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  آشنايي و معرفي پروژه
راديو  يك برد كنترلي ساده براي راه اندازي و كنترل مولتي روتورهاي KKmulticopterبرد كنترلي 

اين كار از سه عدد موتوره است. اين برد وظيفه پايدار سازي پرنده را بر عهده دارد كه براي  6و  2،3،4  كنترلي

) استفاده ميكند و اطلاعات دريافتي را به roll, pitch, yawجايرو تك محوره در جهت هاي عمود بر هم (

) منتقل ميكند. سپس در اين آيسي اطلاعات جايروها مورد پردازش قرار ميگيرد و Atmegaيك آيسي (

و به محض ارسال  وتورها ارسال ميشودو م ) ESC( دستورات كنترلي به اسپيد كنترل هاي متصل به برد

  اطلاعات به اسپيد كنترل ها موتورها سرعت خود را كاهش يا افزايش ميدهند. 

 ,aileronعلاوه بر اين ، برد كنترلي دستوراتي را كه توسط راديوكنترل ارسال شده را توسط پين هاي (

elevator, throttle, rudder.كه توسط شما و به وسيله اين دستورات   ) دريافت ميكند و به آيسي ميرساند

راديوكنترل ارسال ميشود نيز پردازش شده و سپس دستور متناظر با جهتي را كه شما ارسال كرده ايد به موتور 

كه بر روي برد قرار دارند) و سپس پرنده به جهت دلخواه  M6تا  M1ها فرستاده ميشود ( توسط پين هاي 

و ، عقب ، چپ ، راست ، بالا ، پايين و چرخش به دور خود حركت كند. قابل حركت ميكند كه ميتواند به جل

به سروو موتور دم متصل ميشود تا چرخش را  M4) پين Tricopterذكر است كه در پرنده هاي سه موتوره (

  كنترل كند.

ترس بودن هر كدام از ميكروكنترلر هاي زير استفاده شود كه بسته به در دس ميتواناين برد كنترلي در 

  آنها ميتوان از آنها استفاده كرد . 

ميباشد كه ميتوان از ميكروهاي زير  Atmelساخت شركت  AVRميكرو هاي قابل استفاده از نوع 

  استفاده كرد:

Atmega48 

Atmega88 

Atmega168 

Atmega328 

  كرد.آنها استفاده  DIPيا  SMDكه بسته به برد مدار چاپي مورد استفاده ميتوان از انواع 
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  ايرفريم هاي قابل استفاده
اين برد كنترلي ميتواند با هركدام از اير فريم هاي زير مورد استفاده قرار بگيرد. كه ميبايست برنامه 

  متناظر با ايرفريم مورد استفاده را بر روي ميكرو برنامه ريزي يا پروگرام كرد.

  اير فريم هاي قابل استفاده:

 Osprey(Power Tower) (دو موتوره) 

  
 Tricopter (سه موتوره) 
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 Quadrocopter  (چهار موتوره) 

 به صورت علامت مثبت ( + ) -

  

  

  
  

 ) Xبه صورت علامت ضربدر ( -

  

  
  

 Hexacopter (شش موتوره) 
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 Y6copter (شش موتوره) 
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  رنامه ريزي ميكروكامپايل و ب
مورد استفاده در اين برد شما ميتوانيد بسته به نوع  AVRبراي كامپايل يا برنامه ريزي ميكروكنترلر هاي 

) يا خارج از مدار ، عمل ISPميتوانيد به دو روش برنامه ريزي داخل مدار()  DIPيا  SMDميكروكنترلر خود (

  روش اول استفاده كرد.. ميبايست از SMDكنيد كه روش كابران ميكرو هاي 

و يك كامپيوتر نياز داريد كه در  AVR  ،STK500براي پروگرام كردن ميكروكنترلر خود به يك پروگرامر 

  ادامه به نحوه پروگرام كردن ميكرو ميپردازيم:

 AVRاي (براي پروگرام كردن ميكرو شما به يك نرم افزار كامپايلر نياز داريد كه ميتوانيد  يكي از نرم افزاره

Studio   ياBASCOM AVR تفاده كنيد ، اما پيشنهاد ما به شما نرم افزار ) اسAVR Studio   است كه در

