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САМОДВИЖУЩАЯСЯ РАДИОУПРАВЛЯЕМАЯ
ПЛАТФОРМА

Рассматривается построение самодвижущейся радиоуправляемой платформы на основе микроконтрол-
лера и его моделирование в программе Proteus.

Введение

Микропроцессорные системы применяются
во всех сферах жизни, начиная с повседневного
использования мобильных телефонов, и заканчи-
вая космическими путешествиями человечества.
В настоящее время микропроцессоры использу-
ются не только в промышленных изделиях, но и
каждый желающий может построить устройство
любой степени сложности благодаря широкому
распространению и достаточно невысокой сто-
имости микроконтроллеров. Основным преиму-
ществом микроконтроллера является то, что его
можно запрограммировать на выполнение самых
различных задач.

I. Задачи доклада

Задачей доклада является построение са-
модвижущейся радиоуправляемой платформы с
радиусом действия радиоуправления до 30 мет-
ров и пропорциональной системой управления.
На мой взгляд целесообразно разрабатывать
конструкцию, по типу относящуюся к гусенич-
ной платформе.

II. Самодвижущаяся радиоуправляемая
платформа

Радиоуправление - метод дистанционного
управления техническими объектами, при кото-
ром управляющие воздействия и обратная связь
осуществляются через радиоканал с помощью
радиоволн. Радиоуправление применяется при
построении систем автоматики, в авиа- и раке-
тостроении, робототехнике. В современное вре-
мя получило развитие направление управления
бытовой техникой и приборами. Самодвижуща-
яся радиоуправляемая платформа может найти
применения в таких сферах, как: развлечения
(построение радиоуправляемых моделей на ба-
зе данной платформы, к примеру, радиоуправ-
ляемая машина и др.); транспортировка грузов и
оборудования в тех местах, где непосредственное
присутствие оператора не представляется воз-
можным, однако оператор имеет возможности
удалённо наблюдать за действиями платформы;
проведение каких-либо работ или манипуляций

с предметами, с которыми невозможно работать
напрямую. Также при некоторой доработке на
такую платформу можно устанавливать различ-
ное дополнительное оборудование, которое рас-
ширит функционал платформы и сферы её при-
менения.

III. Выводы

В заключении подведём итоги разработки и
моделирования самодвижущейся радиоуправля-
емой платформы: разработанная система управ-
ления платформы обеспечивает пропорциональ-
ное радиоуправление платформой, передачу дан-
ных от пульта к платформе на необходимое рас-
стояние (вывод сделан на основании технической
документации на радиомодуль приёмник и пе-
редатчик).Ещё одним плюсом разработанной си-
стемы управления является то, что при необхо-
димости есть возможность использовать её как
основу для построения других радиоуправляе-
мых платформ. Если необходимо просто сделать
более мощную и тяжёлую платформу то необ-
ходимо просто заменить драйвер тока на более
мощный, заменить цепь питания драйвера не
цепь, подходящую по вольтажу, и заменить са-
ми двигатели.
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