
Р а з д е л  6

ДОПОЛНИТЕЛЬНЫЕ ОПЕРАЦИИ



1)  Сначала  включите  пульт  управления  и
выполните  его  сопряжение с  дроном,  затем
соедините  пульт  управления  и  компьютер с
помощью кабеля  Micro  USB.

2 )  Выберите  тип  дрона ,  нажав  на  значок  «»  в
программе L i teBeeGo,  чтобы подключить  дрон.

3 )  Переключитесь  на  модель
программирования ,  нажав  кнопку  0  в  центре
пульта  управления .
PS :  возможно,  потребуется  установка
драйверов

Подключение дрона



Управление дроном с
программным кодированием

После подключения  к  дрону  нажмите  кнопку
K-0  для  переключения  модели управления .

Затем дважды щёлкните  кодировку ,  пока  не
загорится  жёлтая  рамка  для  запуска
программы.



Программирование

Составляйте  программы,  как
показано  на  рисунке  справа ,
и  запускайте  их  с  помощью
дрона .



С о г л а с н о  ф о р м у л е :
р а с с т о я н и е  ( x )  =  с к о р о с т ь  ( v )  *  в р е м я  ( s )
Б ы с т р е е  -  з н а ч и т  с  б о л е е  в ы с о к о й  с к о р о с т ь ю .

В ы в о д :  Е с л и  в ы  х о т и т е  в ы и г р а т ь  г о н к у ,  в а м
н у ж н о  д в и г а т ь с я  с  б о л е е  в ы с о к о й  с к о р о с т ь ю .

Подумай
К а к  г о н щ и к у  в ы и г р а т ь  г о н к у  н а  1 0 0  м е т р о в ?
П р и й т и  к  ф и н и ш у  б ы с т р е е  в с е х ?

П о д с к а з к и :
П р и  п р о г р а м м и р о в а н и и  с к о р о с т ь
у с т а н а в л и в а е т с я  д л я  у п р а в л е н и я

б ы с т р ы м  и л и  м е д л е н н ы м  п о л ё т о м
д р о н а .



Блоки программирования

Б л о к  в р е м е н и Э т о  в р е м я ,  в  т е ч е н и е  к о т о р о г о  д л и л о с ь  у к а з а н н о е  в ы ш е  д в и ж е н и е .

Б л о к  с к о р о с т и

С к о р о с т ь  м о ж е т  б ы т ь  у с т а н о в л е н а  с о  з н а ч е н и е м :  0 , 3  м / с ;  н о р м а л ь н а я :  0 , 5  м / с ;  б ы с т р а я :
0 , 8  м / с  и л и  с о г л а с н о  п о л ь з о в а т е л ь с к и м  н а с т р о й к а м .  П е р е м е щ е н и е  д р о н а  н е  п р о и з о й д ё т ,
к о г д а  е г о  с к о р о с т ь  р а в н а  Н У Л Ю .

Б л о к  в ы с о т ы В ы с о т а  м о ж е т  б ы т ь  у с т а н о в л е н а  с о  з н а ч е н и е м :  5 0  с м ,  1 0 0  с м ,
1 5 0  с м ,  2 0 0 с м ,  2 5 0  с м .



Ось X и ось Y

Ц е н т р а л ь н а я  т о ч к а  с ц е н ы  -  н а ч а л о
п р о г р а м м ы  ( к о о р д и н а т а : 0 , 0 )

О с ь  X :  с п р а в а  -  п о л о ж и т е л ь н ы е  ч и с л а ,
с л е в а  -  о т р и ц а т е л ь н ы е .

О с ь  Y :  с в е р х у  -  п о л о ж и т е л ь н ы е  ч и с л а ,
с н и з у  –  о т р и ц а т е л ь н ы е .
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Д в у х м е р н а я  к о о р д и н а т а



Система координат

В  г е о м е т р и и  с и с т е м а  к о о р д и н а т  -  э т о
с и с т е м а ,  к о т о р а я  и с п о л ь з у е т
о д н о  и л и  н е с к о л ь к о  ч и с е л  и л и
к о о р д и н а т  д л я  о д н о з н а ч н о г о
о п р е д е л е н и я  п о л о ж е н и я  т о ч е к  и л и
д р у г и х  г е о м е т р и ч е с к и х
э л е м е н т о в  н а  м н о г о о б р а з и и .

