zdjecie- projekt drona lego wykonany fizycznie

Celem projektu byto stworzenie statku latajgcego z
uzyciem elementéw konstrukcyjnych LEGO na
potrzebe rozwigzania problemu transportowania
przesytek ,oraz udowodnienie konceptu mozliwosci
funkcjonowania takiego robota w zyciu codziennym.
Projekt zostat zrealizowany w dwuosobowym
sktadzie projektowo-programistycznym przez
studentow Dawida Socholika, oraz Jakuba Jurzaka.



1.Koncept

Pierwszym krokiem byto podjecie decyzji w sprawie doboru
konstrukcji drona, oraz komponentow dopasowanych do zadania
petnionego przez drona. Poczgwszy od konstrukcji latajacej,
nastepnie poruszajgc kontroler lotu, oraz elektronike z lotem
zwigzang, konczgc na mechanizmie podnoszenia paczek.
Sporzgdzono tabele na potrzeby znalezienia rozwigzania problemow.

Tabela Morfologiczna

/ Problem 1 Rozwigzanie |2 Rozwigzanie |3 Rozwigzanie

Bikopter

helikopter

Konstrukcja

Wysoka manewrowos¢ | Dobra manewrowosc¢

Prosta konstrukcja

duza moc obliczeniowa

maty rozmiar

Silniki nosne | Silniki
drona Szczotkowe

Szybki procesor

Maty rozmiar

Silniki
bezszczotkowe DC

Duza moc Wysokie obroty

Duzg wydajnos¢

Mata masa

Niskie obroty

Doktadny obroét

Duza moc Duza moc




fatwy druk/tani fatwy wydruk
duza wytrzymatos¢

wysoki niski moment niskie zuzycie energii
obrotowy do udzwigu

sredni niski moment duzy udzwig
obrotowy

mozliwos¢ lotu w petni duza mozliwosé
autonomicznych personalizacji kodu

tatwe sterowanie

2.Projekt 3D



Projektowanie zaczeliSmy od strostruowania projektu w programie do
projektowania przestrzennego fusion 360. Do konstruowania uzyliSmy
udostepnionych nam modeli 3D elementdéw lego. Szybko sie okazato,
ze potrzebne sg nowe elementy, ktérych nie ma nawet w katalogu
lego, wiec zostaty one zaprojektowane przez nas zespot.

Fusion 360 - model ztozenia projektu drona

Do zaprojektowania elementéw konstrukcyjnych nie bedgcych
dostepnych w katalogu lego uzyliSmy oprogramowania Solid Works
2019, poniewaz czionkowie naszego zespotu byli juz zaznajomieni z
tym oprogramowaniem. Czesci zostaty wykonane bazujgc na
wymiarach oraz wygladzie tradycyjnych czesci lego, lecz
uwzgledniajgc nasze potrzeby techniczne. Taki model zostat
nastepnie wyeksportowany do rozszerzenia STEP, oraz wystany do
modelu we Fusion.
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solid edge - zaprojektowana czes¢ lego

3.Wykonanie

Po zaprojektowaniu konstrukcji nadszedt czas na wykonanie
fizycznego modelu. Tak wiec potowa ekipy w postaci jednej osoby
zajeta sie konstruowaniem maszyny z elementow lego w oparciu o
zaprojektowang konstrukcje, natomiast druga potowa ekipy
rozpoczeta wytwarzanie zaprojektowanych nowych elementow w
technologii przyrostowej. Mowigc potocznie elementy zostaty
wydrukowane na drukarce 3D, z materiatu PETG.



Po wydrukowaniu niezbednych elementéw, oraz ztozeniu ich razem z
wczesniej powstatg konstrukcjg uzyskalismy fizyczng konstrukcije,
ktérg wczesniej zaprojektowalismy cyfrowo.




