UNIA EUROPEJSKA
KAPITAL LUDZKI EUROPEJSKI
NARODOWA STRATEGIA SPOINOSCI FUNDUSZ SPOLECZNY

Wiedza i doSwiadczenie projektowe wizyt - wl
[ robotyka na Wydziale Automatyki, El ektro

POKL.04.01.0200-020/10

Program Operacyjny Kapitag LudzkN e pSgddla
Europejskiego Funduszu Spogeczneg

Gliwice,14.102013 r.
aAt Rl &g & R2 NauKRdReHiGhFlyers
2 3 R 1 AutbniitykiElektronikii Informatyki
Kierunek AutomatykaRobotyka

RN KFod Aydd al NB1 tlF¢SoOlepl = |
Koordynator Projektu POKL.04.01.4®-020/10

Raport z realizacji projektu:

Autopilot Il
%S & phdsjeRtowy:
Agnieszka Ziebura (lider projektu)
Paulina Wilk Tomasz Targiel
tl SO {22l Piotr Tracichleb
al NB1 b202%Z Jakub Piasecki
. F NI piak A S ¢2YlFal al NBZOI df
t NI Syeaolkeg wSOKI t A20NJ I DOST
haz2o0& GaLIASNI2RNOS LINRe2S OY
Marcin Janik (konsultant projektu) Kornel Matusiak

2 AG2fR / AOK2Za1A aAOKI O toOFGSs]

Podpis lidera projektu: Podpis opiekuna projektu:

Agnieszka Ziebura maINJ Aydod DNJI S3T2NI {1 FFNIZajiA



1. Opis projektu

1.1.Cel projektu: h LN} O2 g YA S y2¢6l 02NAR1AS3T2 dzl O} Rdz

lT2LJ0eYFtAT 26FyAS AalGyrasSanoOeodOK Fft3I2NBlYs g
A YIRNItRyS3I2 2N} TFdzy1O22¢¥beyYK »PliSaRERA
motoszybowca.

1.2.%F 020 Sy Al t NENRRISH Ghavy{ OF R (2yGeéydz 602t LINI O
PdzG2LIAE2GF 2L NIS3I2 2 geRlIayn 2SRyzadait YA
y6Iay2gpsal eOK aSyaz2Nso pel2YyVgEORt S LWRPOKYRI ;
LIN OS yIR YAYALFGdzNET I O02n dzl OF Rdz h{5 2N}1T R
LI2R2t S LINko6eée 2LINYO24lyAl AyaStAasSyldyS3az
VILEtR2¢ge LIXFGF2NxYe tlLala2anoSao

1.3.Oczekiwane wynikia 2 RdzO | ldzZORY A 2Ai6 A 2N08 gel2yedgl yAac’
NEOYR@YA LIXITGF2NYIEYA o0STT1023268YAT T R2ftye
204ASNBI Odc2yeOKI ¢l -82e8dDi€phy &raz Rescdr] Shielk dedriolifa
AYyGSaANI 02l aeadSygxiNHASGIAMBYIOK WEOBI yN @ 2

1.4. oOcena ryzyka projektua 2RO yI dzogk RT S Ay iSNRegO8 LK /

atidzRSyilsg yI 2RI AFES tdzizYlFdel1AxX 9ftST0N
GSYFLGein ft2GyA0I NS Y20t A621 8 LINITS LINR@A IRIT ISy
$&LIs OLINF Ot 1T FANXYND I oONryode f2GyadiSaz A
realizacji wnioskowanego projektu.

2t 2RTALD LINR22S1Gdz yI TIRIYAL

2 GN)} 1OAS NBFfATIFIO2A LINR2S{ldz !dzi2LIAf 20 LL
wzgt Rdz yI  FFE1340X ©®S 6 NRB{ldz Hnawkd St | yi F 8 NWINT
g 235t y2LRta]l]A0K 11 g2RIFIOKZ T NBTeayz2gsly2 1 gej
¢yl 2S32 NI SOOI aidzLlAz2y2 aAiat ylI LILINI6AS LINRIN

a2R4zp5% (1GsNB R20St2¢2 YALFLD aidly26irAd al Y2l
12YGNRESN)F f2Gdz ljdz2 RN2O2LIGSNI © %S 41 3ttt Rdz ylI

LINI SONOT yAll T N3ROF gARS2 2N}¥1T TFLSéyAz2y2 R2R

T dz2RRD gyAk ROT Sy Adz T LI2 LINJAStepior IBv@korabezéd@vi  t h )

anten nadawcz€ RO A 2 NDT @ OK LINJ eaidz2az2s6lyeOK ylI LIave

dzoe G801 yS32 T laAat3dzz FydSyezr 6NIF1T 1T fAYy1ASY
2

ZLX I GF2Nye tFaGFra2andsSe yI yIETASYyNn aidl 02t 12yidNE

23l yFOT 2yl L2RasS{02 LINera2S(1idz2zsl aLsoalkfAlc
2LINF O24 OF dzyAgSNAFf YN LIed]t R2abG2az2s6l y-n R?2



polimerowych. Poza dost&xl SYASY LR RAGI 6268 0K yILAtoOX LINIS
konfiguracyjne.

2.1. Dopracowanie algorytmu stabilizacji platformy
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int pid(float wejscie, float wartoscZadana, float *poprzednieWejscie, float
*ITerm, float kp, fleoat ki, float kd)
{

float uchyb = wartoscZadana - wejscie;
if (integral == 1)
*ITerm += (ki * uchyb);
else
*ITerm = 8;
float dInput = (wejscie - *poprzednieWejscie);
float pidOut = kp * uchyb + *ITerm + kd * dInput;
*noprzednieWejscie = wejscie;
return (int) pidout;

RysunelB. Kod maszynowy regulata PID
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2.3.Wykonanie anten dedykowanych do linku wideo na pasmo 5.8GHz
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Rysunel®. Drugietap budowy anten
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4.1.Wideo Gogle- CINEMIZER OLED multifunkcyjne okulary wideo 3D
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4.2. Autopilot NAZA- DJI NAZA V2+ GPS (Combiépntroler lotu z GPSAutopilot multi-
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4.3. Kompaktowy aparat fotograficzny Aparat PANASONIC DM 5EFRS

RysuneKL7. Kompaktowy aparat fotograficzny
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4.5. Zestaw odbiorczy GPS

RysuneKi9. Zestaw odlorczy GPS
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