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Anotace

Ve svém projektu jsem se zabyval vytvofenim dronu s moznosti pokladky kabeli. V tézko do-
stupnych a neptistupnych mistech. Dale také vytvoreni ovladace pro dron. Hlavni motivaci bylo

absence podobného dronu na trhu nebo jeho cenové nedostupnost.
Klicova slova

Dron, dalkové fizeni, esp 32, pasové vozidlo
Anotace

In my project, I was looking at creating a drone with the ability to lay cables. In hard to reach
and inaccessible places. Also creating a controller for the drone. The main motivation was the

absence of a similar drone on the market or its unaffordability.
Key words

Drone, remote control, esp 32, tracked vehicle
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Uvod

Technologie dronti se v poslednich letech stala jednim z nejrychleji se rozvijejicich odvétvi,
které nachazi uplatnéni v Siroké skale oblasti — od leteckého snimkovani a zemédélstvi az po
zachranné operace a priimyslové aplikace. Zatimco bézné kvadrokoptéry dominuji trhu, existuji
také specializované drony uzptsobené pro specifické ukoly, kde klasické letové konstrukce
nejsou idedlni. Tato maturitni prace se zaméfuje na navrh a konstrukci pasového dronu urce-
ného pro pokladéani kabell na tézko dostupna mista, kde by bylo nasazeni lidské pracovni sily

neefektivni nebo nebezpecné.

Hlavnim cilem projektu je vytvofit funkéni dron, ktery bude mozné dalkové ovladat a monito-
rovat v redlném cCase prostiednictvim FPV (First-Person View) soupravy. Pro ovladani dronu
je pouzit bezdratovy modul EOI-MLO1DPS (nRF24L01+ 2,4GHz), ktery umoziuje spolehlivou
komunikaci mezi operatorem a fidici jednotkou. Pro pfenos obrazu z dronu je vyuzit EWRF
TS5823, coz je FPV vysila¢ pracujici v pasmu 5,8 GHz, umoznujici pilotovi sledovat terén a

pohyb dronu v redlném case.

Pésova konstrukce dronu byla zvolena z divodu jeho primarniho Géelu — pohyb v narocném
terénu, kde je nutné pokladat kabely. Pasovy dron poskytuje vyssi nosnost, delsi provozni dobu

a schopnost ptekonavat rizné prekazky v terénu.

Tato prace se bude podrobné zabyvat vybérem jednotlivych komponent, jejich integraci a vza-
jemnym propojenim. Déle se zaméfi na praktické testovani dronu a jeho prichodnost terén v
realnych podminkach. Cilem je vytvofit efektivni a spolehlivy systém, ktery umoZni snadné a

bezpecné pokladani kabelli 1 v mistech, kam by jinak bylo obtizné se dostat.



Volba soucastek

Bylo nutné si zvolit spravné soucastky které, budou spliiovat pozadované parametry ale, zaro-
ven ponechaji cenu vysledného produktu pfijatelnou. Vybrané soucastky, maji dobie zpracova-
nou dokumentaci pro jednodusi nasledné vyuziti v projektu. Jeden z parametrti byl také spoleh-
livost, kdy jsem se snazil najit soucéastky které maji konzistentni vysledky a jsou na né dobré

recenze od lidi ktefi je jiz pouzili.
Mikrokontroler ESP 32

ESP-WROOM-32 je silny Wi-Fi+BT+BLE MCU modul, ktery je vhodny pro Sirokou skalu
aplikaci, od nizkonapét'ovych senzortil az po naro¢néjsi tkoly, jako je komprese hlasového za-

znamu, streamovani hudby nebo dekédovani MP3.

Jadrem tohoto produktu je ¢ip ESP32-DOWDAQ. Integrovany ¢ip je navrzen tak, aby se dal §ka-
lovat a prizptuisobit. Dvé CPU jadra se daji jednotlivé ovladat, a frekvence je nastavitelnd od

80MHz po 240MHz.

ESP32 integruje bohatou sadu periferii, od kapacitnich dotykovych snimaci, Hallovych sni-

macu, zesilovacl s nizkym Sumem, rozhrani SD karet, Ethernet, 12S a 12C.