4. Oprogramowanie

Gdy zostat skonstruowany prototyp nadszedt czas na napisanie oraz
wgranie oprogramowania sterujgcego naszg maszyng. Jako
stabilizator lotu uzyte zostato oprogramowanie Multiwii, ktére wpisuje
sie znakomicie w tematyke srodowiska arduino.

Po odpowiednim skonfigurowaniu wielowirnikowca jako
czterosmigtlowego drona, nalezato wybraC¢ protokdt komunikacji
miedzy odbiornikiem dziatajgcym w trybie komunikacji PPM a
wybrang ptytkg sterujgcg. Gdy komunikacja zostata uzyskana
nalezato wyregulowa¢ nastawy PID drona, aby ten mogt stabilnie
utrzymywac sie w powietrzu.

Gdy projekt utrzymywat sie stabilnie w powietrzu nadszedt czas na
zaprogramowanie chwytaka, tak, aby mdgt samoczynnie podnosic
paczki, gdy spetnione zostang odpowiednie warunki.



$include <VLS3LOX.h>

#include<Servo.h>

#include<Wire.h>

VLSSLOX semsori; Na podstawie dwoch

VLE3ILDX sensorZ; . . ,

i czujnikow TOF chwytak
b e oceniat odlegtos¢
T drona do podtoza, oraz

wskaznik = 1;

int pac = 0;

int =1 = 1200; czy paczka znajduje
int 52 = 1200;

il sie w  przestrzeni
il STE] chwytania. W

momencie ,gdy
odpowiednie  warunki
zostaty spetnione
paczka zostata
schwytana, a dron
} mogt spokojnie leciec
e ot w kolejne wskazane
while (1) miejsce. Ponadto

distance = sensorl_readlangeContinuousMillimecers(); H H H

paczka = sensorl . readiangeCfontinucusMillimscersi); dZIQkI Zastosowanlu

if {pac = 0) 7 T 7

( dwodch czujnikow
if {distance — paczka = 30)

{ odlegtosci dron mogt
while| digitalRead {12} = LOW && digitalBead{ll) = LOW) ., . .
[ lgdowac uzywajgc
econds{sl) ;
e O > swojego chwytaka jako

int st

silnikl. writ cOoT
silnik2. writ coT
wskaznik = paczka + 10;

: - podwozia, oczywiscie

5ilnik]l writeMicroseconds (st);

5ilnik2 writeMicroseconds (st);

i W specjalnym
delay {5000} 7

; przeznaczonym do
£ s i lgdowania  potozeniu

L .
if {distance >= wskaznik) ramlon_
{
while{ digitalBead{10) = LOW && digitalBead(%) = LOW)
{
5ilnikl writeMicroseconds({s2);

5ilnik2 writ roseconds-{sl) ;

}
s5ilmik]l writ
silnik2 writeMicroseconds (stls
pac = 0;
delay{5000) -
}

}

1

screenshot - arduino IDE



5.Wyniki
Ukonczony projekt zostat przetestowany w roznych warunkach wraz z
roznymi  rozmiarami  przesytek podpietymi do drona. Po
wyregulowaniu i skomplikowanej konfiguracji charakterystyki
manewrowosci drona byty znakomite, co byto zgodne z naszymi
zatozeniami.

Fragment Filmu - latajgcy dron przenoszacy przesyike

Ponadto zauwazony zostat istotny problem, ktéry uzaleznia wielkosc
drona do rozmiaru przesytek ktore moze unies¢. W przypadku
przesytek o dos¢ duzej powierzchni poprzecznej pudetka wydajnosc
silnikow drastycznie malata, poniewaz powietrze zaciggniete przez
silniki wytraca energie na paczce trzymanej przez drona. Zatem
niezaleznie od masy takiej paczki lot stawat sie trudny, wrecz
niewykonalny.

Jednak sam w sobie projekt uznany zostat z tworcow jako sukces,
poniewaz zostaty zrealizowane zatozenia, oraz wyniki byty pozytywne.



