A auséncia de conexoes fisicas torna possivel o desenvolvimento de aplicacoes onde a
mobilidade € imprescindivel. O uso de sensores moveis pode aumentar significativamente a capacidade de uma rede de
sensores sem fio. Notadamente, destaca-se 0 uso de sensores capazes de se mover em trés dimensoes, como
sensores embarcados em Veiculos Aéreos Nao Tripulados (VANT)

Descricao do trabalho

Este trabalho tem como objetivo apresentar o
desenvolvimento de uma rede de sensores sem fio
composta por VANTs, gue constituem 0SS no0s moveis
equipados com diversos tipos de sensores, e nos estaticos
dispostos no solo, como apresenta a figura 1. Estes
sensores tém como finalidade fornecer dados a um

software que sera desenvolvido em laboratorio. Pretende-
se desenvolver este software para ter a capacidade de

Figura 3. Comunicacao dos dispositivos da rede por radiofrequéncia

estabelecer e controlar a posicao dos nos moveis com 0

auxilio da interface do GoogleMaps (Figura 2).

Para o nosso estudo de caso, iremos utilizar um script
criado em laboratorio que utiliza os recursos online dos
mapas da Google para possibilitar o voo autonomo a
partir de objetivos tracados em coordenadas
geograficas terrestres — waypoints. Testes ja foram
realizados para um projeto de agricultura de precisao
da EMBRAPA-Sul, onde foil feito o0 sensoriamento
termico do terreno com uma camera Infravermelho
para determinar o balanceamento dos pontos de

Irrigacao como apresenta a Figura 4.
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. _ e Figura 4. Imagem a direita capturada por uma camera de CCD PB
AT — . — it convencional, e a mesma imagem a direita capturada por uma camera
Figura 2. Script criado determina pontos de interesse para o programa infravermelho, ambas acopladas ao VANT, como suporte ao
que envia os dados do percurso para o VANT sensoriamento terrestre
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