Integrace Bluetooth, Bluetooth LE a Wi-Fi zajisti, Sirokou konektivitu a moznost bezdratové

komunikace.
Wi-Fi umoziuje velky dosah a pfimé pfipojeni k internetu pies Wi-Fi router, zatimco pouZiti
Bluetooth umozni uzivateli pohodlné pfipojeni k telefonu nebo vysilat nizkonapétové signaly

pro detekci.

ESP32 podporuje ptenosovou rychlost az 150Mbps a 20.5 dBm vystupni vykon antény zajisti

dlouhy dosah. Cip nabizi vysoky vykon a je vhodny pro elektronickou integraci.



Bezdratovy modul EO1-MLO1DP5, nRF24L01+ 2,4GHz

Princip fungovani

Bezdratovy modul E01-MLO1DPS je komunikaéni zafizeni zalozené na ¢ipu nRF24L01+,
ktery pracuje v pasmu 2,4 GHz a umoziuje obousmérny prenos dat na kratké az sttedni vzda-
lenosti. Tento modul vyuziva GFSK (Gaussian Frequency Shift Keying) modulaci pro efek-

tivni a stabilni pfenos informaci mezi dvéma nebo vice zatizenimi.

Hlavni sou¢ésti modulu je ¢ip nRF24L01+, ktery integruje jak vysilac, tak piijimac, coz umoz-
nuje plné duplexni komunikaci. Modul podporuje azZ 125 frekvenénich kanala, coz umoznuje

vytvareni vice samostatnych komunikacnich siti v jednom prostiedi.
Technické specifikace

Frekven¢ni pasmo: 2,4 GHz (ISM — Industrial, Scientific and Medical)
Modulace: GFSK

Dosah: Az 1000 m (ve volném prostoru)

Vystupni vykon: Az +20 dBm (nastavitelny)

Citlivost ptijimace: Az -102 dBm

Napdjeci napéti: 1,9-3,6 V

Proudovy odbér: Piiblizn€ 115 mA pii maximalnim vykonu vysilani

Komunika¢ni rozhrani: SPI (Serial Peripheral Interface)

Obrazek InRF24L01



FPV Kit

Princip fungovani

FPV (First-Person View) systém umoznuje pfenos obrazu z kamery na dronu k operatorovi v
realném case, coz vyrazné usnadnuje navigaci a fizeni dronu. Tento FPV kit se sklada ze dvou

hlavnich ¢asti:

Vysila¢ TS5823 Pro (5,8 GHz, 600 mW) — Pfendsi video signal z palubni kamery dronu na
frekvenci 5,8 GHz, ktera je bézné vyuzivand pro FPV systémy diky nizké latenci a dostate¢né
Sifce pasma.

Ptijima¢ EWRF OTG UVC — Pfijima signal z vysilace a pienasi obraz do mobilniho zatizeni
nebo tabletu pomoci USB OTG pfiipojeni.

Technické specifikace:

TS5823 Pro (FPV Vysilac)

Frekvence: 5,8 GHz (48 kanalt)

Vystupni vykon: 600 mW

Dosah: Az 2 km ve volném prostoru

Vstupni napéti: 6-24 V

Video vstup: Analogovy (PAL/NTSC)

Konektor antény: SMA

EWRF OTG UVC Receiver (FPV Pfijimac)

Frekvence: 5,8 GHz (48 kanall)

Ptipojeni: USB OTG (pro Android, Windows, Raspberry P1)

Podpora aplikaci: FPV View, EasyCap

10



Vyhody a nevyhody

Vyhody:

Nizka latence — obraz je pfenaSen témet v realném cCase.

Snadna instalace — pfijimac¢ funguje bez nutnosti slozité konfigurace.

Vysoky vystupni vykon vysilace — umoziuje dosah az 2 km.

Univerzalni kompatibilita — pfijimac l1ze ptipojit k telefontim/tabletim ptes OTG.

