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Abstract: The work deals with the design, production and programming of the Quadrocopter. Main
purpose is create a flying robot controlled via Wi-Fi from laptop or other mobile device. For its ori-
entation in space is equipped with a lot of different sensors (IR sensors, accelerometer, gyroscope,
etc.). The focus was on the possibility of a gradual expansion of other sensors. The robot is equip-
ped with two PCB, the first of which is fitted with power supply, sensors and microcomputer
ATXmegal92A3U to control regulators. The other PCB is a microcomputer Raspberry Pi with Wi-
Fi connection, which is used to control the robot from any device with Wi-Fi connection and a web
browser.
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. UVOD

Prace se zabyva navrhem a sestrojenim Quadracoptéry. Jedna se o ,,vrtulnik® se ¢tyfmi vrtulemi.
Quadracoptéru jsem si vybral jako kompromis mezi stabilitou a vykonem. Zaroveti jsem chtél, aby
byla schopnd unést vétsi zatiZeni, a z tohoto diivodu jsem vyrobil vétsi typ Quadracoptéry nez se
vyrabi komercéné. Robot je fizen pomoci dvou mikropocitacli umisténych na dvou DPS. Prvni des-
ku plosnych spoju #idi mikroprocesor ATXmegal92A3U [1], ktera nese oznaceni DPS Q4, je navr-
zena ve spolupréci se spoluzdkem Vojtéchem Hamackem. Tato deska je osazena mnozstvim senzo-
i pro snimani vlastnosti okolniho prostfedi. Druha deska je zakoupeny mikropocita¢ Raspberry Pi
[2]. Quadracoptéru lze ovladat z jakéhokoliv zatizeni disponujiciho Wi-Fi pfipojenim a webovym
prohlize¢em. Pro fizeni motort RAY CD3536/05 [4] jsou pouzity vyrobcem doporuéené regulatory
RAY R-40B [3], také velikost vrtuli a jejich stoupani jsou vybrany pomoci katalogovych hodnot
vyrobce. Z hlediska vahy bylo nutné vyrobit konstrukci z lehkych, ale zaroven pevnych materiala.
Z téchto diivodl bylo nutné, aby byla vyrobena ve specializované firm¢. Nami navrzena DPS byla
taktéz vyrobena ve firmé a to z divodu miniaturizace desky a pouziti nejmensich dostupnych
pouzder soucastek.

Obrazek 1: Quadracoptéra



2. REALIZACE PROJEKTU QUADRACOPTERA

Quadracoptéra se sklada ze dvou fidicich DPS, regulatort a motorti. V nasledujicich kapitolach bu-
dou postupné rozebrany vyse zminéné Casti.
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Obrazek 2: zjednodusené blokové schéma Quadracoptéry

2.1. NAPAJECI CAST

Quadracoptéra je napajena tfi¢lankovym lithium-polymerovym akumulatorem o kapacité 5Ah.
K akumulatoru je pfipojena DPS Q4 a regulatory, které #idi chod motorid. Regulatory maji vyvede-
ny BEC konektor, kterym je napajen mikropocita¢ Raspberry Pi. DPS Q4 je chranéna ochrannym
¢ankem proti prepolovani a s proudovou ochranou 700mA. K zapnuti dojde po stisknuti mikrospi-
nace, coz zapne napajeni DPS a MCU ATXmegal92A3U, kterd jiz udrzi tento obvod v zaplém
stavu i po rozepnuti mikrospinate. MCU ATXmegal92A3U muze detekovat opétovné stisknuti
mikrospinace a podle programu po jeho rozepnuti vypnout napajeni obvodu a tim celého robota.
Napajeni ma na starost méni¢ 3,3V/1A (maximalni proud je omezen ochrannym ¢lankem na
700mA), ktery napaji MCU ATXmegal92A3U, senzori a dal$ich pomocnych obvodi DPS Q4.

2.2. RIDICi CAST ATXMEGA192A3U

K tizeni regulatori pomoci PWM slouzi mikropoc¢itaé ATXmegal92A3U, ktery dle prikazt od Ra-
spberry Pi fidi ¢innost regulatorti, generovani PWM pro IR senzory a posilani dat z nich zpét.

2.3. RIDICi CAST RASPBERRY PI

Raspberry Pi s Wi-Fi slouzi k hlavnimu fizeni robota. Uzivatel ma moznost ovladat ho ptes webové
rozhrani diky Wi-Fi konektivité. Raspberry Pi je propojen s ATXmegal92A3U pies sbérnici
UART, se senzory je propojen pomoci sbérnic 12C a SPL

2.4. MOTORY A REGULATORY

Vrtule pro motory byly vybrany pomoci katalogovych hodnot vyrobce, pouzity jsou dvoulisté vrtu-
le s rozméry 9“x5“. Pro pohon vrtuli jsou pouzity stiidavé bezkartaCové motory od firmy RAY
CD3536/05 s regulatory RAY R-40B.



2.5. SENZORY A VYSTUPNIi PERIFERIE

K detekci okolniho prostiedi bylo pouzito nékolik riznych senzord. Kviili moznosti komunikace
s vice senzory najednou bylo zvoleno pouziti dvou sbérnic. Na sbérnici SPI je pfipojen akcelero-
metr a gyroskop a na sbérnici 12C je piipojen senzor intenzity osvétleni, magnetometr (3D kom-
pas), senzor vihkosti, senzor teploty, hodiny realného ¢asu, senzor U/I/P robota. Tyto senzory mo-
hou byt rozsifeny o dalsi pomoci vyvedeného konektoru k jejich pfipojeni. Vystupni periferie jsou
regulatory a LED fizené mikropocitacem ATXmegal92A3U.

2.6. PROGRAMOVANI

Robot je programovan nékolika programovacimi jazyky. K naprogramovani MCU ATXme-
gal92A3U byl zvolen jazyk Bascom. K programovani Raspberry Pi a jeho webového rozhrani bylo
pouzito HTML, PHP a JavaScript.

3. ZAVER

Cilem projektu bylo vytvotit letuschopnou Quadracoptéru fizenou senzory a ovladanou ptes webo-
vy server. Béhem realizace se vyskytlo par problému tykajicich se oziveni desky. Tyto problémy se
povedlo odstranit a Gspésné zprovoznit DPS Q4. Dale je v planu ptidat webkameru pro ptenos vi-
dea.
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