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 四轴飞行器产品使用指南

智能飞行器

一、目的和要求
1.提高基于硬件的设备的软件系统的设计能力，熟悉软硬件开发、测试、构建环境，如Keil，j-link，SecureCRT等；

2.掌握stm32单片机开发技术，能够独立搭建基于Keil的开发环境；熟悉常用设备如ADC，蜂鸣器，nrf24l01，电位器，LED的工作原理和使用方法；

3.锻炼上机调试程序的能力，从而具有一定的解决实际工程问题的分析、设计和实现能力；

4.能够阅读和理解程序设计相关的英文文档；

5.形成良好的编码习惯，培养团队开发和协同工作的意识，提高沟通能力和自我表达能力。
二、实验内容
《基于ARM的四轴飞行器项目》结合软件工程专业C语言程序设计课程而设计，项目案例来源于真实的企业级应用系统，项目的整体架构、建设依据和通讯协议都完全符合真实的行业标准。通过本次实训项目，让学生具有企业级项目开发管理体验，根据之前学习的课程知识，要求学生采用面向过程的分析与设计方法，建立该项目的原型，设计合理的数据结构与算法，在知识、能力和素质等方面得到提升和锻炼
实验步骤

任务1：项目分组
确定分组和小组名称。

任务2：项目立项
了解项目开发流程；确定小组项目名称

任务3：需求分析设计
完成本次实训项目的需求分析

任务4：飞行器概述


飞行器套件主要组成部分;

飞行器主控芯片情况；

飞行器功能模块介绍

任务5：飞行器组成


1. 飞行器的基本组成；

2. 遥控器的基本组成。

任务6：软件环境


1. 开发固件库介绍；

2. 原理图介绍；

3. 用户函数库的介绍。

任务7：开发环境搭建
通过开发环境搭建过程讲解，搭建开发环境。

任务8：创建工程
通过新建工程配置过程讲解，使用Keil开发环境新建工程。

任务9：烧写程序、上电测试
通过烧写器进行烧写程序，上电测试观察结果。

任务10：点亮LED灯


1. 通过原理图分析LED灯硬件结构，找出控制LED的GPIO引脚数据；   

2. 定义初始化GPIO引脚的结构体，并配置LED的GPIO引脚；

3. 编写LED点亮程序，下载到飞行器。"

任务11：闪烁LED灯


1. 定义LED2灯的点亮和熄灭操作函数；

2. 利用for循环实现延时函数的编写；

3. 编写LED2闪烁函数下载至飞行器。"

任务12：遥控器原理


1. 遥控器摇杆；

2. 摇杆原理；

3. 数据转换。"

任务13：控制遥控器LED


1 .通过原理图分析LED灯硬件结构，找出控制LED的GPIO引脚数据； 

2. 移植遥控器摇杆检测函数，实现上下摇摆和左右摇摆检测；

3. 编写LED控制函数，实现摇杆的上下和左右控制LED的点亮和熄灭。

任务14：无线通信原理，数传功能实现


1. nRF24L01无线模块；

2. 原理图分析；

3. 工作模式。"

任务15：使用遥控器控制飞行器上的LED灯


1. 根据既有封装好的函数，进行LED灯的控制；

2. 实现摇杆位置采集、LED灯控制。"

任务16：实现遥控器蜂鸣器鸣叫


1. 分析电池电压监测原理； 

2. 移植ADC模数转换函数，编写电池电压计算函数；

3. 编写串口发送电池电压函数，将电池电压数据发送至电脑显示。"

任务17：监控遥控器电量


1. 分析电池电压监测原理；     

2. 移植ADC模数转换函数，编写电池电压计算函数；

3. 移植无线通信函数，编写无线传输电量函数；

4. 编写串口发送飞行器电池电压函数，将无线接收到的飞行器电池电压数据发送至电脑显示。"

任务18：飞行器电量监测


1. 分析电池电压监测原理；     

2. 移植ADC模数转换函数，编写电池电压计算函数；

3. 移植无线通信函数，编写无线传输电量函数；

4. 编写串口发送飞行器电池电压函数，将无线接收到的飞行器电池电压数据发送至电脑显示。"

任务19：电机控制原理


1. 原理图分析；

2. 控制信号分析；

3. PWM控制信号的产生；

4. 实现一个电机的转动。"

任务20：控制电机转速


1. 电路图分析；

2. 四个电机的速度独立控制。"

任务21：遥控器控制电机转速


1. 遥控器发送控制数据；

2. 飞行器接收控制数据；

3. 遥控器左摇杆调节电机转速。"

任务22：垂直升降原理


1. 垂直升降原理；

2. 姿态控制。"

任务23：实现起飞


1. 分析飞行器起飞离地原理；    

2. 移植遥控器摇杆检测函数，实现摇杆的上下摆检测用于控制起飞；

3. 移植无线通信函数，实现摇杆控制起飞；

4. 编写电机控制函数，实现飞行器简单的离地起飞。"

任务24：优化起飞


1. 分析飞行器逐渐起飞离地原理；    

2. 移植遥控器摇杆检测函数，实现摇杆的上下摆检测用于控制起飞；

3. 移植无线通信函数，实现摇杆控制起飞；

4. 编写电机控制函数，实现飞行器逐渐离地起飞。"

任务25：姿态优化
通过姿态解算原理的分析，了解姿态解算的原理。

任务26：飞行器飞行方向控制（前）


1. 分析飞行器起飞离地、方向控制原理；

2. 移植遥控器摇杆检测函数，实现左侧摇杆的上下摆检测用于控制起飞、右侧摇杆的上下摆检测用于控制方向；

3. 移植无线通信函数，实现摇杆控制起飞、方向控制；

4. 编写电机控制函数，实现飞行器简单的离地起飞、方向控制。"

任务27：飞行器飞行方向控制（后左右）


1. 分析方向控制原理；

2. 方向控制代码实现。

任务28：飞行器飞行方向控制（顺时针旋转）


1. 分析方向控制原理；

2. 方向控制代码实现。

任务 29: 飞行方向控制(逆时针旋转)


1. 分析飞行器起飞离地、方向控制原理；

2. 移植遥控器摇杆检测函数，实现左侧摇杆的上下摆检测用于控制起飞、右侧摇杆的上下摆检测用于控制逆时针旋转；

3. 移植无线通信函数，实现摇杆控制起飞、逆时针旋转控制；

4. 编写电机控制函数，实现飞行器简单的离地起飞、逆时针旋转控制。"

任务30：高级模式


1. 了解飞行器悬停原理；

2. 了解飞行器翻滚原理；

3. 了解飞行器一键起飞原理；

4. 了解夜间模式原理。

任务31：地面站原理介绍、串口原理介绍


1. 学习使用地面站进行调试优化算法，学会使用地面站软件MultiWii；

2. 了解串口通讯协议，了解物理层、协议层；

3. 了解串口原理介绍-STM32 的 USART的使用、串口原理实现。

任务32：实现地面站数据接收
学习使用地面站进行调试优化算法，学会使用地面站软件MultiWii。