Ditivody vybéru

FPV kit EWRF OTG UVC Receiver + TS5823 Pro je vybornou volbou pro pasovy dron diky
své nizké latenci, dobrému dosahu a snadné kompatibilité s mobilnimi zafizenimi. Vysila¢
TS5823 Pro poskytuje vykon 600 mW, coz zajist'uje stabilni pfenos obrazu az na 2 km ve vol-
ném prostoru. Na rozdil od digitalnich FPV systémi, jako je DJI Digital FPV, nabizi analogovy
systém niz$i cenu a lepsi kompatibilitu s béZznymi FPV zatizenimi.

Vv

obrazu a delsi dosah, ale za cenu vyssich nakladt. Pro bézné nasazeni v projektu pasového
dronu je vS§ak EWRF OTG UVC Receiver a TS5823 Pro optimalni volbou diky vyvaZzenému

poméru ceny, vykonu a snadné integrace.
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Napajeci modul 18650 Lithium Battery

Hlavni funkce modulu:

Nabijeni Li-ion baterii — Modul dokaZze nabijet 18650 Li-ion baterie pies USB Type-C konektor
s podporou rychlého nabijeni (Fast Charge 15W, 3A).

DC-DC step-down pievod — Modul dokaze poskytovat stabilni vystup 5V,

Ochrana proti ptepéti, prehiati a zkratu — Vestavéné ochrany zabranuji poSkozeni modulu i

ptipojené elektroniky.

Technické specifikace

Vstupni napéti: 5V (USB Type-C)

Vystupni napéti: 5V

Maximalni proudovy vystup: 3A

Podporované baterie: Li-ion 18650

Ochrany: Prepéti, zkrat

Typ konektoru: USB Type-C pro nabijeni, vystupni svorky pro napajeni zatizeni

Ucinnost: Az 95 %

Obrazek 2 bateriovy clanek 118650
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Vyhody a nevyhody

Vyhody:

Podpora rychlého nabijeni (Fast Charge 15W, 3A).

Ochrany proti pfepéti a zkratu — bezpecny provoz.

Moznost pouziti s 18650 bateriemi — snadnd dostupnost a vymeéna baterii.
Nevyhody:

Vyssi zahtivani pii velkém odbéru proudu.

Nutnost kvalitnich 18650 baterii — levné baterie mohou snizovat vykon.

Omezeny vystupni proud (3A max) — nevhodné pro zafizeni s vyssi spotiebou.

Dutivody vybéru

Napéjeci modul je ideédlni volbou pro projekty vyzadujici stabilni napajeni a moZnost pouZiti

Li-ion baterii.

Pokud by bylo tfeba vyssiho vystupniho proudu nez 3A, bylo by nutné zvazit vykonnéjsi DC-

DC ménic nebo pouzit vice paralelné zapojenych moduld.
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RGB pasek WS2812B

RGB pasek WS2812B je LED pasek, ktery umoziuje zobrazeni barevnych efekti a animaci.
Diky svému jednoduchému propojeni a vysoké flexibilit¢ se WS2812B casto pouziva v osvét-

lovacich projektech, v interaktivnich instalacich a v DIY projektech.
Jak funguji LED WS2812B

Zacnéme bliz§im pohledem na LED pasek. Sklada se z LED typu 5050 RGB, ve kterych je
integrovan velmi kompaktni LED ovlada¢ WS2812B LED.

5050 RGB LED

LED Driver IC

WS2812B LED ovlada¢ IC 5050 RGB LED

V zévislosti na intenzit¢ tii jednotlivych ¢ervenych, zelenych a modrych LED miizeme simu-

lovat jakoukoli barvu, kterou chceme.

