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Обоснование актуальности проекта: 

В современных условия ведения боевых и разведывательных, оказание по-

мощи по доставке медикаментов на простреливаемых участках, когда человек 

крайне опасно под пристальным контролем «птичек» преодолеть определенную 

дистанцию, то эту работу поможет выполнить собранный нами агрегат, тут не ма-

лую роль играют современные технологии. Широко используются летательные ап-

параты и механизированные роботы (на примере СВО). Возможность использова-

ния 3d моделирования для производства основных агрегатов и запчастей снижает 

себестоимость модели. Использование ЗD печати непосредственно на месте так же 

снижает себестоимость готового изделия, что исключительно важно в подобных 

ситуациях.  Использование готовых 3D моделей, представленных в интернет-сети 

бесплатно для компоновки автомодели - «доставка пакета первой помощи», с воз-

можностью установки камеры, считаю актуальной. 
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Цель проекта: 

 1.Адаптировать 3D модели агрегатов к нашей модели; 

 2. по необходимости произвести корректировку под имеющиеся запчасти 

(оси, подшипники); 

 3. адаптировать прошивку arduino; 

 4. распечатать и протестировать полученные образцы. 
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Ход работы: 

1 Изучение и ком-

поновка основных 

узлов. 

 

2 Компоновка  ос-

новных агрегатов. 

 

3 Адаптация разме-

ров под имеющие-

ся детали и запча-

сти 
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4 Изменение кузова 

и крепления колес 

(подобран подхо-

дящий вариант с 

готовой модели), 

не исключая воз-

можность само-

стоятельной печа-

ти колес 

 

5 Печать деталей на 

3D принтере 

 

6 Установка осей 

дифференциала 
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7 Детали моста 

 

8 Корпус диффе-

ренциала 

 

9 Тестовая сборка 
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10 Работа с напеча-

танными деталями 

 

11 Чертеж рамы для 

изготовления из 

металла 
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12 Сборка модели,  

вид спереди 

 

13 Модель, вид ссади  

 

14 Работа с кодом на 

пульт 
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15 Монтаж пульта 

 

16 Напечатанный 

корпус пульта 

управления 
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17 Собранный пульт  

 

   

18 Скеч ардуино 

 

19 Код пульта #include <SPI.h> 

#include "RF24.h" 

 

RF24 radio(9,10); 
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#define potpin_1 A1 

#define potpin_2 A0 

#define potbut 6 

 

struct Values { 

  int ax1; 

  int ax2; 

  bool b; 

}; 

 

const uint64_t pipe = 0xE8E8F0F0E1LL; 

 

void setup() { 

  pinMode(potbut, INPUT_PULLUP); 

  radio.begin(); 

  radio.setPALevel(RF24_PA_LOW); 

  radio.setPayloadSize(sizeof(Values)); 

  radio.openWritingPipe(pipe); 

} 

 

void loop() { 

  Values payload; 

  int a1, a2; 

  bool button; 

  a1 = 0; 

  a2 = 0; 

  for(int i=0; i<10; i++){ 

    a1 += analogRead(potpin_1); 
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    a2 += analogRead(potpin_2); 

  } 

  button = digitalRead(potbut); 

  payload = {a1/10, a2/10, button}; 

  radio.write(&payload, sizeof(Values)); 

} 

20 Код машинки #include <Servo.h> 

#include <SPI.h> 

#include "RF24.h" 

 

#define in1 2  // direction pin 1 

#define in2 4  // direction pin 2 

#define ena 5  // PWM pin to change speed 

#define srv 3  // servo pin 

 

RF24 radio(9, 10); 

Servo servo1; 

 

struct Values { 

  int ax1; 

  int ax2; 

  bool b; 

}; 

 

const uint64_t pipe = 0xE8E8F0F0E1LL; 

 

void setup() { 

  pinMode(in1, OUTPUT); 
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  pinMode(in2, OUTPUT); 

  pinMode(ena, OUTPUT); 

  pinMode(13, OUTPUT); 

  servo1.attach(srv); 

 

  delay(100); 

 

  Serial.begin(115200); 

  radio.begin(); 

  radio.setPALevel(RF24_PA_LOW); 

  radio.setPayloadSize(sizeof(Values)); 

  radio.openReadingPipe(1, pipe); 

  radio.startListening(); 

} 

 

void loop() { 

  uint8_t pipe; 

  if (radio.available(&pipe)) {  // is there a payload? get the 

pipe number that recieved it 

    Values payload; 

    uint8_t bytes = radio.getPayloadSize();  // get the size of 

the payload 

    radio.read(&payload, bytes);             // fetch payload from 

FIFO 

    //Serial.print(payload.ax1); 

    //Serial.print(" "); 

    //Serial.println(payload.ax2); 

    digitalWrite(13, payload.b); 
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    int pos; 

    pos = map(payload.ax1, 0, 1023, 7, 177); 

    servo1.write(pos); 

    int speed; 

    speed = payload.ax2; 

    Serial.print(speed); 

    Serial.print(" "); 

    const int hyst = 32; 

    if (speed - 1024/2 > hyst) { 

      Serial.println("forw"); 

      digitalWrite(in1, HIGH); 

      digitalWrite(in2, LOW); 

      analogWrite(ena, map(speed, 1024 / 2 + hyst, 1023, 0, 

255)); 

    } else if (speed - 1024/2 < (-hyst)) { 

      Serial.println("back"); 

      digitalWrite(in1, LOW); 

      digitalWrite(in2, HIGH); 

      analogWrite(ena, map(speed, 1024 / 2 - hyst, 0, 0, 255)); 

    } else { 

      Serial.println("stop"); 

      digitalWrite(in1, LOW); 

      digitalWrite(in2, LOW); 

      analogWrite(ena, 0); 

    } 

  } 

} 
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Фото готовой модели 

 

 


