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Veiculos aéreos nao tripulados (VANTS), ou drones como também sao chamados, sdo aeronaves que nao
necessitam de um operador humano embarcado e que podem ser controlados desde controles remotos
até celulares. Hoje em dia, os avancos tecnoldgicos possibilitaram a criacdo de novos modelos de drones,
melhorando sua tecnologia e diminuindo seu custo, possibilitando a sua utilizacdo em diversas areas.
Entretanto, controlar um VANT é uma tarefa que exige muita coordenacao motora, pratica e
conhecimento. O operador que nao possui estes requisitos, pode danificar o veiculo ou até mesmo causar
acidentes. Diante disso, o seguinte projeto, tem como finalidade a implementacao de um sistema de
controle gestual para um drone, visando a sua acessibilidade, usabilidade e seguranca. Para isto, o Ar
Drone 1.0 foi utilizado, um modelo de VANT quadricéptero da Parrot, com custo acessivel devido a
utilizacdo do conceito de plataforma livre. Além disso, como sensor de movimento, foi utilizado o Kinect,
produzido pela empresa Microsoft. Através de uma aplicacao, a comunicac¢do entre o Kinect e o Ar Drone é
realizada, proporcionando o controle do VANT da seguinte maneira: o Kinect capta os gestos das maos do
usuario e envia para o0 programa, que entao reconhece o movimento e envia comandos para o Ar Drone.
Através de testes realizados pelos desenvolvedores do projeto, foi possivel realizar o voo do VANT de
forma mais acessivel, usual e segura, pois basta o usuario realizar gestos simples com as maos para
controlar o drone. Os resultados garantem diversas aplicacdes, que vao do entretenimento a seguranca, e
visam tornar a comunicacao homem-maquina mais intuitiva e expressiva, facilitando o controle do
quadricoptero para a execucao de tarefas, como tirar fotos de locais elevados, rastreio de plantacdes e
vigilancia de fronteiras e reduzir a dependéncia por dispositivos de controle. Agradecemos a PROPP/UFOP
pelo apoio financeiro e tornar possivel a realizacao deste projeto.
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