Pro ovladani jsem pouzil knihovnu FastLED.h je popularni a vykonna knihovna pro Arduino,
kterd umoziuje snadné ovladani LED péskt, véetné WS2812B. Tato knihovna poskytuje efek-
tivni metody pro fizeni barev, jasnosti a animaci. FastLED podporuje Sirokou Skalu LED cipti
a umoziuje praci s RGB 1 HSV barevnym prostorem, coz usnadiiuje tvorbu ptechodl a dyna-
mickych svételnych efektti. Diky své flexibilité a jednoduché syntaxi je idealni volbou pro pro-

jekty vyuzivajici adresovatelné LED pasky.
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Servo MG996

Princip fungovani

Servo MG996 je malé a lehké mikroservo, které se Casto pouziva v robotice, modelech a rtz-
nych automatizacnich projektech. Na rozdil od béznych servomotorti s uhlem otaceni 0—180°
je tato verze 360° kontinualni, coz znamend, Ze se muze otacet neomezené v obou smerech,
podobné jako stejnosmérny motor, ale s vyhodou piesného fizeni rychlosti a sméru otaceni

pomoci PWM signalu.

Servo se sklada z:

Motorku — Zajist'uje otaceni vystupni osy.

Ptevodovky — Redukuje otacky a zvysuje kroutici moment.
Ridici elektroniky — Pfevadi PWM signél na otaéky motoru.

Pouzdra — Vyrobeno z plastového materialu, coz snizuje hmotnost, ale omezuje mechanickou

odolnost.

Technické specifikace

Provozni napéti: 4,87 V

Maximalni proud: 900 mA

Hmotnost: 55 g

Rozmeéry: 40x43x19mm

Stani to€ivy moment: 9.4 kg.cm (4.8 V)
Rychlost: 0.17s/60° (4.8 V)

Typ tfizeni: PWM (Pulse Width Modulation)
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Vyhody a nevyhody

Vyhody:

Malé rozméry a nizka hmotnost — vhodné pro lehké konstrukce.

Jednoduché tizeni pomoci PWM signalu.

Levna varianta pro nenaro¢né aplikace.

Moznost nepretrzité rotace — vhodné pro kola nebo pasové mechanismy.

Nevyhody:

Nizsi kroutici moment oproti vétSim servim.

Zaveér

Servo MG996 (360°) je kompaktni, lehké a cenové dostupné feseni pro aplikace, kde neni po-

tteba vysoky kroutici moment. Jeho kontinualni otdeni umoZiluje pouziti pro pohybové a ma-

nipulaéni systémy.

Obrazek 3 Servo MG996
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Deska plosnych spojl

Pro ucely mého projektu mi piislo nejlepsi vyuzit jednostrannou desku o tloust’ce 1,5 mm. Z
divodu jednoduchosti a moznosti osadit desky 1 bez specializovaného zatizeni byl pro projekt
zvoleno osazeni vyvodovymi soucéastky. Nevyhodou je vétsi velikou a s tim spjaté vetsi naroky
na velikost desky ale z diivodu dostatku mista v prostoru kde je deska osazena jsem nebyl tlacen

k zmenSovani desky.
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Zde je ukazka desky plo$ného spoje pro piijimac, ktera je zodpovédna za piijem signalu z vy-
silagky. Zaroven ale ovlada serva a led pasek a zaroveti distribuuje 5 V na ventilator. Ridici
signal je pfijiman pomoci bezdratového modulu EO1-MLO1DPS, nRF24L.01 2,4GHz modul je
napajen z bateriového. Pfi prototypovani vzniklo nékolik problémd, které jsem musel fesit, nez

jsem dosel k finalni podobé plosného.
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3D tisk

1. Uvod

Trojrozmérny tisk, béZzn¢ oznacovany jako 3D tisk, se stal revolucni technologii ve vyrob¢ me-
chanickych soucasti a prototypt. V projektu pasového dronu byla tato technologie vyuzita k
vytvoreni klicovych komponent, které byly nezbytné pro funkénost celého systému. Diky 3D
tisku bylo mozné efektivné a rychle vyrabét specifické dily prizpiisobené presnym pozadavkim
tisk umoznil snadné tipravy modell a iterativni vyvoj soucastek, ¢cimz se vyrazné zkratil vyvo-

jovy cyklus celého projektu.

