
Czy Krzysiu poleci ? 
I LO w Starogardzie Gdańskiŵ 



Krzysiu to nasz 

Kim jest Krzysiu ? 

Quadcopter 



Zmienny skok 

śŵigieł 

Co jest w Ŷiŵ wyjątkowego? 

Quadcopter 

WłasŶa 
konstrukcja 

Amortyzacja 

ramion 

WłasŶa 
elektronika 

Wysoka moc 

silników 

DużǇ udźwig 

WłasŶǇ kod 



• Szerokość:  ϴ0Đŵ 

• Długość raŵioŶ: 30cm 

• Waga: 1,6kg 

• Moc: 4*310W 

• Taktowanie procesora: 16MHz 

• ϰ ĐzujŶiki położeŶia 

 

SzĐzegółowe daŶe 



Jak ewoluował Ŷasz pƌojekt? 

 

Pierwsza koncepcja 

 

SilŶiki w środku,  
obroty przenoszone na ramiona 

poprzez wałǇ Ŷapędowe 



Wizualizacja 



 

Druga koncepcja 

 

SilŶiki w środku,  
obroty przenoszone na ramiona 

poprzez paski Ŷapędowe 

Jak ewoluował Ŷasz pƌojekt? 



Pierwsza koncepcja 



Pierwsza koncepcja 



 

 

Pękające paski 
Ŷapędowe 

Problem nr1 



Problem nr1 



 

PrzeŶiesieŶie silŶików Ŷa końce 
ramion i połączeŶie ich osiami do 

wirników 

Jak je ƌozwiązaliśŵy? 



RozwiązaŶie pƌoďleŵu 



RozwiązaŶie pƌoďleŵu 



 

 

Ustalenie mocy silników potrzebnej do 

uŶiesieŶia się koŶstrukcji Ŷa ϭϬ cŵ 

Pierwsze prawdziwe testy 



Pierwsze prawdziwe testy 



Efekty 



 

 

Odpowiada to 

~10-15% 
mocy silników. 

Efekty 



 
 

 

WyważeŶie Quadcoptera 

Problem nr3 



WyważaŶie 



Bezszczotkowy silnik 

 elektryczny 



Regulator elektroniczny ESC 



ModulaĐja szeƌokośĐi impulsów PWM 



Przygotowania do kolejnych prób 



Efekt pƌzygotowań 



Nowe regulatory ESC 



Nierówna praca serwomechanizmów 



1. RęĐzŶie Ŷaładować akuŵulator do Ϯ.ϱ0V 

2. Poŵału ładować ładowarką z balanserem do 

ŶapięĐia Ϯ.ϳ0V 

3. ŁadowaŶie z kilku ďaterii AA do ϯ.00V 

4. Dalsze ładowaŶie do ŵaǆ. ϰ.Ϯ0V 

 

Awaria akumulatora 



 Mikrokontrolery Atmel AVR 



• Akcelerometr 

• ŻǇroskop 

• Kompas 

• Barometr 

• UltradźwiękowǇ ĐzujŶik odległośĐi 

Wykorzystane czujniki 



Akcelerometr 



OkƌeślaŶie oďƌotu ƋuadĐopteƌa wgzlędeŵ 
podłoża 



Kolejny problem... 

AkĐeleƌoŵetƌ jest ďaƌdzo wƌażliwy Ŷa drgania 

nie ŵożŶa użǇć go do staďilizaĐji przǇ włąĐzoŶǇĐh 
silnikach 



AŵoƌtyzaĐja dƌgań 



RozwiązaŶie 

Z X 

Y 

Użycie żyroskopu 



Poŵiaƌ wysokośĐi lotu 

Do 5m: 

 CzujŶik ultradźwiękowǇ 

PowǇżej ϱŵ: 
 Barometr 



Komunikacja bezprzewodowa 

 )a poŵoĐą ŵodułu radiowego Ϯ.ϰGHz 

 SzǇďkość traŶsŵisji: ϮMďps 

 )asięg: ϱ00ŵ 



Algorytm stabilizacji 

ŻǇroskop 

Akcelerometr 

Informacje o 

aktualnym 

przechyleniu 

Quadcoptera 



• Stałe oďrotǇ każdego z silŶików, ŶiezależŶie od 
przechylenia Quadcoptera 

• )ŵieŶŶǇ kąt ŶaĐhǇleŶia śŵigieł ;łopatͿ 

Algorytm stabilizacji 

WiększǇ kąt 
nachylenia 

łopat 

Większa siła 
ŶośŶa 



Algorytm stabilizacji 

- Brak siłǇ ŶośŶej 
+ WǇtwarzaŶa siła ŶośŶa 



Algorytm stabilizacji 

NależǇ zŵŶiejszǇć kąt łopat Ŷa wǇżej położoŶǇŵ 
raŵieŶiu oraz zwiększǇć Ŷa raŵieŶiu 

przeĐiwległǇŵ. 



Algorytm stabilizacji 

Quadcopter ŶiekoŶieĐzŶie od razu ustawi się w 
pozǇĐji rówŶowagi, leĐz ŵoże wpaść w osĐǇlaĐje. 



Algorytm stabilizacji 

X, Y, Z 0 



Aktualna konstrukcja 



Pƌzyszłe plaŶy 

+ Sonar 

 

+ Kamera 

 



Sonar 



Sonar 

ϰǆ UltradźwiękowǇ CzujŶik 
OdległośĐi HC-SR04 



Kamera 



• Jako zabawka 

• Militaria 

• UrządzeŶia do kręĐeŶia filŵów z lotu ptaka 

• monitoring miast/domów 

• ďadaŶie zaŶieĐzǇszĐzeń 

• pomoc dla poliĐji, strażǇ pożarŶej 
• wiele, wiele więĐej... 

Zastosowania Quadcoptera 



Czego się ŶauĐzyliśŵy ? 

Podczas prac nad projektem 



KONIEC 
DziękujeŵǇ za uwagę ! 