  به نحوه برنامه ريزي ميكرو توسط اين نرم افزار مي پردازيم:زير 

روژه اي آيا ميخواهيد پ "پس از نصب برنامه ، آن را باز نموده  و در اگر در ابتداي كار پنجره اي باز شد كه 

 Connectرا انتخاب كرده و سپس بر روي كليد  Cancelدر اين پنجره  "جديد ايجاد كنيد يا پروژه اي را باز كنيد

  كليك كرده:

  
  

سپس پنجره اي مانند زير باز شده ، كه در اين پنجره ميبايست نحوه اتصال و نوع پروگزامز خود را انتخاب 

استفاده كرده  STK500ماي پروگرامر انجام دهيد . در اينجا ما از پروگرامر كنيد كه اين مرحله را باتوجه به راهن

  ايم:
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با استفاده از آن كليك كرده و در اين مرحله ميبايست يك پنجره باز شود كه  Connectسپس بر روي كليد 

و سپس از ليست كليك كرده   Mainميتوانيد ميكرو خود را پروگرام كنيد. در اين پنجره ابتدا بر روي لبه 

Device )ميكرو مورد استفاده خود را انتخاب كنيدAtmega 48 , Atmega 88, Atmega168 , Atmega 

كيلو هرتز انتخاب كرده بعد از اين 115.2كليك كرده و فركانس را كمتر از  Setting) سپس بر روي كليد 328

تنظيمات به درستي انجام شده باشد به شما كليك كرده كه اگر همه ي    Read Signatureمرحله بر روي كليد 

  را ميدهد Signature matches selected deviceپيغام 
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  رفته و از آنجا تنظيمات را به صورت زير انجام دهيد: Fusesبه لبه سپس 

  

SELFPRGEN: خالي 

RSTDISBL: خالي 

DWEN: خالي 

SPIEN: تيك زده 

WDTON: خالي 

EESAVE: خالي 

BODLEVEL: Brown-out detection at VCC=1.8 V 
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CKDIV8 : خالي 

CKOUT: خالي 

SUT_CKSEL: Int. RC Osc. 8 MHz; Start-up time PWRDWN/RESET: 6 

CK/14 CK + 65 ms 

  

  كه در انتها تنظيمات به صورت زير در مي آيد:
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 Auto read , Smart warnings ,Verify  در قسمت پايين همين صفحه مطمئن شويد كه تيك هاي

after programming  زده شده باشد و سپس بر روي كليدProgram  كليك كرده  ، اگر تمامي تنظيمات به

  ميدهد . OKدرستي انجام شده باشد برنامه پيغام 

را كليك كرده    Browseكليد مربوط به    Flashدر قسمت كليك كرده و    Programدر انتها بر روي لبه 

متناظر با ايرفريم و ميكرو مورد استفاده خود را انتخاب كرده و سپس بر روي كليد  hex.س فايل با پسوند و سپ

Program   كليك كنيد و صبر كنيد تا ميكرو پروگرام شود ، در صورتي كه همه ي مراحل به درستي انجام شده

  ميدهد. OKباشد برنامه پيغام 

  
  

  ميرسد و شما ميتوانيد ميكرو خود را به برد متصل كنيد. در اين جا پروگرام ميكرو به اتمام
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  نصب برد كنترلي برروي پرنده
تا حد امكان به مركز ثغل نزديك باشد و در صورت امكان از دمپر مكان نصب برد كنترلي به پرنده ميبايست 

  براي اتصالات استفاده شود و برد را محكم به پرنده متصل كنيد.

  ال هاي راديو و اسپيد كنترل ها را طبق شكل به برد متصل كنيد:حال كان

  
سيمه اسپيد كنترل ها ست كه در انواع پرنده ها  3محل متصل شدن پين هاي  M6تا  M1پين هاي 

به صورت شماتيكي به ترتيب آنها  "ايرفريم هاي قابل استفاده "نحوه اتصال آنها متفاوت است كه در بخش 

قابل ذكر است كه در بعضي پرنده ها امكان دارد كه از همه ي پين هاي موجود بر روي برد  اشاره شده است.

