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IMPLEMENTACAO DE UM TUTORIAL DE USO PRATICO DO COPPELIASIM COM
DRONE SIMULADO
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RESUMO

Este trabalho apresenta um tutorial detalhado sobre o uso do software CoppeliaSim, com foco na simulagao
de drones. A introdugao destaca a crescente importancia de simuladores para robética, como o CoppeliaSim,
que permite validar projetos antes de sua implementacdo fisica, otimizando recursos e acelerando o
desenvolvimento. A metodologia envolve a criagdo de um passo a passo para novos usuarios, abordando
desde a instalagao do software até a configuracdo de cenarios e rotas. Um exemplo pratico foi realizado, no
qual um drone segue uma rota composta por sete pontos, proporcionando uma visao clara de como usar o
simulador e como configurar um ambiente virtual para robds. O experimento foi conduzido com o drone
mantido a uma altura fixa, garantindo a consisténcia dos resultados ao longo da simulagdo. Os resultados
mostraram que o CoppeliaSim oferece uma interface intuitiva e poderosa para controlar e testar robds,
validando rotas e analisando a dindmica de voo em um ambiente controlado. Os principais pontos discutidos
incluem a precisao da simulacdo, o desempenho do simulador em termos de resposta e a facilidade de uso da
plataforma. O tutorial demonstrou ser eficaz na introdugédo de novos usuarios ao software, tornando o
processo de simulacdo mais acessivel. A conclusédo sugere que o CoppeliaSim é uma ferramenta robusta para
o desenvolvimento de algoritmos de controle e planejamento de trajetdrias, além de ser util para a
prototipagem antes da implementacdo fisica. Futuramente, sugere-se a aplicacao do simulador em cenarios
mais complexos e a experimenta¢do com outros tipos de robos, ampliando as possibilidades de uso em
diferentes &reas da robotica.
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INTRODUCAO

O uso de softwares de simulagdo para robos, incluindo drones, tém sido amplamente explorado na literatura,
com diversos trabalhos voltados para a compreensao do funcionamento de sensores e operagoes basicas em
missoes automatizadas.

De acordo com Melo et al. (2019), os softwares de simulacdao representam uma alternativa simples e
econOmica para validar sistemas, plataformas ou protétipos complexos. Esses simuladores sdo
frequentemente responsaveis por viabilizar pesquisas em roboética que, de outra forma, seriam inviaveis
devido a restrigoes de recursos financeiros. A simulagdo permite que varios projetos sejam testados antes da
implementacao fisica, possibilitando a avaliacdao de modelos, sensores e dispositivos de acordo com as
necessidades do usuario.

O objetivo deste trabalho é apresentar um tutorial pratico de utilizagdo do simulador CoppeliaSim, visando
facilitar e agilizar o processo de simulacao de robds. Como exemplo, utilizamos drones em ambientes
simulados, buscando avaliar a precisao do simulador em comparacdo com testes de implementagao fisica.
Este artigo estd organizado da seguinte forma: na Secdo 2, o simulador CoppeliaSim é apresentado em
detalhes; na Secdo 3, descrevemos a metodologia utilizada no desenvolvimento do tutorial e o processo
computacional empregado. Na Secado 4, discutimos os resultados obtidos, e a Secdo 5 apresenta as
conclusodes e as perspectivas de trabalhos futuros.

Os simuladores, como o CoppeliaSim, permitem o estudo de diversos aspectos relevantes, como a arquitetura
de simulacgao, a criagdo de ambientes, o uso de recursos computacionais, dinamicas de voo e avaliagdes
fisicas. Isso ndo apenas auxilia no aprendizado do préprio simulador, mas também facilita sua implementagao
para testes de robds em ambientes virtuais.

2. Simulador CoppeliaSim

O CoppeliaSim é um software de simulacdo versatil e amplamente utilizado em robdtica, especialmente nas
areas de engenharia de controle, educagao e pesquisa. A Figura 1 ilustra o ambiente de simulagao. Este
simulador oferece um ambiente de desenvolvimento integrado, baseado em uma arquitetura de controle
distribuida, permitindo a simulagdo de sistemas desde robos simples até complexos.

Anteriormente conhecido como V-REP (Virtual Robot Experimentation Platform), o CoppeliaSim foi
rebatizado em versdes mais recentes. Ele oferece uma ampla variedade de modelos de rob6s que podem ser
controlados através de scripts embutidos, API de cliente, plugins remotos ou solugdes customizadas,

facilitando a interacdo e o controle dos robos simulados.
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Figura 1. Ambiente de simulacdo do Coppeliasim

Além disso, o CoppeliaSim possui uma interface grafica intuitiva que permite aos usuérios modelar e simular
diferentes sistemas roboticos, incluindo drones. Ele suporta diversos tipos de robds, sensores e ambientes
fisicos e virtuais, sendo uma ferramenta eficaz para o desenvolvimento e teste de algoritmos de controle,
planejamento de movimento e interagao rob6-humano.

Esse simulador tem multiplas aplicagdes, como prototipagem, testes de seguranca, monitoramento remoto,
apresentacao de produtos, e desenvolvimento de algoritmos. Um dos pontos fortes do CoppeliaSim é a
capacidade de construir interfaces graficas que permitem o controle do rob6 em tempo real, além de oferecer
a possibilidade de pausar, acelerar ou modificar a simulagdo de acordo com parametros externos (Godinho,
2014). Também suporta varias linguagens de programacdo, como Python, MATLAB, C/C++, Lua, Octave e

Java (Coppelia Robotics, 2024), facilitando a integracdo com outros softwares.

