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1 |[ntroducao 2 (bjetivos

A competicao de lancamento obliguo da Dessa forma, foram estabelecidos ©s
Mostra Brasileira de Foguetes toma por seguintes objetivos:

vencedor aquele que alcancar a maior ® desenvolver um sistema eletronico de
distancia horizontal. Nesse contexto, a fim de paixo custo capaz de coletar dados da
avaliar e possibilitar melhorias nos foguetes A aceleracao e da velocidade angular
desenvolvidos, ocorreu a ideia de * usando o MPU6050 e o Raspberry Pi 4,
desenvolver um sistema de monitoramento ® programar um aplicativo que apure 0s
e simulacao da trajetoria e orientacao do GG dados coletados e determine a posicao e
corpo estudado, além de produzi-lo de |§ orientacao do sensor em graficos e
forma que fosse facilmente adaptavel. . MZBFOG simulacoes;

3 Metodologia

Prototipo Modelo Final Previsoes do Modelo Processamento e Exibicao
De inicio, fez-se um prototipo | Concluida a programacao do | A engenharia do sensor 0D0S modelar o problema,

utilizando o MPU6050, | sistema, fixou-se numa placa | tornou necessarias correcoes till non, foi criado
Raspberry Pi 4, botdes e leds, | de tenolite os componentes | na orientacao do vetor de Drograma para:

para testar o funcionamento | para minimizar a massa e | aceleracao gravitacional’. orocessar e Ccorrigir oS
do circuito e desenvolver o | facilitar a coleta. Alenr disso, desvios dados do sensor;
programa de coleta. angulares na posicao inicial e e exibir graficos e simular 0s
' inFHRY ao longo do movimento movimentos realizados.
precisaram ser corrigidos.
Tais correcOes foram fel
Usando quatérnions?.

4 Resultados

estacionario

ApOs desenvolver os programas de Todavia, 0s testes iniciais mostraram que o
coleta e processamento, alguns dado bruto sozinho ndo  permite
movimentos foram feitos e gravados determinar de forma satisfatoria a posicdo
COM uma camera em uma mesa com do sensor. Nesse sentido, melhorias foram
um sistema de coordenadas para feitas usando @ filtros de ruido e
comparar a realidade com os dados. determinando um valor minimo de
Com efeito, o0 programa conseguiu aceleracdo, a partir do qual corrigimos a
coletar os dados, bem como dispo-los  velocidade do corpo. Apos iSso, 0 programa
em graficos e construir simulacdes que operou de forma satisfatéria, criando i
guardavam alguma semelhanca com o simulacao e graficos do movimento com
gue foi gravado. precisao muito maior do que antes.
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