Projekt Stork

V ramci projektu stork je hlavnim cilem vytvofit Dron s fixnimi kfidly, podle nakres a navodu
od spole€nosti Flightory. Ovladani dronu je zajisténo za pomoci vztlakovych klapek na
kiidlech a za pomoci smérovych kormidel na ocasu. Dron by mél byt schopen letu po dobu
2-5 hodin o optimalni rychlosti 50-60 Km/h, podle velikosti baterie. Cumak je opatfen mistem
pro FPV kameru, coZz umozni pilotovi sledovat let z pohledu prvni osoby. Celkova hmotnost
dronu je odhadovana na cca. 3 kg.

Trup

Co se trupu tyce, je z vétSiny zhotoven z filamentu LW-PLA (Light Weight PLA), ktery je
zhruba o 60% leh¢&i nez klasické PLA a zaroveh poskytuje pro trup i kfidla dostatecnou
pevnost.

Pro menSi soucastky bylo vyuzito 3D tiskarny Prusa Mini+ a pro vétsi jako jsou kfidla a
stfedni ¢ast trupu byly vytistény na tiskarné Prusa 13 MK3S.

Obtize

Béhem tisku doslo k nékolika obtizim. Prvnim problémem byla $patna kalibrace osy Z coz
zapficinilo kolizi trysky s vytiskem a nasledné pFeruSeni tisku. Nasledné doSlo 3 krat k
vypadku proudu coz rovnéz zapficinilo ukonceni tisku. Problémy se objevily hlavné u kfidel,
coz Ize vysvétlit vétsi velikosti vytisku a Spatnou kalibraci tiskarny.

Vybaveni
Pro pohon bude vyuzito bezkartaCového elektromotoru o rozmérech D2830 napajeného za
pomoci Lithium-polymerové baterie a ESC kontroleru pro maximalni proud 40A. Pro
ovladani vztlakovych klapek a smérovych kormidel bude vyuzito servomotoru o sile 9g.

Pro ovladani celého stroje zvazujeme vyuziti systému Micro:bit pro jeho nizkou cenu
a relativné jednoduché programovani. Bohuzel, pro tento systém neexistuji programy pfimo
uréené pro fFizeni dron(l a tudiz by bylo nutné vytvofit program, ktery by byl schopen
regulovat servomotory a vykon elektromotoru.
Jako dal$i varianta pfipadaji v Uvahu Fidici jednotky ArduPilot, SpeedyBee nebo Pixhawk.
Tyto systémy jsou drazSi, av8ak jejich rozhrani nabizi jednodus$si instalaci, moznost
planovani misi a celkoveé lepSi uzivatelskou podporu. K obéma systémum bude nutné pofidit
pfijimac a vysilac.

Vyuziti

Dron se oproti tradiénim kvadrokoptéra vyznacuje nasobné vétsi délkou letu, vy$Si nosnost
a nizsi cenu. Své vyuziti tedy najde v mistech kde je vyzadovana dlouha vydrz. Proto své
vyuZiti nalezne napfiklad pfi mapovani vétSich oblasti.

Dron neni narozdil od kvadrokoptér letu na misté. Tento nedostatek vSak dokaze vynahradit
krouzivym letem na misté. Pfi pouziti externi kamery se stabilizatorem tak neni rozdil od
zaznamu z kvadrokoptér patrny.

Cena



Cena dronu by se méla pohybovat pod 10 000 K¢ za kus, pficemz samotné naklady na tisk
Ize odhadovat na 2000 K¢. Tisk je nakladné&jsi, kvuli pouziti LW PLA. Cena se nasledné
odviji od pouzitého vybaveni.

1) Nezdarilé vytisky 2) Trup dronu a menSsi
soucastky

3) 3D model dronu



