Czy Krzysiu poleci ?

| LO w Starogardzie Gdanskim



Kim jest Krzysiu ?

Krzysiu to nasz

Quadcopter



Co jest w nim wyjatkowego?

: Wtasna
Zmienny skok konstrukcja
Smigiet
Duzy udzwig
Amortyzacja QuadCOpter
ramion
Wysoka moc
Wtasny kod Witasna silnikow

elektronika



Szczegotowe dane

Szerokosc¢: 80cm

Dtugosc¢ ramion: 30cm

Waga: 1,6kg

Moc: 4*310W

Taktowanie procesora: 16 (MHz
4 czujniki potozenia



Jak ewoluowat nasz projekt?

Pierwsza koncepcja

Silniki w srodku,
obroty przenoszone na ramiona
poprzez waty napedowe



Wizualizacja




Jak ewoluowat nasz projekt?

Druga koncepcja

Silniki w srodku,
obroty przenoszone na ramiona
poprzez paski napedowe
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Pierwsza koncepcja




Problem nrl

Pekajgce paski
napedowe



Problem nrl




Jak je rozwigzalismy?

Przeniesienie silnikow na konce
ramion i pofgczenie ich osiami do
wirnikow



Rozwigzanie problemu

37mm . 3mm




Rozwigzanie problemu




Pierwsze prawdziwe testy

Ustalenie mocy silnikow potrzebnej do
uniesienia sie konstrukcji na 10 cm



Pierwsze prawdziwe testy







Efekty

Odpowiada to

~10-15%

mocy silnikow.



Problem nr3

Wywazenie Quadcoptera



Wywazanie




Bezszczotkowy silnik
elektryczny




Regulator elektroniczny ESC




Modulacja szerokosci impulsow PWM

FPulse Width Modulation
028 Duty Cycle — analogWrite(O)
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Przygotowania do kolejnych préb




Efekt przygotowan




Nowe regulatory ESC




Nierédwna praca serwomechanizmow




Awaria akumulatora

1. Recznie natadowac akumulator do 2.50V

. Pomatu tadowac tadowarka z balanserem do
napiecia 2.70V

. tadowanie z kilku baterii AA do 3.00V
. Dalsze tadowanie do max. 4.20V



Mikrokontrolery Atmel AVR




Wykorzystane czujniki

Akcelerometr
Zyroskop
Kompas
Barometr

Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci



Akcelerometr

GRAVITATION
FORCE

Ig

¥=0g

Y=0q
f=-1g

GROUND






Kolejny problem...

Akcelerometr jest bardzo wrazliwy na drgania

nie mozna uzyc go do stabilizacji przy witgczonych
silnikach



Amortyzacja drgan




Rozwigzanie

Uzycie zyroskopu




Pomiar wysokosci lotu

Do 5m:

o Czujnik ultradzwiekowy
Powyzej 5m:

o Barometr




Komunikacja bezprzewodowa

e Za pomocg modutu radiowego 2.4GHz
o Szybkosc¢ transmisji: 2Mbps
o Zasieg: 500m




Algorytm stabilizacji

Zyroskop

Akcelerometr

g

Informacje o
aktualnym

przechyleniu
Quadcoptera



Algorytm stabilizacji

e State obroty kazdego z silnikow, niezaleznie od
przechylenia Quadcoptera

e Zmienny kat nachylenia smigiet (topat)

Wiekszy kat
nachylenia
topat



Algorytm stabilizacji

A

U/
- Brak sity nosne;
+ Wytwarzana sita nosna



Algorytm stabilizacji
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Nalezy zmniejszyC kat fopat na wyzej potozonym
ramieniu oraz zwiekszyC na ramieniu
przeciwlegtym.



Algorytm stabilizacji
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Quadcopter niekoniecznie od razu ustawi sie w
pozycji rownowagi, lecz moze wpas¢ w oscylacje.



Algorytm stabilizacji

g

X, .2 = 0




Aktualna konstrukcja

e e —




Przyszte plany

. ’ + Sonar
+ Kamera







Sonar

4x Ultradzwiekowy Czujnik
Odlegtosci HC-SR04




Kamera




Zastosowania Quadcoptera

Jako zabawka

Militaria

Urzadzenia do krecenia filmoéw z lotu ptaka
monitoring miast/domoéw

padanie zanieczyszczen

oomoc dla policji, strazy pozarnej
wiele, wiele wiece,;...



Czego sie nauczyliSmy ?

Podczas prac nad projektem



KONIEC

Dziekujemy za uwage !



