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Onucanue BO3MOKHBIX TPYAHOCTEH NPU MOATOTOBKE

4 3amanue kaxjaoro Bapuanta KoHkypca mnpesmnonaraeT OLEHKY 3HaHUN
y49acTHUKOB TaTdopmbl Arduino. B maHHOM 3agaHWMl yYaCTHUKH JIOJDKHBI
OTBETUTH Ha BOMPOC O KOJUYECTBE aHAJIOTOBBIX U ITU(MPOBBIX KOHTAKTOB (ITMHOB)
MoyIeH, paboraromux Ha 6a3e Arduino.

Cnenyer oOpatuth ydacTHUKOB KOHKypca Ha u3yuyeHHe HHPOpMaLUU O
moaysx Arduino Mega, Arduino Nano, Arduino Micro, Arduino Mini, Arduino
Leonardo, Arduino Due, Arduino Zero, Arduino Fio.

PaCCMOTpI/IM BBIICTICPCUMUCIICHHBIC MOTYJIH.

Arduino Mega
Yun: ATmega2560

Arduino Mega

KonmruecTBo nndpoBbIX KOHTAKTOB: 54.
KonunuecTBO aHAJIOTOBBIX KOHTAKTOB: 16.

Arduino Nano
Yun: ATmega328
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Arduino Nano



KonnuectBo undpoBbIx KOHTAKTOB: 14 .
KonnyecTBO aHAJIOTOBBIX KOHTAKTOB: &.

Arduino Micro
Yum: ATmega32U4

Arduino Micro

KonmuectBo nndpoBsix koHTaKTOB: 20.
KosmnuecTBO aHaIOroBBIX KOHTAKTOB: 12

Arduino Mini
Yun: ATmega328

Arduino Mini

KonnuectBo M(ppOBBIX KOHTAKTOB: 14.
KonnyecTBO aHATIOTOBBIX KOHTAKTOB: &.



Arduino Leonardo
Yun: ATmega32U4

Arduino Leonardo

KonuyectBo nudpoBbIx KOHTaKTOB: 20
KomuuecTBO aHAJIOTOBBIX KOHTAKTOB: 12.

Arduino Due
Yum: Atmel SAM3X8E ARM Cortex-M3

Arduino Due

KonnuecTBo nndpoBbIX KOHTAKTOB: 54.
KonnuecTBO aHAJIOTOBBIX KOHTAKTOB: 12.



Arduino Zero
Yum: ATSAMD21G18 ARM Cortex-MO0O+

ARDUINO.CC
MADE IN EV

Arduino Zero

KonuyectBo n@poBbIX KOHTAKTOB: 20
KonuuecTBO aHAJIOTOBBIX KOHTAKTOB: 6.

Arduino Fio
Yun: ATmega328P
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Arduino Fio

KonuyecTBo MPpOBBIX KOHTAKTOB: 14.
KonunuecTBO aHAJIOTOBBIX KOHTAKTOB: 8.

B 6 3amanun Ha puUCyHKax MpEeACTaBICHBbI PA3JIMYHbIE TUIBI OECHUIOTHBIX
neratenbHblx anmaparoB  (BIIJIA).  VYuyactaukam Konkypca HeoOXoaumo
YCTaHOBUTH COOTBETCTBHE MEXIY HOMEPOM PUCYHKAa U H300pa)KEHHOIO Ha HEM
tunom BITJIA.

KonBepromnan — 3TO JeTaTelbHbId anmapar ¢ TOBOPOTHBIMHU (WJIU
(UKCHUPOBAHHBIMU) BUHTaMH, KOTOpHIC TPU B3JIETE M MOCaJKe pPabOTAlOT Kak
IOJIbEMHBIE, a IIPY TOPU30HTAILHOM II0JIETE — KaK TAHYILHE, B ITOJIETE MOIbEMHAS



cuia o0ecreynBaeTcs (PUKCUPOBAHHBIM KpbuloM. CoOYEeTaloT MPEeuMyIIecTBa
BIIJIA camon€THOrO W MYJBTHKOINTEPHOIO THIIA, YTO JlaeT THOKOCTh IMpH
BBITIOJTHEHNHU PA3JIMYHbIX 3a]1a4.
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Kousepromnan

[IpeumyiiecTBaMu KOHBEPTOIUIAHA SIBJISIOTCA BEPTUKAJIBHBIA B3JET H
NOCajika, BO3MOXXHOCTb 3aBUCAHUsS, BBICOKas CKOPOCTb M MaHEBPEHHOCTb, B
ornmuyre OT MylbTukontepHbix BIIJIA — Oonee miurensHOEe BpeMs MoOjeTa U
YBEIIMYECHHAs ToJe3Has Harpy3ka. OcHoBHbIMU Hepoctatkamu BIIJIA pgaHHOTO
TUIA SIBJISIIOTCA BBICOKAs CTOMMOCTb MPOU3BOJICTBA, OOCIYXKUBAaHHUS U PEMOHTA,
CIIOHOCTb YIIPaBJIEHUS, 3aBUCUMOCTb OT IOT'OJTHBIX YCIOBHA.

