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БЕСПИЛОТНЫЙ ЛЕТАЮЩИЙ АППАРАТ НА НА БАЗЕ
ATMEGA

В работе приводится описание разработки беспилотного летающего аппарата на микроконтроллере
MultiWii на базе ATmega 2560.

Введение

На данный момент каждый имеет воз-
можность спроектировать беспилотное летаю-
щее устройство без лишних хлопот. Для то-
го, чтобы летательный аппарат смог выполнять
свои основные функции, будь то аэрофотосъем-
ка, поиск или слежение, он должен обладать
достаточной грузоподъемностью для транспор-
тировки всего необходимого оборудования. Для
реализации же алгоритмов машинного зрения,
необходимо нести на борту ещё и мощную вы-
числительную систему.

I. Типовое построение БПЛА

Введение множества датчиков обеспечива-
ет полноту навигационных данных, однако га-
бариты устройства не позволяют вместить все
системы.Одним из рациональных решений этой
проблемы является инерционный измеритель-
ный комплекс (далее — ИИК) — совокупность
электронных систем и датчиков, которые считы-
вают и передают управляющему модулю инфор-
мацию о текущей скорости, ориентации и силах,
воздействующих на летательный аппарат. ИИК,
как правило, представляет собой комбинацию 3-
координатного акселерометра с 3-координатным
гироскопическим модулем, формируя систему
датчиков с 6 степенями свободы. Для увеличе-
ния курсовой устойчивости, указанную систему
иногда дополняют 3-координатным магнитомет-
ром, в результате чего система получает в об-
щей сложности 9 степеней свободы. Сам полёт-
ный микроконтроллер MultiWii самый простой
из них, для запуска требует Arduino с процес-
сором 328p, 32u4 или 1280/2560 и хотя бы одним

датчиком-гироскопом. ЭКС является контролле-
ром мощности, который преобразует ток источ-
ника питания в трехфазный ток для питания бес-
коллекторных двигателей квадрокоптера. Каж-
дый ЭКС управляется отдельно PPM — сигнала-
ми, подобными PWM – модуляции. Для поддер-
жания ориентации квадрокоптера в этом режиме
используются все имеющиеся в наличии сенсоры.
Для поддержания баланса, будет осуществлять-
ся постоянное и симметричное управление тягой
каждого двигателя.

Рис. 1 – Структурная схема БПЛА

Заключение

Спроектированный квадрокоптер способен
выполнять воздушные сьемки на дальних рас-
стояния без потери связи с оператором и при
этом иметь большую грузоподъемность.
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