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O presente trabalho apresenta trés técnicas de controle de um VANT (veiculo aéreo ndo tripulado), bem
como suas implementacdes. Cada técnica apresenta niveis diferentes de complexidade e modelos
diferente de interacdo homem maquina, demonstrando métodos de controle que vao a partir do controle
pelo usuario até modelos de voos autdnomos. A primeira técnica apresentada descreve um modelo de
interface GUI, aonde o usudrio controla o drone através de botdes virtuais e do teclado do computador. Na
segunda cria-se um modelo de controle por interface natural, aonde, com o auxilio de um Kinect, captura-
se 0s movimentos da mao do usuario que sao transformados em comandos de controle do drone. A Ultima
técnica demonstra um meio de controle auténomo para VANT, no qual, auxiliado por técnicas de visao
computacional, cria-se um sistema de inteligéncia para o mesmo, fazendo-o perseguir um alvo pré-
estabelecido, para isto é utilizado o algoritmo OpenTLD. Para o teste e implementacdo foi utilizado o
Ar.Drone, um quadricéptero da Parrot e o Kinect, um sensor de movimento da Microsoft. Também foi
utilizada algumas bibliotecas de programacao para estes dispositivos, bem como para o rastreamento de
objetos. Ao final foi implementado um programa contendo os trés modelos de interacao descritos, sendo
demonstrado sua implementacdo e técnicas utilizadas para a criacdo.
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