Pouziti 3D tisku bylo kli€¢ové zejména pro udrzeni nizké ceny finalniho produktu. Ve srovnani
s tradi€nimi vyrobnimi metodami, jako je frézovani, vstfikovani plastti nebo ru¢ni vyroba, po-
skytl 3D tisk vyhodu rychlé realizace, snadné modifikace a nizkych nakladti na jednotlivé kusy.
Tato technologie umoziuje vyrobu slozitych geometrickych tvard, které by byly obtizné dosa-
zitelné tradicnimi metodami, coz je zvlasté vyhodné pti konstrukci dronil, kde je kladen diraz

na aerodynamiku a hmotnost komponent.

2. Pouzita tiskarna a material

V ramci tohoto projektu byla vyuzita 3D tiskarna Prusa MK4S, kterd se vyznacuje vysokou
ptesnosti, spolehlivosti a uZivatelskou piivétivosti. Tato tiskarna umoziuje tisk z Siroké Skaly
materidlii, avSak pro potieby tohoto projektu bylo zvoleno PETG. Tento materiél se ukazal jako
optimalni diky své mechanické pevnosti, odolnosti viici vlhkosti a chemikaliim a také dobré

pruznosti, kterd pomohla eliminovat kiehkost vytisku.

V porovnani s jinymi béZné& pouZivanymi materialy, jako je PLA nebo ABS, nabizi PETG lepsi
odolnost proti naraziim a vyssi teplotni stabilitu. Zatimco PLA je snadno tisknutelny a ekolo-
gicky Setrny, jeho mechanicka odolnost je nizsi, coZ by mohlo vést k rychlejSimu opotiebeni

nékterych casti. ABS naopak poskytuje vySsi pevnost a teplotni odolnost, avSak jeho tisk je

vvvvvv
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Vyroba jednotlivych soucasti

Drzaky na serva

Jednim z kli¢ovych vytiska byly drzaky na serva, které musely byt dostatecné pevné, aby udr-
zely servomotory SG90 9¢g na svém misté. Konstrukce drzakl byla navrzena tak, aby minima-
lizovala pohyb serva v nezddoucim sméru a zajistila stabilitu béhem provozu. Diky pouziti
PETG bylo dosazeno potifebné pevnosti a pruznosti, coz zajistuje dlouhou Zivotnost téchto

komponent.

Ozubena kola k servim

Pro zajisténi plynulého pfenosu pohybu byla navrzena a vytisténa ozubena kola k servim.
PETG se ukazalo jako vhodny material diky své odolnosti viici opotfebeni a schopnosti absor-
bovat néarazy, coz je klicové pro spravnou funkci ozubenych kol. Piesnost tisku na tiskarné
Prusa MK4S umoznila vytvofit ozubena kola s vysokou ptesnosti, coz je nezbytné pro bezpro-

blémovy chod servomotort.
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Vysilacka

Dalsim dtlezitym dilem bylo télo vysilacky. Tento dil musel byt ergonomicky, aby se dal po-
hodln¢ drzet, a zaroven dostatecné pevny pro ochranu elektroniky uvnitt. Pii srovnani s moz-
nosti vyroby této soucasti tradiénimi metodami, jako je vstfikovani plastt, se 3D tisk ukazal
jako rychlejsi a levngjsi feSeni, zejména pii vyrobé mensiho mnozstvi kusti. Navic mozZnost
rychlych tprav designu umoznila optimalizovat ergonomii a funk¢énost vysilacky podle potieb

uzivatele.

LED rampa

V ramci projektu byla také vytvoifena LED rampa, ktera slouzi k osvétleni prostoru ve kterém
se dron pohybuje. Konstrukce musela umoZiiovat integraci LED paskil a zajistit jejich spravné
chlazeni, aby nedochazelo k ptehtfivani. Diky 3D tisku bylo mozné navrhnout a vyrobit pfesné
tvarované drzaky pro LED pasek, které zajist'uji optimalni osvétleni a ochranu pted poskoze-

nim.




