
 

 

چهار ملخهرنده پربات 

  12، واحد 3نرسيده به ميني سيتي، ساختمان ميلاد، بلوك  تهران، اقدسيه، بزرگراه ارتش، ١ 
 22464250و  22480511تلفكس:

 بخصوصهاي مختلف متري با قابليت گسترش جهت استفاده در حوزهميلي 650ملخه  چهار يك پرنده RTP-QR65ربات 
است. اين ربات علاوه بر قابليت پرواز خودكار، امكان دريافت فرمان از طريق ريموت كنترلر  كاربردهاي آموزشي و پژوهشي

سلولي با  4باتري ليتيوم پليمر  براي كاربر را دارد. real-time) و ارسال اطلاعات بصورت MATLABو رايانه (محيط 
ي به يابكند و قابليت دستات را تغذيه مياين رب سيستم پيشرانه 35C پيوسته ساعت و نرخ تخليه آمپرميلي 6200ظرفيت 

مجزا براي قابليت اطمينان  راي دو ورودي تغذيهدا سيستم كنترل ربات فراهم آورده است. رادقيقه  15زمان پروازي تا حدود 
دهد؛ در  مجهز به پايش وضعيت باتري در حين پرواز بوده و  پيش از رسيدن باتري به حد بحراني به كاربر اخطار مي بيشتر و

  دهد. صورت نزديك شدن باتري به وضعيت بحراني پرنده بصورت خودكار فرود اضطراري انجام مي
  

، پايش قدرت real-timeبصورت  هاي فراواني از جمله نمايش اطلاعات پروازكاناله با قابليت 16وميك ريموت كنترل ارگون
ستفاده اين پرنده ا اوليهافزار و ... بعنوان رابط كاربري روزرساني نرمامكان بهسيگنال ارتباطي، اخطارهاي صوتي و لرزشي، 

 موعهمجبرد اين  قابل استفاده براي كاربر تعبيه گرديده است. كانال اضافه 3 كاناله با 8 ه است. بر روي پرنده نيز گيرندهشد
كيلومتر است و در صورت قطع ارتباط بين فرستنده و گيرنده، ربات  5/1هاي باز) گيرنده در حالت ديد مستقيم (محيطفرستنده/

 433متري اضافه با فركانس  يستم تلهبصورت خودكار به سمت محل برخواستن از زمين باز خواهد گشت. بعلاوه يك س
  متر براي تبادل داده با پرنده در نظر گرفته شده است. 500مگاهرتز و برُد 

  



 

 

چهار ملخهرنده پربات 

  12، واحد 3نرسيده به ميني سيتي، ساختمان ميلاد، بلوك  تهران، اقدسيه، بزرگراه ارتش، ٢ 
 22464250و  22480511تلفكس:

  
ه امكان شود اين است كهاي تجاري متداول مي هايي كه باعث تمايز اين ربات نسبت به بسياري از پرنده اما يكي از ويژگي

افزار مخصوص پرنده و همچنين ت با پرنده از طريق پايگاه زميني شامل نرمبرقراري ارتباط، ارسال فرمان و تبادل اطلاعا
افزار مخصوص ارتباط با پرنده از طريق رايانه (پايگاه زميني)  براي اين ربات پرنده فراهم شده است. نرم MATLABمحيط 

ري مت امكان نمايش اطلاعات پرواز و وضعيت پرنده و ارسال نقاط هدف جديد براي پرنده در حين پرواز از طريق ماژول تله
راديوكنترل و  ك كارت رابط، امكان اتصال به ماژول فرستندهو از طريق ي MATLABباشد. همچنين در محيط  را دارا مي

هاي آموزشي و ها، اين ربات پرنده براي استفاده در حوزههاي زاويه و سرعت وجود دارد. با وجود اين قابليت ارسال فرمان
  باشد. تحقيقاتي بسيار مناسب بوده و پاسخگوي نيازهاي كاربران دانشگاهي مي

  
 يافته تركيب با فيلتر كالمن توسعه IMUكاملي از چند سنسور  مجموعهاطلاعات گيري پرنده،  هتبراي تشخيص دقيق ج

قوي براي تشخيص موقعيت پرنده استفاده شده است. ارتفاع پرنده نيز به كمك يك  GPS شده و همچنين از يك گيرنده
از  ضافه شدن سنسورها و مدارات الكترونيكي ديگرشود. علاوه بر اين سنسورها، قابليت ا گيري ميسنسور فشارسنج اندازه

شده توسط كاربر،  هاي اضافهبخش وجود دارد. جهت تأمين تغذيه SPIو  I2C ،UART ،CANهاي ارتباطي طريق پروتكل
  ولت بر روي پرنده وجود دارد. 5خروجي 

  
محافظت  م قابل قبولي برخوردار است. جهتگلاس اين پرنده علاوه بر وزن سبك، از استحكاتركيبي فيبركربن/پلكسي بدنه

مچنين اند. ه گير بر روي بدنه درنظر گرفته شدههاي فرود ضربهاز پرنده در هنگام فرود و يا در صورت سقوط احتمالي، پايه
وجود  باتها همراه راي قابل نصب بر روي ملخهر در اثر اتفاقات احتمالي، محافظبراي كاهش آسيب به پرنده و يا اشياء مجاو

د، مودهاي ملخه را ندارن هاي چندهدايت پرنده پرنده براي كاربراني كه تجربه كنترلجهت سهولت دارند. علاوه بر اين، 
  فظ موقعيت در نظر گرفته شده اند.هاي پايدارسازي، حفظ تعادل، حفظ ارتفاع و حپروازي كمكي با قابليت

 
 


