Mobilis SEVA

Computacdao Movel

AR.Drone

Nome: Johnnatan Messias




O que é?

Apresentado ao mundo na CES 2010
Brinquedo x Trabalho
Versao 2.0 na CES 2012
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AR.Drone x AR.Drone 2.0

Cameras vertical e VGA 720p HD

horizontal

Acelerometro 3 eixos 3 eixos

Giroscopio 2 eixos / 1 eixoyaw 3 eixos

Sensor de Pressao Ndo Sim

Ultrassom Sim Sim

Magnetometro Nao 3 eixos

Absolute Control Nao Sim

Processador ARM9 32b 468 MHz 1GHz 32b ARM Cortex A8
RAM 128MB 1GB %
WiFi b/g b/g/n =
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Vantagens x Desvantagens

» Vantagens:
> Source code
o Kernel Linux
- Documentacao SDK
o Baixo custo

» Desvantagens:

- Nao ha documentacao adequada sobre o firmware
do AR.Drone e nem da parte elétrica do hardware

o Estabilidade
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Estados do AR.Drone

Power on

PIC version OK and User press Select
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Fig. 7. Throttle Movement of AR.Drone.
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Roll Movement of AR.Drone.
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Fig. 10. Yaw Movement of AR.Drone.
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ROS (Robot Operating System)

» Prove:

- bibliotecas e ferramentas que auxiliam no
desenvolvimento de softwares voltados a roboética.

Abstracao de Hardware
Drivers
Bibliotecas
Entre outros
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Conclusao

» Fusao de varias areas de pesquisa
» Grande numeros de projetos a ser explorados

» Utilizacao de ferramentas como:
> ROS
> OpenCV
o Kinect
» Possivel integracao de dispositivos ao
Hardware como, por exemplo, GPS.
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