Box na ovladaci a napajeci jednotku dronu

Poslednim vyznamnym vytiskem byl box na ovladaci a napdjeci jednotku dronu, jehoz hlavni
funkei byla ochrana elektronickych soucastek pted mechanickym poskozenim. Konstrukce
boxu byla navrzZena tak, aby umoznovala snadny pfistup k elektronickym komponentiim a za-

jist'ovala dostate¢né chlazeni, které je klicové pro spravnou funkénost zafizeni.
b

Box byl vyroben z PETG, coz mu poskytlo optimalni pevnost a zdroven dostate¢nou pruznost,
aby dokézal odolat naraztim béhem provozu dronu. Pro zajisténi ochrany proti prehiivani byl
do konstrukce integrovan vétracek, ktery umoziuje efektivni proudéni vzduchu kolem napéjeci

a ovladaci jednotky.

Pti ndvrhu bylo také zohlednéno upevnéni boxu na ram dronu. Byly vytvofeny montazni otvory
pro Srouby, které zajistuji pevné uchyceni a eliminuji vibrace zptisobené pohybem dronu v
terénu. Konstrukce byla optimalizovéana tak, aby poskytovala maximalni ochranu a zaroven

minimalni hmotnost, coz je zdsadni faktor pfi nadvrhu pozemnich robotickych systému.
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Kod
Knihovny a inicializace modulu nRF241.01

Kod zacina importovanim knihoven potfebnych pro komunikaci s bezdratovym modulem

nRF24L01:

#include <SPI.h>
#include <nRF24L01.h>
#include <RF24.h>

Knihovna SPLh je nutna pro komunikaci mezi mikrokontrolérem a modulem nRF24L01 po-
moci SPI sbérnice. nRF24L.01.h a RF24.h umoziuji snadnéjsi praci s timto bezdratovym mo-

dulem.

Nasledné je vytvoten objekt radio pro ovladani modulu nRF24L01 a definovany piny pro jeho
ptipojeni:

RF24 radio(16, 21); // CE, CSN

Piny CE a CSN jsou pouzity pro fizeni modulu nRF24L01.
Definice proménnych a inicializace joystickii

Definujeme proménné pro analogové vstupy joysticku a tlacitko:
int stickl = 35;

int stick2 = 34;

int stick3 = 14;

int stick4 = 12;

#define BUTTON PIN 27

Dale je nastavena adresa pro komunikaci s pfijimacem:

const byte address[6] = "00001";
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Proménné pro ¢asovac a tlacitko:

unsigned long previousMillis = 0;

const long interval = 200;

int pressCount = (;

bool lastButtonState = HIGH,

Proménné pro ulozeni hodnot joystickl a vychozich nulovych hodnot:
int servl, serv2, serv3, servd;

int Xcorl = 0, Ycorl = 0, Xcor2 = 0, Ycor2 = 0;

int zerol, zero2, zero3, zero4, buton;
Inicializace v setup()

V metodé€ setup() se nastavuje sériova komunikace, nastavuji se vstupy/vystupy a inicializuje

se bezdratovy modul:

Serial.begin(115200); spousti sériovou komunikaci.

pinMode() nastavuje piny jako vystupy nebo vstupy.

analogRead() ¢te vychozi hodnoty joystickl (nulové pozice).

radio.begin(); inicializuje komunikaci modulu nRF24L01.
radio.openWritingPipe(address); nastavuje adresu pro odesilani dat.
radio.setPALevel(RF24 PA MIN); nastavuje vykon pfenosu na minimum.
radio.stopListening(); pfepind modul do rezimu vysilani.

pinMode(BUTTON_PIN, INPUT PULLUP); nastavuje tlacitko jako vstup s vnitinim pull-up

rezistorem.
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Funkce pro praci s tlac¢itkem light()
Funkce light() pocita stisknuti tlacitka a omezuje hodnotu na 3:
void light(){
unsigned long currentMillis = millis();
if (currentMillis - previousMillis >= interval) {
previousMillis = currentMillis,
bool buttonState = digitalRead(BUTTON _PIN),
if (buttonState == LOW && lastButtonState == HIGH) {
pressCount++;
Serial.print("Pocet stisknuti: ");
Serial.printin(pressCount);
if (pressCount >=3) {

pressCount = 0;

/
lastButtonState = buttonState;
/
/
millis() se pouZiva pro ¢asovani bez blokovani programu.
Tlacitko se ¢te pomoci digitalRead(BUTTON_PIN);.
Pocet stisknuti se vypiSe do seriové komunikace.

