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O uso de Veiculos Aéreos Nao Tripulados (VANTSs) tem aumentado ao longo dos ultimos
anos, principalmente em areas que requerem o uso de multiplas aeronaves para a realizagdo das
tarefas, como seguranca ¢ logistica por exemplo. Uma das formas de navegacdo dos VANTSs
durante a execu¢do de uma tarefa ¢ através de waypoints, que sdo pontos de coordenadas
geograficas. Assim, através de um conjunto de waypoints, uma missao € caracterizada e o VANT
pode se locomover de forma automatica por essa rota de navegagdo definida. Porém, quando uma
missdo ¢ iniciada, ela ndo pode ser alterada, sendo necessario esperar a missao ser finalizada ou
enviar um comando de retorno a base para o VANT, para entdo poder planejar uma nova rota e
executar outra missdo. Em situacdes de espaco aéreo compartilhado, € necessario muitas vezes
que haja uma interrup¢do ou alteragdo do trajeto da missdo durante sua execugdo para que se
atenda algum requisito da tarefa ou para evitar colisdes com outras aeronaves. Em [1], foi
abordado o conceito de interrup¢ao de uma missao, bem como sua implementagao.

VANTs ndo se comunicam diretamente uns com os outros, por isso, em aplicagdes que
requerem multiplas aeronaves, existe a necessidade de criagao de um sistema de coordenagdo dos
mesmos, responsavel por receber e enviar informacdes para todas as aeronaves ativas dentro da
regido de atuacgdo deste coordenador. Este trabalho teve como objetivo o desenvolvimento de um
sistema de coordena¢do, capaz de se comunicar com as aeronaves para receber e estruturar as
informacdes das missoes de cada VANT, e mapear os waypoints dentro da area de alcance do
sistema de coordenagdo, e caso um sensor seja ativado, ele ser capaz de atuar na missao,
modificando-a, para se evitar conflitos no espago aéreo coordenado pelo sistema.

As missdes sao criadas em uma Ground Control Station (GCS), um software responsavel pelo
controle do VANT, logo foi necessario fazer alteragdes na GCS para que ela pudesse enviar
informacdes ao coordenador e receber comandos do mesmo caso necessario. Neste trabalho foi
usado o Mission Planner [2], GCS de cddigo aberto desenvolvida em linguagem C#, sendo que a
mesma linguagem foi usada no sistema de coordenacdo. Essa comunicagdo foi feita com o uso de
soquetes de rede (sockets), que sdo pontos finais de um fluxo de comunicagdo entre dois
programas através de uma rede. Com sockets, foi possivel estabelecer um canal de comunicagdo
entre GCS e coordenador.

O coordenador recebe as missdes em arquivos de texto no formato .£xt, logo € necessario abrir
0 arquivo e analisar o conteido, para entdo estruturar as informagdes de cada waypoint de cada
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missdo em um vetor de structs, onde cada posicdo desse vetor € um waypoint, contendo
informagdes como latitude, longitude, altura e identificagdo do waypoint.

Para mapear os waypoints dentro da area do coordenador, foi necessdrio desenvolver um
algoritmo que dividisse a area de atuacdo do sistema de coordenacdo. O sistema recebe as
coordenadas geograficas do centro da area de atuagdo, e com isso define as coordenadas dos
limites dessa area, e também a divide em 16 quadrados de tamanho iguais e enumerados,
conforme ¢ mostrado na Figura 1. Feito isso, quando as missdes comecam a ser recebidas pelo
coordenador, ele usa as informacgdes de latitude e longitude do waypoint para verificar se ele esta
dentro dos limites geograficos da area do coordenador, caso ndo esteja o sistema interpreta como
ndo mapeavel (atribui um valor negativo a numero do quadrante), e caso esteja ele verifica em
qual quadrante esse waypoint esta, e atribui o niimero do quadrante ao conjunto de informagdes
do waypoint. Apds, o coordenador verifica se esse waypoint ¢ passivel de receber um comando de
alteracdo da missdo quando o VANT chegar a ele, baseando no fato do mesmo ser mapeéavel ou
nao.

Neste trabalho conclui-se que o sistema de coordenacgdo foi capaz receber as missdes das
aeronaves a serem coordenadas, e também consegue mapea-las dentro da 4rea de coordenagao,
identificando as regides dessa missao que podem ser controladas caso algum sensor seja ativado
ou alguma requisicao de alterag¢do de rota seja pedida. Um sensor virtual foi usado para simular a
interagdo do coordenador com o VANT. Como sugestio de trabalhos futuros, sugere-se a adi¢ao
de um mapa ao sistema para a melhor visualizacdo das missdes, € uma tela que mostre os eventos
do sistema em tempo real, indicando o tipo de interacdo (recep¢do ou envio de informag¢do) e com
qual GCS esta ocorrendo a interagao.
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Fig. 1 Missées no mapa com a drea do coordenador e seus quadrantes (em vermelho) representados.
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