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1 Problematika a prel’ad literatury

- Charakteristika quadrokoptér

Quadrokoptéra sa nazyva tak ako sa nazyva kvdgli je
charakteristickym vlastnostiam a tymi s 4 motdutypré zabezpaiju
pohyb. Smer ot@ania vrtd’ je taky Ze pravy predny Bavy zadny
motor sa téia napriklad do pravej strany, ostatné dva motaryosia
tym padom dd’avej strany.

- Vrtulrky
Vrtulky sU umiestnené tak, aby pri¢eami vznikal podtlak a

guadrokoptéra sa mohla zdvithlTupa strana vrilky musi by
predn&ize presne naopak ako u lietadla kde Ratuietor reze.

- Gyroskop MPU-6050

Je to zariadenie na udrziavanej stalej rovnej ipglktora si
zadefinujeme hodnotou 0. R@dnaklonu gyroskopu vieme dite do
ktorej suradnice alebo suradnic je ®atoy, alebo nakloneny a vieme
jeho hodnoty vrati do 0 hodnoty za pomoci zvySenia vykonu
potrebnych motorov.

- Motory

Motory maju vykon 150W a vazia 15g. VSetky 4 mgtepolu s
vrtulkami, ktoré som pouzil dokazu pkad popisu na strankach
predajcu odnigsaz do 1200g za@aze. Quadrokoptéra ma hmottios
880gcize mbGzeme nau nalozi’ dodat@énych 320g.



3 METODIKA PRACE

3.1 Konstrukcia quadrokoptéry

Ram quadrokoptéry sa sklada z hlinikovej zliagtiktory som
objednal po zvazenom zamietnuti domacej vyroby ramddvodu
zlej pevnosti. Ram obsahuje vodivo pospajané vyvaalyktoré som
napojil motory a napajacie napati® dopomohlo pri vyrobe a
zjednodusilo ju.

3.2 Zapojenie quadrokoptéry

Quadrokoptéru som zapajal fadschémy, ktord som navrhol
a nasledne nakreslil. Hlavriiag’ zapojenia celej quadrokoptéry som
zakomponoval do malého plosného spoja vyrobenéhmedene;
dostiky, z ktorého idu vyvody do ostatnych prvkov quadnotéry.
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3.3 Prichytenie motorov

Motory som prichytil pomocou skrutiek, ktoré bdteba skrati
na potrebnu itku, aby sa nedostali do vinutia motorov a nasldume
neposkodili.

3.4 Redukcia vibracii motorov

Na spravny chod quadrokoptéry bez neziaduceho polwlo
treba zredukowua vibracie tvorené M&ym odporom vrtuliek. Po
precitani jednéhallanku o quadrokoptérach som dostal napad. Tento
problém som vyrieSil nalepenim izotej pasky na spravndas’
vrturky ¢im sa znizili vibracie az o 50 hodnég mdéze by rozhodné
pri spravnom lete quadrokoptéry.




3.5 Polohovanie gyroskopu

Gyroskop bolo potrebné umiestnina stred zakladne
quadrokoptéry z dovodu spravneho vyrovnavaniacapo letu.
Gyroskop sa nachadza na integrovanom obvode arduistrede
qguadrokoptéry a je orientovany tak aby predna atigumadrokoptéry
bolacervenej farby.

3.6 Prichytenie siliastok

VSetky s@iastky vratane gyroskopu su pripevnené na zakladni
guadrokoptéry pomocou lepidla do tavnej piStoldpzodu vhodnych
lepiacich vlastnosti na rozdiel od ostatnych drulepidiel . S@iastky
su pevne uchytené pas letu ale ak bude potreba ich premiéstni
alebo dé& dole nie je problém ich odlepbez komplikacii.



3.7 Ovladanie

Ovladanie je zabezpené pomocou dikového ovladéa s
prijimacom prichytenym na quadrokoptére a zapojenym doimadu
Ovlada som sa rozhodol pouziFlysky FS-T6 6-CH TX z dévodu
mnohych moznosti nastavenia vyvazenia quadrokopéryomoci
trimovacich tl&idiel. Trimovanie nebolo J&ni potrebné ale
dopomohlo k eSte presnejSiemu vyvazeniu.

3.8 Napajanie

Cely systém je napdjany pomocou 2200 mAh Li-polsovej
batérie s tromélankami. Batéria je napojena na sgima hornegasti
guadrokoptéry, ktorym sa zapina. Po zopnuti $pigi@a reZzimu on mi
indikuje stav LED diéd&ervenej farby, na ploSnom spoji.




4 Programovanie

Na programovanie som si vybral Arduino uno R3.gPamoval
som v originalnom softvéry od arudina pre vyvoj gmnamov. Ako
vzor som si zobral verejne dostupné hotové prograneyobyajné
quadrokoptéry a program pre zakladné ovladanie shpgou. Po
spojeni tychto dvoch programov a Uprave vyzZzaduju¢iodndt som
vytvoril funkény program. Gyroskop mi snima 3 zakladné udaje:
naklon v osi X, y a natenie okolo osi z. Gyroskop snimal osi s malou
odchylkou z neznameho dévodu preto som musel vranog esSte
zment zakladné hodnoty gyroskopu pomocou par jednoduchyc
riadkov kodu.

angle pitch acc —= §;
angle roll acc — Z;
angle pitch = angle pitch * 0.808¢ + angle pitch acc * 0.0004;

angle roll = angle roll * 0.888% + angle roll acc * 0.0004;




5 VYSLEDKY PRACE

Vysledkom prace je quadrokoptéra, ktora sa autakati
vyrovnava pomocou gyroskopu. Mdj hotovy model sdmsal aj v
teréne a vSetko je splnené pagoziadaviek.

Quadrokoptéra ma Vmi dobri odozvu a da saimu lietd® bez
komplikacii a vSetko funguje tak ako ma. Ako do#aby sa na tuto
qguadrokoptéru mohla umiestnaj kamera na zachytavanie videi a
fotiek. V druhom pripade sa dalwe 'ahko preroli na zavodnu
qguadrokoptéru s dobrymi leteckymi viasttiasi.



6 Diskusia

Quadrokoptéra mohla mapraktickejSiu Upravuco sa tyka
kabeladZze keby som navrhol a vyrobil ploSny spanktby som rovno
mohol prepoff s arduinom a zapdjiho do jeho portov. Tymto
rieSenim by sa upravilo rozloZenie¢astok na rame. Ak by som
zvazoval moznas napojenia kamery, rieSenie by boltahko
vykonat#né waka vsSestrannosti a Rkeosti EEPROM pamate
arduina.

Zhrnutie

Cie’lom mojej prace bola stavba thavo ovladaného modelu
guadrokoptéry. Tento diesom splnil.

V praci som sa zaoberal vyberom komponentov z oddgnim
mojich rozhodnuti. Takisto som v praci opisal ndislestavbu mojej
quadrokoptéry. R@as stavby modelu som sa stretol s nikkmi
problémami ako napriklad problém s rozmiestneniniiastok a
spravnym zapojenim motorov alebo vyrovnanim gyrpskd/Setky
problémy sa mi podarilo vyriaS8a na koniec sa mi podarilo zostavi
funkénu didkovo ovlddand quadrokoptéru, ktora funguje bez
problémov.



