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1. Bevezetés: miért?

A Robotika szakkoriinkben egy kis csapat CanSat épitésével toltotte a tavalyi
évet, amit szerettek volna tesztelni: hogyan ereszkedik az ejtéernyd
segitségével, kiildi-e az adatokat, stb. Egy ismeretség révén a fert6szentmiklosi
repllétéren egy girokopterrel emelkedett magasba, hogy aztan egy
repcetablaban landolva 6rokre eltiinjon. Talan ha mar az ereszkedés kozben
nyomon kovethettilk volna egy drénrdl figyelve/rogzitve a mozgasat,
sikeresebb lett volna a keresés. Ez volt az indittatas, hogy dront épitsiink nekik.
Azonban, ha mar belefogunk, csinaljunk valami olyat is, ami érdekesebbé teszi
a projektiinket: innen jott a kétéltli dron otlete - mi lenne, ha a viz alj is
lathatnank? Egy vide6 ami az atlatsz6 kék vizben kezdédik, majd a part folott
az égbe szokik - valészintileg élvezetes latvanyt és élményt adna.

2. Hogyan? - Kell egy terv

Az dtletgazda fejében a végsé modell egy csepp alaku, 2 + 2 motoros dronként
jelent meg. Matt fekete szinével, gyorsan hasit az égben mikézben az éjszaka
leple 6leli korbe.

2.1. Az elérni kivant cél, vagyis a kétéltii dreamdron felépitése

2 légcsavaros motor lenne egy csepp alaku boritas kiszélesedd részén, a drén
sikjaval parhuzamosan. A csé masik végében lenne a ketté hajécsavar, egy
eggyel kisebb, de erdsebb, vagy ugyanakkora, de nagyobb attétell motorral. A
kormanyzast egyrészt a testen talalhato kinyithaté szarnyakkal oldanank meg,
valamint a kereszt alaku farokszdrnyakon 1évé iranyithaté bevagasokkal,
ezeket szervo motorok mozgatjak.

Tekintettel a hasznalat helyszineire, vannak bizonyos, a természetbdl
fakado problémak és akadalyok:

e amotorokat vizall6 rekeszekbe kell tenni, hogy viz alatti m{ikodés
soran ne kapjanak zarlatot.

e a kétféle motor mindegyike egy-egy csében kap helyet, a
hatékonysag novelése érdekében
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e A cs6 szaja becsukhato lesz, hogy vizre szallas, és vizben torténd
mozgds kdzben a 1égcsavarok és a motorjuk ne sériiljon

Tranzisztorok
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Arduino Akkumulatorok Farokszamy
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1. abra: A dreamdron terve feliilnézetben

2.2. A kétéltii dron miikodése

A drént egy Arduino Nano mikrokontroller iranyitja. Szenzornak egy MPU-
6500 gyorsulasmérd kertil bele, aminek segitségével nyomon kdvethet6 a dron
harom tengely korili fordulasa, valamint a tér harom iranyaba torténd gyorsu
lasa. Ezeket az adatokat a program felhasznadlja, és a fesziiltséget szabalyoz6
tranzisztorok segitségével adott magassagban tartja a drént.
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2. dbra: A miikodés folyamatabraja
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A tranzisztorok tovabbi szerepe még, hogy lehetdvé teszik a nagyobb
fesziiltség befolyasolasat kisebb fesziiltséggel. igy az arduino digitalis pinjeivel
tudjuk irdnyitani akar az 5V-nal nagyobb fesziiltségigényi motorokat is.

Mivel a motorok a drén sikjaval parhuzamosak, a dreamdrdén nem tud
egyhelyben lebegni. Megadnank neki egy hely két foldrajzi koordinatajat,
valamint egy magassagot, amiben repiil. A térben valé tajékozddasban a
beépitett GPS illetve iranyti szenzora segiti. A megadott pont vagy egy
keringési kozéppont lenne, vagy egy oda-vissza uthoz szolgalna.

Landolaskor el6szor a foldre mer6legesen felfelé szall egy kis ideig,
majd a motor erejét lassan gyengitve, leszall a hatsé lapatjaira.
Az 6nallo repiilés mellett lehetdséget adunk a beavatkozasra radids kapcsolat
révén.

2.3. El6késziiletek: a tesztdron

Természetesen nem a végs6 modellel kezdtiink neki a munkanak, hanem el6tte
egy kisebb, kalibralashoz, és tanuldshoz hasznalatos dront épitettiink. Ezt a
kisebb dréont egy ,keresd” bevetésen tudjuk tesztelni, az 4j CanSat
roptetésekor. Ezen az Uton lehet kalibralni az Arduino nano-t, ahhoz, hogy a
drénokat egyhelyben tudja lebegtetni.

3. dbra: A tesztdron terve és megvalositasa

Ez a drén egy hagyomanyos 4 motoros, avagy quadcopter drén
mintajara késziilt. Sajat tervezésli 3D nyomtatott testtel rendelkezik, amibdl
négy iranyba egy-egy motorallds agazik ki. A kozponti rekeszbe keril az
Arduino nano és MPU 6500 szenzor, melléjiik pedig az akkumulatort tesziink,
mig a motorokat pedig a nekik szant allasokba.
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4. abra: A rekesz tartalma még a
szerel6lapon

A végsé modellhez képest annyi valtozas van a miikodési elvében,
hogy nincsenek szervo motorokkal irdnyitott szarnyak. A kormanyzast minden
esetben a motorok végzik, azok fordulatszamanak befolyasolasaval tudjuk a
dront iranyitani.

3. Elért eredmények, tovabbi lépések

Jelenleg elkésziilt a tesztdron. A végsoé célhoz vezetd kovetkezd 1épés egy GPS
szenzor beépitése a dronba és a programba, ami az irdnyitas f6 eleme lenne.
Masrészt a tesztdron aljara ultrahangos szenzorok keriilnek még, amelyek
segitségével érzékelni tudja, ha vészesen kozel keriil a foldhoz. Ekkor a
program automatikusan felrepteti.

Az adatokat és tapasztalatokat, amit tesztdronbdl szerziink,
hasznaljuk majd fel a végsé modell kialakitisa és elkészitése, valamint
miikédtetése soran.

Az esetleges aprilisi bemutato6ig a dreamdron szerkezetének tervei és
a 3D nyomtatas biztosan elkésziil, a belizemelése azonban nem valészinii.
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