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RC Cloud: egy 1éghajoé alapu drén
RC Cloud
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1. Tervek

Az utébbi években egyre nagyobb szerephez jutottak a drénok kiilonbo6zd
kutatasokban. A technikdnak ez a teriilete gyors fejlédésnek indult, amde a
legtobb drén képtelen hosszabb ideig leveg6ben maradni. Ennek oka féként az,
hogy rengeteg energiat haszndlnak arra, hogy egyaltalan levegében
maradjanak. A multikopterek egyhelyben lebegve is rohamosan fogyasztjak az
energiat, nem is beszélve a folyamatosan haladé merevszarnyd modellekrdl. A
probléma megoldasaért kicsit vissza kellett nydlnunk idében az egykori
Zeppelinekig. Ezek a jarm{ivek kdnnyebbek voltak a leveg6nél, egyaltalan nem
keriilt energidjukba a fennmaradas. Eredetileg a mi projektiink is egy Zeppelin
(merev vazu léghajo) lett volna, de kis szamolas utan rajottiink, hogy ez a mi
kereteink kozott nem megvaldsithaté. Ekkor fordultunk a Zeppelinekhez
hasonl6 Blimpek (nem merev vazu léghajok) felé. Sok kiilonb6z6 terv utan
végiil eljutottunk a jelenlegi projektig, amely mar megvaldsithatonak tlinik.
Célunk tehat egy taviranyithaté blimp megépitése, amelyen azonban egy
Raspberry Pi is repiil. Ennek segitségével tudunk légifelvételeket késziteni
illetve iddjarasi adatokat gytjteni.

2. Az RC Cloud felépitése és programozasa

A test alapjat egy kozel 2 méter (5,5 1ab) atmér6jli ballon képezi, a ballont egy
szunyoghalébdl, vagy vékony, erds szovetbdl varrott csében helyezziik el. A
ballon kiilonb6z6 iizletekben megtalalhatd, éppen ezért valasztottuk, hogy
kénnyen és olcson cserélhetd legyen. A cs6 atméréje kisebb, mint a balloné,
ezért az megnyulik benne és eléri az altalunk kivant szivarformat. A csére
kivulrdl kis fulek vannak varrva, ezekre lehet erdsiteni kiillonbozé eszkozoket.
A gondola ugyanilyen médon van rogzitve. A sziinyoghalét keskeny, erdés
szalagokkal meg is erdsitjiik, hogy biztosan birja a ballon feszitd erejét. A
gondola 3mm vastagsagu rétegelt lemezbdl all, ez konny(, hozzaférhetd, erés
és konnyen megmunkalhat6 anyag. A bonthaté kotéseket csavarokkal, a
bonthatatlanokat pedig ragasztassal oldottuk meg.
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Alapfelszerelés:

e Raspberry Pi 3 model B; Lasd: Fedélzeti szamitogép

e Raspberry Pi Camera V2 Video Module; Lasd: Kamera
e NiMH Akkupack 7,2V 5000mAh (Kb 1h repiilési id6)

e 2 db. X-Fly 480 elektromotor (7,2V)

Fedélzeti szamitdgép: A fedélzeti szamitégép szerepét egy Raspberry Pi
3 model B latja el. Feladata, hogy a kamera, és a csatlakoztatott szenzorok
miikddését szabdlyozza, adataikat feldolgozasra el6késziti, elmenti. A
tokéletes megoldas az lenne, ha "élében" is tudna ezeket kozvetiti interneten
keresztiil. Az irdnyitashoz/mozgatashoz sziikséges szervokat és motorokat is
a szamitogép kezeli, de a parancsokat a taviranyité vevéjétol kapja.

1. dbra. A fedélzeti szamitogép

Kamera: A hajéra a Raspberry Pi sajat kamerajat, egy V2 Video Module-t
szereltiik fel. Ez méretéhez, és f6leg arahoz képest nagyon j6 mindségli
felvételeket tud késziteni, 30 fps mellett Full HD, 90 fps mellett pedig 640*480
pixel felbontasban dolgozik. Régziteni csavarokkal fogjuk a gondola aljara (a
jelenlegi megoldas csak ideiglenes).

2. abra. A fedélzeti kamera

Irdnyitas: A hajot elGszor ugy egyensulyozzuk ki, hogy a levegében
lebegjen. A fiigg6leges és vizszintes kormdanyzasra keresztvezérsikot

-

3. dbra. A motorok
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alkalmazunk. Ezt a meghajtasra hasznalt motorok moégé helyezziik el, a
légaram utjaba. Az iranyitds alapvetden taviranyitoval torténik. A vevét a
fedélzeti szamitogépre kotjiik ra, és az kezeli a szervokat, motorokat. A
meghajtast két kisebb teljesitményii motor adja, ezek egyenként 100 grammot
nyomnak. 7,2 voltos fesziiltséggel miikddnek, ezekhez méreteztiik az
akkumulatort is. A motorok egy-egy 5 inch, azaz 12,7 cm atmér6jd rotort
kapnak a megfelel6 meghajtas érdekében.

Jelenleg a képen lathaté formadban tudjuk szemléltetni, milyennek is
tervezziik az RC Cloudot, mert a hélium beszerzésére még nem talaltuk meg az

arban legidealisabb megoldast.
3 . A ~

4. abra RC Cloud az asztalon

Programozas: A vezérlbegység, a Raspberry Pi alapvet6en python
nyelven programozhatd, egyszerli széveges kddot futtatunk le a Raspberry-n.
Mindezt interneten keresztiil is meg tudjuk tenni a dataplicity.com weboldal
segitségével.

5. abra Képerny6kép a Dataplicity
szolgaltaté honlapjardl

Ezzel a weboldallal el tudjuk érni hogy masik eszkozrdl is le tudjuk futtatni az
adott programunkat. Ez példaul a fényképezés vagy mérés inditasanal el6nyds.

45



I - 2017 [

Szenzorok: A Raspberry Pi csak digitalis bemenetekkel rendelkezik, igy
szenzorokat is ennek megfeleléen kellett megvalasztanunk. Szerencsénkre
talaltunk egy olyan komplex szenzort (BMP180-M), ami tud hémérsékletet,
nyomast valamint magassagot mérni (illetve utébbit feltehet6en a nyomasbdl
szamitja).

6. abra Az RC Cloud szenzora

3. Osszefoglalva:

Célunk egy viszonylag olcs6 dron létrehozasa, mely testreszabhato, sok féle
feladat elvégzésére alkalmas, hosszu tizemiddvel bir, és rendelkezik a blimpek
pozitiv tulajdonsagaival.
Drénunk elényei:
e kis energiafogyasztasa, nagy akkumulatora miatt viszonylag hosszu
ideig lizemel
¢ a multikopterekhez hasonléan képes egy helyben lebegni, és kis
tertiileten is konnyen leszall
e nagy hatésugarral rendelkezik hosszu lizemideje és viszonylag nagy
sebessége miatt
¢ konnyen vezethet6 4 csatornas taviranyitoval
e testreszabhatd, azaz kiilonb6z6 feladatokra specializalhaté
Alkalmazhat¢ pl.:
e Légkori adatok mérésére hosszabb idon keresztiil
e Domborzat 3 dimenzios feltérképezésére
e Légifotézasra
¢ Hobbicélu repiilésre
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