METODOLOGIA

A metodologia deste trabalho consiste na criagcdao de um tutorial detalhado para a utilizacdo do software
CoppeliaSim, com foco na implementagdo de simulagdes de robos, usando um drone como exemplo. Esse
passo a passo busca facilitar o entendimento de novos usudrios, ja que as informacgoes disponiveis sobre o
uso do simulador podem ser confusas para iniciantes. A abordagem detalhada no tutorial visa tornar o
processo de simulagao mais claro e acessivel.

O primeiro passo é garantir que o simulador CoppeliaSim esteja instalado no computador. A versdo gratuita
do CoppeliaSim Edu pode ser baixada para os sistemas operacionais Windows, macOS ou Linux através do
link oficial: Coppelia Robotics. Neste tutorial, utilizamos a versao para Windows. Apds o download, é
necessario instalar e configurar o software adequadamente seguindo os passos fornecidos ou usar um
executavel sem ter a necessidade de instalé-lo, considerando sua robustez e complexidade, que incluem
opcoes para configuracdo de cenérios, modelagem de robés e implementacao de controle por meio de scripts
embutidos.

Apés a instalagdo, o ambiente de simulagdo é criado clicando em File > New file, gerando uma nova cena

onde os robos e trajetérias podem ser implementados. A Figura 1 oferece uma visao geral do ambiente de
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simulagdo, mostrando, a esquerda, o Model Browser, onde estdo disponiveis diversos modelos de robos pré-
configurados, incluindo drones.

O proéximo passo consiste em configurar o cenario e o caminho a ser percorrido pelo drone. Para isso,
utilizamos a ferramenta Path, localizada no menu lateral esquerdo. Essa ferramenta permite criar e ajustar a
rota desejada para o rob6. Entre os modelos disponiveis no Model Browser, selecionamos o drone na
categoria Mobile.

Para associar um comportamento ao drone, adiciona-se um script clicando em Add > Script, o que abrira um
arquivo onde o cddigo de controle pode ser implementado. O CoppeliaSim suporta vérias linguagens de
programacgao, como Lua e Python, permitindo a personalizagdo de comportamentos robéticos. Depois de
configurada a rota e o script, a simulagdo € inicializada clicando no icone Start.

Experimento

Para fins didaticos, projetamos uma rota composta por sete pontos, como ilustrado na Figura 2. Essa
trajetdria foi desenhada levando em consideracdo a diversidade de cenarios e desafios de navegacao
oferecidos pelo simulador. O drone foi programado para permanecer em uma posicao estacionaria a
aproximadamente 51 metros do solo, permitindo uma avaliacdo consistente de seu comportamento ao longo

da simulacdo. O experimento foi encerrado quando o drone alcangou o ultimo ponto da rota.

RESULTADOS E DISCUSSAO

Nesta secdo, sdao apresentados e discutidos os resultados obtidos ao longo da dissertacdao. Foram
desenvolvidos passos especificos para o bom uso do software CoppeliaSim, com o objetivo de facilitar sua
compreensao e utilizacdo.

A Figura 2 ilustra o resultado da implementacao das ferramentas detalhadas neste trabalho, oferecendo uma

visdo clara e simplificada do simulador CoppeliaSim. Isso proporciona uma abordagem didatica e facilita o

entendimento do software por parte dos usuarios.
ol

Figura 2: Objetos utilizados na simulagéo (drone e trajetoria).

Esses resultados fornecerdo uma base sélida para a implementacdo de simulagdes mais complexas no
CoppeliaSim, ajudando a validar seu uso em diversas aplicacoes roboéticas, incluindo:

Compreensao do Ambiente de Simulagdo: Os usudrios terdo uma visdo clara de como configurar e navegar no
CoppeliaSim, incluindo a criagao de cenarios, ajuste de trajetdrias e controle de robos, usando um drone

como exemplo.
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Validagdo de Controle de Rotas: A criagdo e execucdo da rota de sete pontos permitira avaliar a robustez e
flexibilidade do CoppeliaSim no planejamento e execucao de trajetorias, observando como o drone se
comporta ao seguir a rota predefinida e ao executar comandos programados.

Anélise de Desempenho: Sera analisado o desempenho do simulador em termos de tempo de resposta e

estabilidade durante a simulagao, além da facilidade de uso do software para usuarios iniciantes.

CONCLUSOES

A implementacdo do tutorial proposto mostrou-se eficaz na introducdao ao uso do CoppeliaSim para a
simulacdo de drones, proporcionando uma experiéncia mais acessivel para usudarios iniciantes. A simulagédo
permitiu avaliar com clareza as capacidades do software em termos de controle, planejamento de rotas e
comportamento dos robds simulados. A ferramenta demonstrou ser robusta e precisa, facilitando o
desenvolvimento de algoritmos e o teste de protdtipos antes da implementagao fisica. Como trabalho futuro,
sugere-se a aplicacao do simulador em cenarios mais complexos e com outros tipos de robo6s para ampliar seu

uso em diferentes areas da robotica.
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