 استفاده ميشود). M4تا  M1استفاده نشود(به عنوان مثال براي يك كواد روتور تنها از پين هاي 
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تذكر مهم: در هنگام متصل كردن اسپيد كنترل ها به برد مي بايست به جهت و ترتيب سيم ها توجه 

  (به شكل توجه گردد)گردد

  

  تنظيمات برد كنترلي
  تست كانال هاي راديو كنترل

 !ابتدا ملخ ها را از جاي خود باز كنيد 

 ظيمات راديو كنترل خود را در حالت ديفالت قرار داده ايد و در مطمئن شويد كه تمامي تن

رل ها جهت استيك تراتل مد هواپيما قرار داريد ، قابل ذكر است كه در بعضي از راديو كنت

 در حالت ديفالت معكوس است كه بايد معكوس شود.

 به ترتيب راديو كنترل خود را روشن كرده و سپس برد كنترلي را روشن كرده 

  استيكRudder  رابه راست ( يا چپ) داده تاLED روشن شود 

  ايست روشن شوندبه آرامي بالا آورده ، تمامي موتور ها مي بحال استيك مربوط به تراتل را 

  استيكElevator  را به سمت بالا داده ، موتور هاي عقب ميبايست سريع تر شوند و همين

هنگامي كه استيك مربوطه را به چپ داده موتور هاي راست  Aileronطور براي محور 

سريع تر ميچرخند . در صورتي كه جهت ها بر عكس هستند ميتوانيد جهت ها را با 

 وس كنيد.تنظيمات رايو معك

  

  تنظيمات تراتل

 ابتدا راديو و سپس برد كنترلي را روشن كنيد 

  استيك مربوط به تراتل را به پايين آورده  و  به سمت چپ يا راست خم كرده تاLED 

تريم مربوط به استيك تراتل و رادر خود را بررسي كنيد و روشن شود در غير اين صورت 

ل خود را مورد بررسي قرار دهيد كه در حالت اگر باز هم موفق نشديد جهت استيك ترات

 پايين داراي كمترين مقدار باشد
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  كاليبراسيون اسپيد كنترل ها

قابل ذكر است كه در صورتي كه كاليبراسيون اسپيد كنترل ها به صورت مجزا انجام شده باشد ديگر انجام اين 

  مرحله ضرورتي ندارد.

  پتانسيومتر مربوط بهYaw انيدرا به حداقل برس 

 راديو كنترل خود را روشن كرده 

 استيك مربوط به تراتل را به بالاترين نقطه رسانده 

 برد كنترلي را روشن كرده 

  منتظر بمانيد تا اسپيد كنترل ها يك يا دو بار بيپ كرده 

 تراتل را به حداقل برسانيد و منتظر بمانيد تا اسپيد كنترل بيپ كند 

  برد كنترلي را خاموش كرده 

 ومتر مربوط بهپتانسيYaw را به جاي اولش باز گردانيد 

  

  تنظيمات پتانسيومتر

  درصد است  50حالت اصلي هر سه پتانسيومتر 

 پتانسيومترها  را تا حدي زياد كنيد كه پرنده شروع به نوسان كند 

  آنها را اندكي كمتر كرده تا دوباره به حالت پايداري برسدسپس 

 سيومترها كمتر شود پرنده پرواز سريع تر و كنترل سخت قابل ذكر است كه هر چه مقدار پتان

 تري خواهد داشت.

  

  تست جهت جايرو

 !ابتدا ملخ ها را از جاي خود باز كنيد 

 به ترتيب راديو كنترل خود را روشن كرده و سپس برد كنترلي را روشن كرده 

  استيك تراتل را به سمت پايين راست يا چپ  متمايل كنيد تاLED روشن شود 

 ز را كمي افزايش داده تا موتور ها افزايش يابدگا 
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  پرنده خود را به هر سمت كه مايل كنيد موتورهاي همان سمت ميبايست سرعت شان بيشتر

 شود در غير اين صورت به دستور العمل زير توجه كنيد

  

  معكوس كردن جهت جايرو

  پتانسيومتر مربوط بهRoll را به حداقل رسانده 

  روشن كردهراديو كنترل خود را 

 برد كنترلي را روشن كرده 

 LED  چشمك ميزند 10به سرعت 

 استيك مربوط به محوري را كه قصد تغيير جهت جايرو آن محور را داريد تكان دهيد 

 LED به صورت دائمي شروع به چشمك زدن ميكند 

 برد كنترلي را خاموش كرده و پتانسيومتر را به حالت قبلي خود برسانيد 

 از يك محور جهت آن برعكس هست ميتوانيد دوباره مراحل بالا براي آن  در صورتي كه بيش

  تكرار كنيد.


