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Kommunikation von UAV Telemetriedaten mit Flugcontrollern


Die Multicopter eignen sich besonders für die Behandlung der Themen Telemetrie oder auch Fotoflug mit UAV, Unmanned Air Vehicles. Sie erlauben es, an einem Ort zu schweben. Dies ermöglicht auch einen besonders guten Datentransfer zum Boden. Ausserdem können so auch sehr gute Bilder aufgenommen und übermittelt werden. In dieser Publikation wird die Übermittlung von Telemetrie- und Bilddaten mit einem Octocopter, sowie deren Darstellung an einer Bodenstation behandelt.




1. Octocopter


Für die Betrachtungen wird ein Multicopter mit 8 Motoren und Propellern gebaut, also ein Octocopter. Es werden dazu 8“ Propeller in Kombination mit Hacker Motoren A20-50S verwendet. Einerseits wird dadurch eine gewisse Redundanz ermöglicht. Somit wird auch bei einem Motorausfall immer noch eine einigermassen sichere Landung ermöglicht. Andererseits kann man so auch mit kleinen 8“ Propellern eine gute Nutzlast erreichen, das sind im Beispiel etwa 500g. Der Octocopter wird nicht mit der sonst üblichen Rund-Anordnung der Propeller ausgeführt. Sondern es werden zwei Reihen mit je vier Propellern parallel zueinander montiert. Diese Anordnung wird auch H- Anordnung genannt, da sie diesem Buchstaben ähnlich ist. Der entstandene Octocopter hat je nach Akku und zusätzlich mitgeführten Geräten wie Telemetriesender, Kamera und Videolink ein Abfluggewicht von etwa 1000g. Die Motoren erzeugen je etwa 3N bzw. 300g Schub. Das sind insgesamt also etwa 24N bzw. 2400g. Als Akkus werden 3S LiPo’s eingesetzt, mit zwischen 2600mAh und 3800mAh Ladungsinhalt. Damit beträgt die Flugzeit ungefähr zwischen 15 und 20 Minuten.
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