" П ч е л а "  п р е д с т а в л я е т  с о б о й  с и с т е м у
к о о р д и н а т  д л я  о п р е д е л е н и я
м е с т о п о л о ж е н и я  д р о н а ,  о б о з н а ч и в
д р о н  в  к а ч е с т в е  и с х о д н о й  т о ч к и ,
о с ь  X  -  д л я  п е р е м е щ е н и я  в л е в о - в п р а в о ,
о с ь  Y  -  д л я  п е р е м е щ е н и я
в п е р ё д - н а з а д  и  о с ь  Z  -  д л я
п е р е м е щ е н и я  в в е р х - в н и з .
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0

Т р е х м е р н а я  к о о р д и н а т а
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З а д а н и е  1 .  Управляйте  дроном при нормальной скорости  от  начальной до
конечной точки на  расстоянии 10  метров .

Обучение

П о д с к а з к и :  установите  время в  соответствии с  заданным
значением расстояния  и  скорости .



Идеи

С о с т а в ь т е  п р о г р а м м ы
с  э т и м и  б л о к а м и

у п р а в л е н и я .

В ы ч и с л и т е  в р е м я
п о л ё т а  п о

р а с с т о я н и ю  и
с к о р о с т и .

П о д о ж д и т е
н е с к о л ь к о  с е к у н д

п е р е д  в з л ё т о м .



Например
П р и м е ч а н и е :  В ы п о л н и т е  з а п у с к  п р о г р а м м ы  п о с л е
н а ж а т и я  з е л ё н о г о  ф л а ж к а

П р и м е ч а н и е :  П е р е д  в з л ё т о м  о т к а л и б р у й т е  д р о н
д л я  с т а б и л ь н о г о  п о л ё т а .

П р и м е ч а н и е :  У п р а в л я й т е  д р о н о м
с  ф и к с и р о в а н н о й  с к о р о с т ь ю

П р и м е ч а н и е :  Д р о н  п р и з е м л и т с я  а в т о м а т и ч е с к и
ч е р е з  7  с е к у н д  п о с л е  п о л ё т а  в п е р ё д .



З а д а н и е  2 .  Полёт  через  препятствие .  Составьте  программу для  полёта  дрона
через  кольцо (высота :  150  см,  как  показано  на  рисунке)  и  приземления .

Обучение

150 см



P.S :  Установите  время и  скорость  в
соответствии с  реальными условиями

Рекомендуемый вариант



1.  Может ли  какая-нибудь  другая  программа,  кроме использованных нами
блоков ,  выполнить  эти  задачи?

2 .  Как  можно запрограммировать  изменение  направления  полёта  дрона?

Подумайте



Дрон в  полёте  может свободно вращаться
в  трёх  измерениях :
поворот  носа  влево  или вправо  вокруг  оси
работает  вверх  и  вниз ;
тангаж* ,  нос  вверх  или вниз  относительно
оси ,  идущей открыла к  крылу;
крен* ,  вращение вокруг  оси ,  идущей от
носа  к  хвосту .
Оси при  этом обозначаются  как
вертикальная ,  поперечная  и  продольная
соответственно.

Общие сведения

*Крен— поворот  объекта  вокруг  его  продольной оси .  Один из  трёх  углов ,  соответствующих трём углам Эйлера ,  которые задают ориентацию
аппарата  относительно нормальной системы координат .

*Танг а́ж-  угловое  движение летательного  аппарата  или судна  относительно главной поперечной оси  инерции.  Угол  тангажа —угол между
продольной осью летательного  аппарата  или судна  и  горизонтом.  Угол тангажа обозначается  буквой θ .