Pokud je pocet stisknuti 3, resetuje se na 0.
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Cteni joystick a mapovani hodnot sticks()

Funkce sticks() ¢te hodnoty z joystickli a pfemapovava je pro servomotory:
void sticks() {

int Xcorl = analogRead(stickl);

int Ycorl = analogRead(stick2),

int Xcor2 = analogRead(stick3);

int Ycor2 = analogRead(stick4),

if (Xcorl > zerol) {
servl = map(Xcorl, zerol, 4095, 90, 180),
/
if (Xcorl < zerol) {
servl = map(Xcorl, 0, zerol, 0, 90);
/
/

analogRead() ¢te hodnoty z analogovych vstupt.
map() prepocitava hodnoty joystickl na rozsah 0—180 stupiili pro serva.
Kazdy smér joysticku je zpracovan zvlast.

Hlavni smycka loop()

V hlavni smy¢ce probiha neustale ¢teni joystickll, zpracovani tlacitka a odesilani dat:
void loop() {

sticks();

light();

data.a = serv2;

data.b = 180-serv4;

radio.write(&data, sizeof(Data_Package));

Serial. print("Xcorl "),

Serial.print(data.a);
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Serial print(" Ycorl "),
Serial.printin(data.b);

/

sticks(); aktualizuje hodnoty joysticki.

light(); kontroluje stisknuti tlacitka.

Data z joystickl jsou uloZena do data.a a data.b.

radio.write(&data, sizeof(Data Package)); odesle data pfes nRF24L01.

Serial.print() vypisuje hodnoty pro ladéni.

Cena
nazev pocet | cena celkem
Bezdratovy modul EO1-MLO1DP5, nRF24L01 | 2 83,50 K¢ 167,00 K¢
FPV Kit 1 1 229,00 K¢ 1 229,00 K¢
Nabijeci modul 1 58,00 K¢ 58,00 K¢
Baterie 18650 2 46,70 K¢ 93,40 K¢
Servo MG996 2 98,73 K¢ 197,46 K¢
Plo$ny spoj pfimace 1 56,00 K¢ 56,00 K¢
Plo$ny spoj vysilace 1 48,00 K¢ 48,00 K¢
ESP-WROOM-32 2 77,00 K¢ 154,00 K¢
Celkem 2 002,86 K¢
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Zaver

Tato prace se zame¢fila na navrh a konstrukei pasového dronu urc¢eného pro pokladani dato-
vych kabelt na tézko dostupna mista, véetné vybéru vhodnych komponent pro jeho fizeni,
pienos obrazu a napajeni.

V uvodu byly piedstaveny cile projektu a motivace pro vyvoj tohoto dronu. Nasledné byla
popséna volba jednotlivych soucastek, pti¢emz kazda z nich byla analyzovana z hlediska prin-
cipu fungovani, vyhod, nevyhod a srovnani s alternativami. Mezi klicové komponenty patfi:

Bezdratovy modul EO1-MLO1DP5 (nRF24L01+ 2,4GHz) — slouzici k ovladani dronu.

FPV souprava EWRF TS5823 a OTG UVC Receiver — zajist'ujici pfenos obrazu v redlném
Case.

Na zakladé provedené analyzy a implementace lze konstatovat, ze zvolena kombinace kom-
ponent poskytuje dostatecny vykon, spolehlivost a efektivitu pro danou aplikaci. Pfestoze né-
které soucastky maji sva omezeni, celkova konstrukce dronu je funkéni a pouzitelnd pro pla-
novan¢ nasazeni.

Do budoucna by bylo mozné vylepsit nékteré aspekty dronu, naptiklad pouzitim silnéjSich
servomotortl, vykonné&jsiho FPV vysilace nebo optimalizaci napajeci soustavy pro delsi vydrz.
Tyto upravy by mohly zvysit spolehlivost, dosah a celkovou efektivitu dronu.

Celkoveé lze tuto praci povazovat za uspeéSnou realizaci navrhu pasového dronu, ktery predsta-
vuje praktické feSeni pro specifické technické tikoly v terénu.
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