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Resumo 

O mapeamento de territórios através de grandes aeronaves tem mudado 

nos últimos anos, sendo possível notar a substituição gradativa por drones, 

facilitando de diversas formas, entretanto o valor agregado do produto 

ainda é alto, Versões comerciais de quadrirrotores e necessidade de uma 

equipe para seu controle, torna sua utilização dispendiosa. O intuito deste 

estudo foi descobrir formas de desenvolver um drone autônomo utilizando 

tecnologias e equipamentos de baixo custo. O modelo apresentado foi um 

quadrirrotor em formato de “X”, estrutura conhecida por sua estabilidade, 

com motores anexados em suas extremidades, recebendo interações por 

ambiente web. Embora a pesquisa tenha apresentado resultados 

significativos, o modelo proposto não atingiu todos os propósitos, pois o valor 

do modelo superarou o limite aceitável pelo autor. 

Palavras-chave: Drone. VANT. Mapeamento. 

 

1 INTRODUÇÃO 

 

Drone, do inglês zangão, refere-se a pequenos veículos aéreos não 

tripulados, ou VANT, sigla utilizada para definir aeronaves militares 

controladas remotamente. O termo drone adotado surgiu após lançamento 

de pequenos aeromodelos que utilizam rotores, proporcionais ao seu 

tamanho, controlados via rádio ou de forma autônoma. Esses veículos 

podem possuir de duas a oito hélices, sendo o modelo quadrirrotor o mais 

utilizado atualmente, com uso de um microcontrolador auxiliado por diversos 
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sensores para que o mesmo possa voar, contendo sensores para manter a 

estabilização como o giroscópio, e o acelerômetro com função de saber o 

nível de inclinação do drone. Com essas informações o mesmo pode 

acelerar ou desacelerar cada motor individualmente para manter o veículo 

nivelado, auxiliando assim, na pilotagem. Alguns drones possuem tecnologias 

extras como GPS, magnetômetro e barômetro. 

A tecnologia atual aplicada aos veículos aéreos não tripulados pode 

ser comparada à revolução tecnológica que o mercado de Tecnologias da 

informação (TI) sofreu na década de 80 com a introdução de 

microcomputadores em escritórios e grandes empresas. A indústria de drones 

possui potencial de auxiliar áreas como agronegócio através do 

monitoramento de plantações e criações de gado, até na produção de 

filmes em tomadas aéreas que necessitavam de um helicóptero, e 

especialmente para o mercado de entrega de produtos. 

O primeiro uso comercial registrado de VANTs foi no início da década 

de 1980 no Japão, quando realizaram a aplicação de pesticidas em 

fazendas de arroz, entretanto a tecnologia para a época era cara e muito 

pesada, Com o avanço tecnológico e investimentos de grandes empresas, é 

possível ver aplicações no campo da agricultura, infraestrutura, segurança, 

transporte, mídia e entretenimento, telecomunicações, mineração e até 

mesmo na área de seguros. Drones são perfeitos para setores que requerem 

mobilidade e alta qualidade de dados, como por exemplo, projetos de 

manutenção de infraestrutura em grandes cidades. 

A Frost e Sullivan desenvolveu estimativas atuais e previsões da 

demanda para uso de drones por região do globo até 2020.  O estudo prevê  

aumento de 33% anual do uso para todas as regiões, com a África e a 

América do Sul apresentando previsão de maior taxa proporcional de 

crescimento do mercado. Identificou-se que a aplicação  de dois terços da 

demanda global é a de fotografia e vídeo. Mapeamento, levantamentos 

fotografias com auxílio de IoT (Internet of Things).  
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2 DESENVOLVIMENTO 

 

Esse projeto apresenta formas diferentes de programação, o que 

resultou em escolhas de linguagens bem diversas, em JavaScript, para o 

desenvolvimento web e Arduino C, a fim de trabalhar diretamente com o 

hardware, ou seja, em baixo nível. 

 

 2.1  MÉTODO DA PESQUISA  

 

Buscando desenvolver o drone juntamente com sua interface 

controladora via web, foram feitas várias experimentações com o enfoque 

de construir um veículo aéreo com quatro motores focando em baixo custo, 

sendo o objetivo final utilizar o mesmo para o mapeamento aéreo de 

território. 

Sobre as peças utilizadas foram escolhidos equipamentos que 

permitissem desenvolver um projeto de baixo custo mesmos não fossem 

fabricados diretamente para a utilização em drones, sendo o principal o 

micro controlador esp8266, o modelo escolhido foi o Heltec WiFi kit 8, um 

microcontrolador com suporte à conexão wireless e bateria, assim seria 

possível controlar o veículo através de uma página web.  

 

Vide Figura 1 

 

Durante o desenvolvimento foram utilizadas a IDE e a linguagem de 

programação do Arduino devido à quantidade de bibliotecas para esp8266 

e o suporte da linguagem aos sensores e módulos, para trabalhar com o 

servidor web foram utilizadas as seguintes bibliotecas “ESP8266WiFi”, 

“WiFiClient”, “ESP8266WebServer”, “ESP8266mDNS”, “U8g2lib” para gerenciar 

as informações que apareciam no display e “TinyGPS” para receber dados 

do GPS. Dentro do arquivo de programação estava incluído o HTML da 

página que incluía o mínimo de estilização possível para evitar ocupar 
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espaço dentro da placa pois a mesma tinha apenas 4 MB de espaço 

disponível tirando o sistema de gerenciamento interno.  

