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Введение. Радиоуправление получило распространение в системах автоматики, в авиа- 

и ракетостроении, робототехнике. В настоящее время радиоуправление нашло применение в 

бытовой технике и электронных приборах [1]. С помощью разработанного модуля-

приемника можно управлять одновременно четырьмя электродвигателями и тремя сервопри-

водами, причем два электродвигателя будут управляться пропорционально, то есть два элек-

тродвигателя могут параллельно выполнять одну и ту же команду, что необходимо для руле-

вого управления приводимого в движение устройства. 

Основная часть. В качестве элементной основы для модуля-приемника использован 

модуль Arduino Nano CH340 на микроконтроллере ATMEGA328p, а также будет использо-

ваться приемопередатчик NRF24L01 в качестве Wi-Fi модуля и два драйвера двигателей 

L293D для организации питания электродвигателей [2]. Этот модуль может управлять раз-

личными сборными моделями на радиоуправлении. Для питания радиоприемника будут ис-

пользоваться две пары литий-ионных аккумуляторов с общим напряжением 7,4 В. 

Комбинированная структурная схема разрабатываемого модуля-приемника на базе Ar-

duino Nano представлена на рисунке 1. 

 
Рисунок 1 – Комбинированная структурная схема модуля-приемника 



57-я научная конференция аспирантов, магистрантов и студентов 
 

185 

 

Сигнал принимает Wi-Fi модуль, который передает его на плату Arduino Nano. Arduino 

Nano обрабатывает полученные сигналы и передает их напрямую к трем сервоприводам или 

через драйверы двигателей к четырем электродвигателям. Каждый драйвер двигателей мо-

жет передавать сигналы для двух электродвигателей и служит для дополнительной стабили-

зации и контроля частоты сигналов и питания электродвигателей. 

За напряжение питания всего модуля отвечает источник питания напряжением 7,4 В, 

который подает его на плату Arduino Nano, от которой питание поступает на все элементы 

модуля-приемника. Соответственно для трех сервоприводов необходимое напряжение будет 

составлять по 5 В на каждый привод. Для четырех электродвигателей подача напряжения 

питания в 5 В будет осуществляться через два драйвера двигателей. Wi-Fi модуль будет по-

треблять стандартное напряжение 3,3 В. 

Таким образом, контроль питания и начальную обработку сигналов, поступающих на 

такой модуль, будет осуществлять плата Arduino Nano. Дополнительный контроль за пита-

ющим напряжением, а также за сигналами, поступающими через Arduino Nano к четырем 

электродвигателям, осуществляется двумя микросхемами – драйверами двигателей(L293D) 

[3]. Схема подключения каждого из компонентов модуля-приемника представлена на рисун-

ке 2. 
 

 
 

Рисунок 2 – Схема модуля-приемника 

 

С целью улучшения помехоустойчивости модуля-приемника к Wi-Fi модулю преду-

смотрена установка и припайка двух конденсаторов – помехоподавляющего керамического 

конденсатора С1 и электролитического конденсатора С2, сглаживающего поступающее 

напряжение. Сборка устройства осуществляется на макетной плате под пайку 3x7 см с коли-

чеством отверстий не менее 240. 
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Итоговый вариант реализованного модуля представлен на рисунке 3. 

 

Рисунок 3 – Готовый модуль-приемник с батарейным отсеком 

 

Заключение. Рассмотрены основные архитектурные особенности модуля-приемника 

сигналов. Описанный модуль предназначен для организации беспроводного управления 

электродвигателями и сервоприводами с помощью радиосигналов. Работа системы радио-

управления основана на передаче команд от оператора к объекту управления. Коды команд, 

переданные оператором на пульте управления, преобразуются в последовательности элек-

трических импульсов, а затем при помощи модуляции – в радиосигнал [4] и поступают на 

модуль-приемник. Модуль способен управлять различными сборными моделями на радио-

управлении. В качестве программной основы используются скетчи для конструктива 

Arduino. 
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