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Zalozenia projektowe

Projekt jest oparty o czterokanatowe ptytki RC do transmisji sygnatu o czestotliwosci
27 MHz. Uzywaijac ptytki nadajnika (GS-170TX2A) mozna przesyta¢ dane do ptytki
odbiornika (GS-157R) za pomocg ktérej mozna kontrolowac silniczki (klasy 180) do
sterowania w przod i w tyl(lewa strona nadajnika;kable F oraz B na odbiorniku) lub w
lewo i prawo (prawa strona nadajnika;kable L i R na odbiorniku). Catos¢ jest zasilana
bateriami AA - nadajnik potrzebuje dwdch a odbiornik czterech. Pojazd i kontroler
mozna witgczac i wytgcza¢ za pomocg znajdujgcych sie w urzgdzeniach switchy.
Sam korpus pojazdu jest zbudowany z plastiku. W celu zwiekszenia predkosci
pojazdu znajduje sie w nim przekfadnia.

Rys.1. Plytki nadajnika i odbiornika uzyte w projekcie.

Komponenty:

e silniczek RC klasy 180 (z napieciem sterowania od 3 do 6 woltdéw , moc 5-15

W)
o W przypadku nizszej klasy silniczka pojazd moze mie¢ problemy z
poruszaniem mechanicznych czesci pojazdu

silniczek RC klasy 130 (moc 1-4 W)
Ptytki sterowania (u nas 27MHz, mozna wstawi¢ dowolne tak dtugo jak ptytka
nadajnika i odbiornika sg na tej samej czestotliwosci nadawania)
zbior két zebatych i zebatek (do mechanizmow sterowania oraz przektadni)
switche do kontrolera oraz do pojazdu
odpowiedniego rozmiaru kota (u mnie 2,8 cala tj. ok. 7 cm)



stalowy pret o grubosci 2mm (stuzy za osie két pojazdu)
koszyki na baterie AA
anteny (opcjonalne, do ptytek podpiete sg anteny przewodowe 0 nizszym
zasiegu)
Uproszczony schemat uktadéw pojazdu i kontrolera

Silnik klasy 130 (do

odbiornik sterowania lewo-prawo)
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Rys.2. Uktad potaczen przewodow w uktadzie pojazdu
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Rys.3. Uktad potaczen przewodéw w uktadzie kontrolera



Konstrukcja

W uktadzie zastosowano zasilanie szeregowe 4*1,5 V podpinane do ptytki
odbiornika za pomocg przewodow o odpowiadajgcym kolorze i rozdzielane na
poszczegodlne silniki. Przy lutowaniu przewodéw nalezy zadba¢ o odpowiednie
pokrycie ich ostonkami termicznymi aby zapobiec potencjalnym zwarciom w trakcie
pracy ukfadu.

Dziatanie

Po wigczeniu kontrolera swieci sie czerwona lampka na ptytce. Po wigczeniu
pojazdu da sie nim sterowac. Pojazd porusza sie w tyt i w przdéd po nacisnieciu
odpowiednich przyciskéow. Os$ przednia sie lekko zacina (prawdopodobnie przez zbyt
matg moc uzytego w projekcie silniczka klasy 130 do kontroli sterowania).

Naprawa potencjalnych problemoéw:

Silnik klasy 180 - odkleic silnik od bazy (przyklejony ze wzgledow stabilnosci
uktadu; w przypadku silnika ktory da sie przykreci¢ do bazy pojazdu odkrecic¢ srubki
oraz wymieni¢ silnik) oraz odlutowac potgczenia do niego. Szybka naprawa jest
niemozliwa w przypadku braku silnika zapasowego, silniki tej klasy nie sg
sprzedawane w Polsce i wymagajg oczekiwania ok. 2 tygodni.

Silnik klasy 130 - podobnie jak w przypadku klasy 180. Silniki tej klasy sg dostepne
w Polsce w serwisach takich jak Allegro.

Kota - Ze wzgledu na réznice miedzy srednicg otworu w kole a gruboscig stalowego
preta uzywanego jako osi do kota jest przyklejone kétko zebate -nalezy odklei€ i
wymontowac uszkodzone koto , przyklei¢ na nowym kole kétko zebate i
zamontowac je do uktadu po czym przyklei¢ koto do osi.

Gumka uzyta w przektadni - Proces montazu nowej gumki wymaga demontazu
elementow osi tylnej (napedowej), pozbycia sie peknietej gumki, zatozenia nowej na
przektadnie oraz zamontowanie osi tylnej z powrotem.

Zrodia:

Pojazd zostat zbudowany na podstawie tazika RC przedstawionego w tym filmie
https://www.youtube.com/watch?v=sz_R9VOnnPk

Zawarty w pojezdzie uktad skrecania przedniej osi pojazdu
https://www.youtube.com/watch?v=i6aAgBIqS2c
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