B 3amanuu 8 yuactHukam KoHkypca HE0OXOUMO yCTaHOBUTH COOTBETCTBHE
MEXIy NBIKCHHEM JKOWCTHKA amnmapaTrypbl YIpaBiICHUS KBaIpPOKOITEPOM U
JIBIDKEHWEM KBaJPOKOMTEpa B 3aJaHHOM pPEXKHUME pabOThI  ammaparypsl
YIPABJICHHS KBAaIPOKOTITEPOM.

OgnuM  u3  Hauboliee  paclpOCTPAHEHHBIX  PEKUMOB  amnmaparypbl
yIpaBiieHus sBisieTcs: pesxkum Mode 1.

Mode 1 — 3T0 pexuM YIpaBieHHs, HPU KOTOPOM JICBBIH JKOWCTHK
yOpaBisieT TaHTraxkom (pitch) mo BepTuKaiu, JEBbIM HKOWCTUK YIPaBIsSET
pBICKaHbeM (yaw) 10 TOPU30HTAJIU, MPABBIN HKOUCTHUK yrpasisieT ra3om (throttle)
M0 BEPTUKAIIH, a TIPaBbIi JHKONCTUK yrnpaBiseT KpeHoM (roll) mo ropuzonTanm.

Pitch Forward Throttle Up

L

Yaw Yaw Roll Roll
Left ight Left Right

v

Pitch Backward Throttle Down

I'pacuueckoe npezcraBieHne peskuMa ynpasierns Mode 1

Eme oaHuM pacnpoCTpaHEHHBIM PEXHUMOM anmnaparypbl  yHpaBJICHUS
sBiseTcst pexxum Mode 2.

Mode 2 — 3T0 pexuM YIpaBicHHs, HPH KOTOPOM JICBBIH JKOHWCTHK
ynpasisier Ta3zom (throttle) mo BepTukamu, JEBBIA JHKOWUCTHK yIpPaBIsSET
peicKaHbeM (yaw) 1O TOPH3OHTAIM, TPABBIM JHKOWUCTHK YMPaBISET TaHTAXKOM
(pitch) mo BepTukamu, a TpaBblil TKOWUCTHK YyrpasiseT KpeHoMm (roll) mo
TOPU30HTAJIH.
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I'paduueckoe npencraBieHne pexxumMa ynpasienus Mode2

Pexe ucnonp3yrores pexxumbl Mode 3 1 Mode 4.
Mode 3 — 3TO pexuMm yIpaBJICHHSA, HPU KOTOPOM JICBBIA JHKOHCTHK
yIpaBisieT TaHTakoM (pitch) Mo BepTUKal, JEBBIM HKOUCTHK YIPABIIET KPEHOM
(roll) mo ropu3zoHTaNM, MpaBBIM HKOMCTUK ympasiaseT razoM (throttle) mo
BEPTUKAJIM, a MPaBbIl HKOMCTHK YIPABISET PhICKaHbEM (yaw) MO TOPHU3OHTAIIU.
DTOT pPEKUM SBIISIETCSI CAMMETPUYHBIM pexxuMy Mode 2.

Pitch Forward
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Throttle Up
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Roll Roll Ya Yaw
Left ight Lem ight
Pitch Backward Throttle Down
I'pacdmueckoe npezcraBieHne pexxumMa ypasinenns Mode 3
Mode 4 — 5T0 pexuM YIpaBieHHs, HPU KOTOPOM JICBBIH JKOWCTHK

ynpasisieT razoM (throttle) mo BepTukanu, JA€BbIM HKONCTUK YNpaBII€T KPEHOM
(roll) mo ropu3oHTanM, MpaBblil HKOWCTHK YIpaBisieT TaHraxom (pitch) mo
BEPTUKAJIM, a MPaBbI JKOMCTUK YIPABISET PHICKAHbEM (yaw) MO TOPHU3OHTAJIU.
DTOT pPEKUM SBIISIETCSI CAMMETPUUYHBIM pexxuMy Mode 1.
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I'paduueckoe npencrasieHue pexxuma ynpasieHus Mode 4
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Pa30op THNHYHBIX OIINOOK

[Ipu BbimonHenuu 3aganus 9 yyactHuku KoHKypca AOKHBI BHUMATEIHHO
npoyuTaTh POPMYIUPOBKY 3a/JaHMs, TaK KaK OHA MOXET COJEp>KaTh TpeOOBaHUE
BBIOpAaTh  YTBEPXKJIECHHE, KOTOPOE€ COOTBETCTBYET  3aJaHHOMY  PEXHUMY
NUJIOTUPOBAHUSL KBAJPOKOINTEPa, WU YTBEPKIEHHUE, KOTOPOE HE COOTBETCTBYET
3aJITaHHOMY PEXUMY MUJIOTUPOBAHMUS:



