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Este trabalho tem como objetivo analisar estratégias de diagnoéstico e deteccao de falhas em
veiculos aéreos ndo tripulados através de simulagdes computacionais. Para o estudo, foi
considerado um quadricoptero autdnomo da Parrot Inc. O modelo dinamico da aeronave esta
disponivel para simulagdo através do software Simulink/ MATLAB. Através das combinagdes
de atuag¢do dos motores, o drone pode realizar 6 movimentos diferentes sendo 3 rotacionais e
3 translacionais. Os translacionais sdo: frente/tras, esquerda/direita e cima/baixo. Os
rotacionais sdo: arfagem (rotacdo em torno do eixo radial), guinada (rotacdo horizontal) e
rolagem (rotacdo em torno do eixo axial).

Na aeronave sdo utilizados 3 sensores: um ultrassonico, uma camera e um sensor de pressao.
O sensor ultrassonico tem como fung@o medir a distancia entre a aeronave e alguma superficie
abaixo dele. A camera ¢ responsavel pela deteccdo de movimento horizontal do drone e afere
também sua velocidade. O sensor de pressdo afere a altitude absoluta da aeronave, pelas
diferentes pressdes encontradas em cada variacao de altitude.

Imprescindiveis para o bom funcionamento do sistema, os sensores mencionados acima estao
sujeitos a falhas, que por definicdo sdo variagdes ndo desejadas das condigdes normais do
processo. As falhas podem ser dos tipos aditivas ou multiplicativas. As falhas aditivas sdo as
que se somam a um valor do sinal medido apenas, enquanto as multiplicativas sdo comumente
associadas a parametros do processo. Nesse estudo, foram abordadas as falhas aditivas de dois
tipos: abrupta e incipiente. A falha aditiva abrupta, tem como caracteristica uma variagao
quase instantdnea de um valor para o outro, representando um offset indesejado no valor
medido. Este tipo de falha pode ser modelada por um sinal do tipo degrau. J4 as falhas do tipo
incipiente, representam uma variacdo de deriva do sinal medido, podendo ser modelada
matematicamente por um sinal do tipo rampa.

De maneira geral, uma abordagem de deteccdo de falhas possui trés partes principais: gerador
de residuo, funcdo de decisdo e aplicag¢do de logica de limiares. Para saber se um sistema esta
em falha ou ndo, devemos calcular a diferenca entre os sinais medidos e os sinais que o
modelo do quadricoptero apresenta. Essa diferenga ¢ chamada de residuo. Neste trabalho, os
geradores de residuos fornecem redundédncia analitica e sdo baseados em observadores e
estimadores de estados (Filtro de Kalman, Filtro de Kalman Estendido). Por sua vez, a fungao
de decisdo tem como objetivo realgar a deflexdo dos residuos durante a ocorréncia de uma
falha. Por fim, caso os valores dos residuos ultrapassem um determinado limiar, considera-se
que aquele sensor estd em modo de falha.
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