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Styrning av Quadrotor

1 Bakgrund

En quadrotor eller quadrocopter ar en luftburen farkost som forflyttar sig med
hjalp av 4 stycken horisontellt placerade propellrar. En quadrotor kan navigera
med hjalp av en pilot eller vara sjalvstyrande (autonom).

Detta projekt har existerat i kursen i ett par ar med fokus pa att i slutdndan ta
fram en autonom quadrotor. Olika l6sningar for att reglera quadrotorn har
undersokts och testats (Arduino, ARM). Forra aret tittade man pa en ny plattform
pa grund av behovet av en snabbare processor. Den losningen som testades var
baserad pa en ARM Cortex-M4 processor fran STM.

2 Beskrivning

Arets upplaga av Quadrotor projektet ar tankt att ta vid det som gjordes forra
aret. Forslagsvis kan man undersoka nagot eller nagra av de nedanstdaende
punkterna, beroende pa intresse och tidigare kunskaper.

e Porta existerande kod (skriven i C++) till forslagsvis Rust. Arbetet innefattar
bade inldrning av en ny plattform for studenterna samt ett nytt
programerssprak.



e Att experimentellt ta fram reglertekniska parametrar for att fa
guadrocoptern att flyga stabilt med hjalp av en fjarrkontroll. Nar detta
fungerar kan man lagga fokus pa att fa quadrotorn att rora sig autonomt
med hjalp av en kamera och/eller en GPS.

e Fortsatta den reglertekniska modellen i Simulink och modellera
Quadrotorn for att bestamma diverse regulator parametrar med en
datorsimulation.

Projektet kommer innefatta inbyggd programmering samt reglerteknik. Man har
fordel av att tidigare ha last kursen Mikrodatorsystem, men det ar inget krav.
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