Para configurar sua conexão com a internet era necessário inserir o 

SSID da rede wireless e a senha dentro de variáveis no código, ao ligar a 

placa a mesma se conectava ao roteador e exibia o endereço IP alocado, 

como o tipo de endereçamento geralmente é dinâmico o mesmo pode 

variar então era necessário mostrar seu valor no display do aparelho, que ao 

ser digitado na barra de busca de um navegador dava acesso a tela de 

controle do drone. 

 

Vide Figura 2 

 

A criação da tela utilizou HTML e CSS puro, o mapa usava a biblioteca 

Leaflet, usada para fazer mapas interativos com JavaScript, apesar de utilizar 

apenas 36KB para se ter acesso a biblioteca foram utilizados links de CDN, 

evitando desperdício de memória dentro do controlador porém criando a 

necessidade de conexão com a internet para a exibição de informações 

em mapa, e os dados de mapa são providos pela OpenStreetMap uma 

fundação que provém dados de uso aberto. Os botões em tela faziam 

requisições POST para o próprio aparelho como forma de enviar comandos, 

assim era possível ligar e desligar os motores, para que o controle dos mesmo 

pudesse ser feito de forma digital foi utilizada uma ponte H, geralmente 

utilizados para fazer inversão de polaridade, nessa aplicação foi utilizado 

como um interruptor digital, a energia era provida por uma bateria Li-Po de 

480mAh e 3.7v que era conecta ao esp8266, assim a distribuição da 

eletricidade pelo projeto era feita através das saídas de 5v da placa, e era 

enviada até a ponte, entretanto em testes feitos a bateria não foi o 

suficiente para alimentar os demais módulos e os motores ao mesmo tempo, 

devido a isso os sensores ultrassônicos que seriam utilizados para desviar de 

objetos não foram utilizados junto com outros componentes, durante testes 

realizados juntamente com o módulo de GPS e os motores um possível 
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sobrecarga acabou danificando o display do microcontrolador e o próprio 

módulo de GPS o qual não foi possível obter mais leituras após o teste.   

 

2.2 APRESENTAÇÃO E ANÁLISE DOS RESULTADOS 

 

A aplicação de drones para medições topográficas é amplamente 

utilizada atualmente, principalmente por engenheiro agrimensores, durante 

esse trabalho se avaliava a construção de um veículo aéreo não tripulado 

com equipamentos de baixo custo, entretanto a escolha de determinadas 

peças e a não utilização de certos componentes que encareciam o projeto 

determinaram o seu fim, motores modernos, conhecidos como brushless, de 

drones possuem controle eletrônico de velocidade para que seja possível o 

veículo se ajustar no ar, entretanto para fazer esse ajuste é preciso um 

módulo externo conhecido como ESC ou Electronic Speed Control, em 

tradução direta Controle de Velocidade Eletrônico, outro detalhe foi a falta 

de um controlador de voo, sendo a ideia principal utilizar o próprio ESP para 

fazer essa função, porém o controle dos motores, o servidor e o GPS foram o 

suficiente para sobrecarregar o esp8266. 

Assim seria necessário a utilização de mais um microcontrolador para 

fazer as leituras de componentes como acelerômetro, giroscópio e fazer uso 

dos sensores ultrassônicos, que permitiriam que o drone se movimentasse de 

forma autônoma, a adição de mais equipamentos acarretaria mais peso 

que demandaria a utilização de motores e baterias maiores. A câmera que 

seria utilizada seria uma das demais peças e módulos de Arduino, entretanto 

não foi possível encontrar esse componente em lojas de eletrônica. 

Em trabalhos futuros é possível analisar a possibilidade de construção 

de um VANT utilizando tecnologia de nuvem, removendo todo o 

processamento de comando de dentro do drone e passando para um 

servidor externo, reduzindo assim a necessidade de grande processamento 

por parte do microcontrolador, fazendo com que o drone responda apenas 

a inputs externos e tendo o seu funcionamento similar a de uma API, 
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permitindo também fazer a análise de imagem tirada pelo aparelho com 

inteligência artificial.  

 

  

 

3 CONCLUSÃO 

 

Foi analisada a possibilidade de construção de um veículo aéreo não 

tripulado que trabalhasse de forma autônoma para sua utilização em 

mapeamento de território e tendo seu controle através de uma página web, 

assim utilizando conceitos de internet das coisas. Foi analisado a escolha dos 

componentes que pudessem trabalhar em conjunto para atingir um objetivo.  

Os resultados obtidos não foram satisfatórios já que a base principal do 

projeto, ou seja, o microcontrolador, precisaria de uma capacidade de 

processamento superior à obtida neste tipo de equipamento. 

As modificações necessárias incluiriam a análise da utilização de 

microcomputadores como um Raspberry Pi que permitiriam acessos a mais 

recursos.  
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Figura 1 – Esp8266 com servidor ligado a bateria 

 
Fonte: Os autores (2019). 

 

Figura 2 – Protótipo de tela para controle do veículo quadrirrotor  
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Fonte: FGoogle Maps (2019) 
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