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The purpose of this work is to design a quadrocopter for flying sensor 

networks. 

Целью данной работы является проектирование квадрокоптера для 

летающих сенсорных сетей. В современном мире технологии 

развиваются с невероятной скоростью, и появление таких устройств, как 

беспилотные летательные аппараты (БПЛА), необошло и сферу 

инфотелекоммуникаций. На основе БПЛА активно разворачиваются 

новые сети связи, которые получили название летающих сенсорных сетей 

(ЛСС) [1]. Данные сети относятся к беспроводным сенсорным сетям и в 

настоящее время являются одним из актуальных направлений развития 

cетей cвязи. 

 В роли управляющей платы для БПЛА и квадрокоптера могут 

выступать различные микроконтроллеры и одноплатные компьютеры [2]. 

Квадрокоптеры в составе стаи как ЛСС имеют перспективу 

использования для процедуры осмотра внешнего состояния самолета, но 

остается вопрос взаимодействия такой сети с системами авионики [3]. 

Квадрокоптеры представляют собой беспилотные летающие 

аппараты с четырьмя винтами, управляемые дистанционно. Как правило, 

они оснащаются камерой для фото и видеосъемки и другим 

дополнительным оборудованием. Используют их по-разному: для 

наблюдения с воздуха, съемки роликов, обследования участков, просто 

игр.  

Для прототипирования и дальнейшего проектирования 

квадрокоптеров можно использовать  полетный контроллер CC3D [4].  

OpenPilot CopterControl3D (CC3D) - 32х-битный полётный контроллер 

для мультикоптеров, рис. 1.  

 
Рис. 1 – Полетный контроллер CC3D 

К особенностям полетного контроллера можно отнести то, что он   

построен на базе 32-битного микроконтроллера STM32, а также имеет 3-х 

осевой гироскоп и 3-х осевой акселерометр. 
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Для реализации взаимодействия квадрокоптеров  между собой 

можно применить приемопередатчики СС2530 в виде готового модуля  

рис. 2.  

 
Рис. 2 – Приемопередатчик СС2530 в виде модуля   

В качестве  шасси  можно взять ZMR250 QAV250, обеспечив быстрое 

прототипирование  летающей сенсорной сети. 

 

Рис. 2 – Внешний вид шасси  ZMR250 QAV250 

Таким образом, для получения летающей сенсорной сети предлагается 

использовать полетный контроллер CC3D, приемопередатчик СС2530 и 

шасси  ZMR250.  Перед проведением натурных испытаний целесообразно 

провести имитационное моделирования как показано в работе [5].   
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