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Um Rover inteligente com a Raspberry Pi

Motor + ESC

Power Modul\

RC Receiver + PPM Sum

Battery

-

Servo Motor

MATERIAL NECESSARIO PARA ESSE PROJETO

1. Erle Robotics PXFmini

2. Raspberry Pi Zero
3. Raspberry Pi 2 Model B

4. Raspberry Pi 3 Model B

APLICATIVOS E SERVICOS ONLINE
1. APM flight stack

2. Debian-based Linux file system for drones
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http://www.lojamundi.com.br/raspberry-pi-2.html
http://www.lojamundi.com.br/raspberry-pi-3-modelo-b.html#.V02dw5ErKUk
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DESCRICAO
Este tutorial demonstra como construir um drone Linux com o Raspberry Pi Zero. O Drone usa um
kernel em tempo real Linux, um sistema de arquivos baseado no Debian e Dronecode’s APM flight

stack compilado para a placa de piloto automatico PXFmini.
Todos esses componentes foram colocados juntos por Erle Robotics em sua imagem do sistema

operacional para o PXFmini.
Erle-Rover construido com os elementos descritos abaixo. Vocé vai ter que ligar estes

componentes para pilotos automaticos compativeis para colocar em operagéo:

Motor + ESC

RC Receiver + PPM Sum

Battery Power Module

-

Servo Motor

Conexdes dos componentes Erle-Rover:
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http://www.lojamundi.com.br/raspberry-pi-3-modelo-b.html#.V02dw5ErKUk
http://erlerobotics.com/docs/Artificial_Brains_and_Autopilots/Operating_System_images/Debian.html
http://erlerobotics.com/docs/Artificial_Brains_and_Autopilots/Operating_System_images/Debian.html
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RC Receiver

PPM Sum

Servo Motor (

Erle-Autopilots

Passo 1: Prepare-se o piloto automatico

Motor

ESC

Power Module

'

Battery

Conecte o PXFmini shield no topo da Raspberry Pi Zero como descrito abaixo:
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Quase pronto, mas vocé ainda precisa obter o software certo no set Raspberry Pi Zero + PXFmini.
Isto deve incluir um flight stack, um kernel apropriado, e permitir daemons para auto-langamento
no boot, e goodies adicionais.
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1GHz ARM processor, 512 MB
for RAM and support for Drone-
code technologies.

Erle Robotics

73 // 4 Dronecode Autopilot |

Connector Standar

Discover an improved experi-
ence with the new JST GH
connectors
;_

—  Sensors
The PXFmini includes:

Digital Barometer
(MEAS MSS611)

T

Expansion ports

o
N 2x12C and 3 UART port
to extend the autopilot

Inertial Measurement
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Unit behavior with additional
(MPYU 9250) capabilities.
Precision ADC
ADS 1015

Triple redundant
5 power supply
3 Three ways of powering
g

the PXFminik  power
module input, servo rail
input and USS input

Open schematics

Explore the design and build
things on top!

Felizmente, se vocé comprou o PXFmini da Erle Robotics vocé terd acesso as suas imagens
Debian que incluem tudo isso para apenas obter umaimagem Debian compativel PXFmini e flash
em um cartdo microSD.

Passo 2: Montar o Piloto Automatico
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Adbetive [0 e recommend uirg twd pedes
of foum with a0 adhesive oo both sdes (45 mm
thick) t0 prevert viaration and fined sedurely the
PxFrovei 1o Erle Cogter.

5 very mmoortant the drecton of the PXFmind

Montagem do piloto automatico (Raspberry Pi Zero + PXFmini)no Drone pode ser feito usando
varios métodos. Escolha o seu e conecte o cabo JST GH a partir do médulo de alimentacéo ao
PXFmini. Isso dara energia ao piloto automatico quando a bateria estiver ligada.

Em seguida € a montagem dos canais PWM no piloto automéatico. Obter seus cabos ESC e
conectar o servomotor 1 (correspondente com a dire¢ao) para o canal PWM 1, ESC 2 a PWM 2
correspondente com o acelerador.

Lojamundi — Tecnologia Sem Limites




lojamundi

Erle-Rover to PXFmini

Power Module PPM Sum Servo Motor

P58

Finalmente, vocé precisa encontrar uma maneira de controlar o seu Drone.
Proponho dois métodos:

WIiFi + gamepad: Faca o piloto automatico criar a sua préopria rede Wi-Fi com um dongle USB
(imagens de Erle Robdética suportar isso por padrao) e use um gamepath comum para controlar o
Drone através de uma estacdo de controle de solo.

WiFi + ROS: Por acaso vocé sabe sobre o sistema operacional do robd (ROS)? Vocé pode usar um
né ROS para visualizar o modo de voo e controlar o Drone.

RC Tradicional: Alternativamente, vocé pode comprar um controlador de RC com receptor
PPMSUM-habilitado e anexa-lo ao piloto automatico (para o canal de entrada PPM-SUM).

Fonte: https://www.hackster.io/erle-robotics/piOrover-a-smart-rover-with-the-pi-zero-
885a07?ref=part&ref_id=19713&offset=3
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