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Cel pracy:

Bezzatogowy autonomiczny s$migtowiec bliskiego

zasiegu o niewielkich rozmiarach.

Zastosowania:

Przemyst energetyczny i budowlany
Rolnictwo (pomiary, zdjecia)
Monitoring obiektow

Fotografia powietrzna

Wsparcie dla wojska i policji
Telewizja komercyjna

Przebieg badan:

Rozpoznanie obiektow UAV (ang. Unmanned Aerial Vehicle)

Opracowanie systemu umozliwiajgcego autonomiczne loty
Wyszukanie i zakup systemu AFCS (firmy Rotomotion)
zapewniajgcego stabilizacje $migtowca, nawigacje opartg na
systemie GPS oraz oprogramowaniu stacji bazowe;j
Analiza sposobu dziatania i kalibracja urzgdzenia AFCS
Integracja urzadzenia AFCS z pozostatymi podzespotami
Regulacja nastaw regulatoréw PID

Testy stabilizacji i nawigacji Smigtowca

Konstrukcja san do kamery lub aparatu fotograficznego
Testy obrotowej kamery IP

Zastosowanie silnika firmy Zenoah (26cm3, 2.9KM)

Schemat opracowanego i zbudowanego systemu:
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Podsystemy wchodzace w skiad
skonstruowanego smigtowca:

Przemystowy model $smigtowca

Ukfad stabilizacji Smigtowca

Ukfad nawigacji oparty na systemie GPS

Stacja bazowa

Uktad transmisji danych pomiedzy stacjg bazowa a
Smigtowcem

Modut sterowania recznego modelem

Kamery oraz odpowiednie konstrukcje montazowe
System transmisji video

Baterie

Osiagi i wyniki:

e Udzwig: 5 kilogramow
e Zasieg: 1000 metréw
o Parametry stabilizacji i nawigacji:

O przeregulowanie w czasie przelotu we
wskazane miejsce na dystansie 50
metréw z predkoscig 5m/s: 3 metry;

0 doktadnos¢ zawisu w zadanym miejscu
w czasie 5 minut w trakcie opadow
deszczu i przy wietrze dochodzacym do
10m/s: 6 metréw.

Perspektywy projektu:

» Udoskonalenie systemu przesyfania obrazu i
stabilizacji kamery
* Ingerencja w oprogramowanie komputera
poktadowego AFCS w celu:
— dodania sensoréw pomiarowych (poziomu
paliwa, wysokosciomierza cisnieniowego)
* Przystosowanie oprogramowania stacji bazowej:
— wykorzystanie mapy cyfrowej
— wizualizacja obrazu przesylanego z kamery
* Uwzglednienie wiasnych produktow i algorytméw
» Poszerzanie mozliwosci funkcjonalnych