Т а н г р а жК р е н

П о в о р о т



Крен:  Полёт  влево  со  скоростью _  см/с ;  полёт  вправо  со  скоростью _  см/с

Тангаж:  Полёт  вперёд со  скоростью _  см/с ;  полёт  назад со  скоростью _  см/с

Перемещение дрона  не  произойдёт ,  когда  его  скорость  равна  НУЛЮ

Блоки выполнения полета



Поворот:  Выполните  поворот  дрона  по  часовой стрелке/против  часовой
стрелки на  45  градусов .

Блоки выполнения полета



Практика :  Нарисовать  прямой угол  в  воздухе  с  помощью дрона
путём программирования  без  изменения  ориентации дрона .

Какие  будут  идеи?
Сначала  напишите .

Обучение



Идеи

С п л а н и р у й т е
м а р ш р у т :

Спланируйте
расстояние ,

направление  и  время

В ы б е р и т е  б л о к и :
определитесь  с

выбором блоков

Н а ч н и т е
п р о г р а м м и р о в а н и е :
В ы п о л н и т е  н а к л о н

д р о н а  в п е р ё д ,  а
з а т е м  к р е н

в л е в о / в п р а в о

Продумывание  всех  шагов  сделает  процесс  программирования  более  эффективным



Рекомендации
Примечание:  Для  запуска  всей
программы,  нажмите  k-5

Примечание:  Перед взлётом
выполните  калибровку ,  чтобы
убедиться  в  стабильности  полёта
дрона .

Примечание:  Чтобы нарисовать
прямой угол  без  изменения
ориентации -  выполните  крен  влево .

Примечание:  Выполните  приземление
после  завершения .



Обучение

Практика :  Нарисуйте  прямой угол  в  воздухе  с  помощью дрона  путём
программирования ,  но  с  изменением ориентации дрона .

Какие  будут  идеи?
Сначала  напишите .



У с т а н о в к а  т р и г г е р а :
О п р е д е л и т е

к н о п к у
з а п у с к а

п р о г р а м м ы

У г о л  н а к л о н а :
С п л а н и р у й т е  в р е м я

и  у г о л  п о в о р о т а

Обучение

В р е м я :
Р а с с ч и т а й т е

в р е м я  с  у ч ё т о м
р а с с т о я н и я  и

с к о р о с т и

П р о г р а м м а :  
Н а ч н и т е

п р о г р а м м и р о в а н и е ,
п о т р а т ь т е  н е  м е н е е

4  с е к у н д  н а
к а л и б р о в к у

М а р ш р у т :
С п л а н и р у й т е

м а р ш р у т  В а ш е г о
п о л ё т а

Продумывание  всех  шагов  сделает  процесс  программирования  более  эффективным



Рекомендации
П р и м е ч а н и е :  Для  запуска  программы
нажмите  кнопку  k-8 .

П р и м е ч а н и е :  Перед взлётом выполните
калибровку ,  чтобы убедиться  в
стабильности  полёта  дрона .

П р и м е ч а н и е :  Перед изменением
ориентации выполните  зависание  дрона .

П р и м е ч а н и е :  Выполните  приземление
после  завершения .

П р и м е ч а н и е :  Выполните  поворот  дрона  на
90 градусов ,  чтобы изменить  его
ориентацию.



С о с т а в ь т е  п р о г р а м м у ,  с  п о м о щ ь ю  к о т о р о й
д р о н  в ы п о л н и т  п о л ё т  п о  п р я м о у г о л ь н о й
т р а е к т о р и и  з а  6 0  с е к у н д .

Домашнее задание

A B C D

E

F

G

H

JK I

L

M

N

O



Б е з  и з м е н е н и я  о р и е н т а ц и и

Рекомендации

С  и з м е н е н и е м  о р и е н т а ц и и



В чём разница  между креном и  рысканием?
Возникали ли  у  вас  трудности  при
программировании?  Какие?  Как  решить  эту
проблему?
Сможете  ли  вы спроектировать  более
сложный маршрут  полёта  и  реализовать  его  с
помощью программирования?

1 .
2 .

3 .

Подведение итогов



СЛЕДУЮЩИЙ УРОК:
ПРОГРАММНОЕ

РАСШИРЕНИЕ "ПЧЕЛЫ"


