
Полетный контроллер

Составитель: Ромаданов В.П.



� Полетный контроллер — это мозговой центр 
квадрокоптера, по сути миникомпьютер. Скорее всего, 
новичок растеряется в обилии контроллеров, потому 
что их очень много и каждый сделан обычно для 
конкретных задач. Например, контроллер для 
съемочного дрона заточен под максимальную 
стабилизацию, а вы хотите гоночный дрон, где это все 
не нужно.



Полетные контроллеры делятся на 3 
группы: 

� Гоночные полетные контроллеры 
� Контроллеры для съемки видео и фото с дрона 
� Контроллеры для автономных полетов

� Каждый контроллер имеет свое программное 
обеспечение, которое управляет всем оборудованием. 
Самые популярные контроллеры можно прошивать и 
гибко настраивать с помощью специальных программ, 
таких как CleanFlight, Betaflight и Raceflight.



Гоночные полетные контроллеры 
� Обычно имеют минимум расширенных функций, так 

как всякие компасы и барометры просто не 
используются при гонках.

Naze32, также на базе этого контроллера есть 
SP Racing F3: 
На нем присутствуют все стандартные датчики 
– гироскоп и акселерометр, а в расширенной 
версии DELUXE также есть барометр и компас. 
Гироскоп и акселерометр определяют текущее 
расположение дрона в пространстве. 
Барометр определяет высоту по давлению 
(чтобы удерживать высоту, например), компас 
для удержания направления полета.



Контроллеры для съемки видео и фото с 
дрона 
� Самым популярным в этом 

сегменте коптеров является DJI 
NAZA-M V2: тот самый, что стоит 
в Фантомах. Идеальный 
контроллер для фото- и 
видеосъемки с качественной 
стабилизацией. 

� На нем спокойно сможет летать 
новичок, который до этого ни 
разу не брал пульт в руки. В 
настройки полета лезть не 
требуется, все уже настроено, 
нужно будет просто 
откалибровать. Даже без навыков 
у новичка-пилота получится 
отличный кадр.



Контроллеры для автономных полетов 
� 3DR Pixhawk — самый популярный контроллер для 

автономных полетов. На его борту есть резервная система, 
а также он поддерживает все известные датчики для 
дронов. 

� MultiWii Pro — дешевый и доступный, позволяет отлично 
стабилизировать коптер, также на нем есть барометр, 
магнитометр и GPS.



Прошивки полетного контроллера, их 
виды
    Полетные контроллеры отличаются не только по 

типу компонентов, из которых они состоят, но и 
по прошивкам, на которых они работают, то есть 
программным обеспечением, на котором работает 
полетный контроллер. Как уже написано выше, на 
сегодня самыми популярными прошивками 
являются: 

� CleanFlight; 
� Betaflight; 
� Raceflight.



CleanFlight



Betaflight; 



Raceflight



Процессор полетного контроллера

� От процессора будет зависеть то, насколько быстро 
будут обрабатываться поступающие к нему данные. 
Процессоры делятся по поколениям: F1, F3, F4, F6. 
Отличаются они частотой работы и архитектурой: 

� F1 — 72MHz; 
� F3 — 72MHz; 
� F4 — 168MHz; 
� F7 — 216MHz.



Гироскоп и акселерометр полетного 
контроллера 
� Гироскоп и акселерометр — очень важные датчики, они определяют 

положение квадрокоптера в пространстве, а также движется ли он, 
посылают эти данные процессору, а тот уже решает, какому двигателю 
поддать газа, а какому наоборот, снизить обороты.



Порт UART в полетном контроллере 
� Аббревиатура UART с английского расшифровывается как 

(Universal Asynchronous Receiver/Transmitter) — 
универсальный асинхронный приемник/передатчик.



Размеры платы полетного контроллера
� Монтажная схема 

полетного контроллера — 
это расстояние между 
отверстиями для 
крепления ПК к раме 
дрона. В этом вопросе 
есть стандарт, который 
состоит из 3 схем: 

� 30,5 × 30,5 мм, 
� 20 × 20 мм, 
� 16 × 16 мм. 



Какие есть дополнительные функции в 
полетном контроллере?

� OSD OSD — это очень важная и нужная функция. 
OSD накладывает на видеопоток дополнительную 
информацию с различных датчиков квадрокоптера, 
например, напряжение аккумулятора, высота, скорость 
и так далее. 

� Плата разводки питания (PDB) К плате разводки 
питания подключаются аккумулятор и двигатели с 
регуляторами оборотов, а также полетный контроллер 
и прочая периферия. У некоторых ПК такая плата уже 
есть, они совмещены.



� Датчик тока (Current Sensor) На плате разводки 
обычно есть контакты VBAT, куда подключаются 
контакты полетного контроллера и ПК снимает 
данные о текущем напряжении, но свой собственный 
датчик тока  эффективнее.

� Регуляторы оборотов (ESC) Инженеры решили 
интегрировать регуляторы сразу в полетный 
контроллер.

� Черный ящик (Blackbox) Черный ящик нужен для 
записи логов работы квадрокоптера, туда 
записываются всевозможные данные, которые 
обрабатывает полетный контроллер. 



Типы коннекторов

     На полетном 
контроллере есть 3 
типа соединений 
между периферией: 

� Пластиковые 
коннекторы 

� Контактные 
площадки для 
припаивания 

� Отверстия для 
припаивания 



Регулятор напряжения 
� (BEC) На современных ПК есть отдельные контакты 

для подключения источника потребления на 5V и на 
12V, иногда встречаются даже на 9. Хоть сейчас почти 
все FPV-компоненты рассчитаны на ток в широком 
диапазоне и их можно подключать даже к 
аккумулятору, мы все же рекомендуем подключать их 
к отдельному входу на полетном контроллере, где ток 
подается стабильным, тогда как в аккумуляторе он 
будет постоянно «скакать» от нагрузки. 



Светодиод состояния 
� Удобная функция, которая отображает текущее 

состояние полетного контроллера. Обычно у 
светодиода есть 2 цвета — красный и синий. В 
зависимости от того, каким и сколько раз мигает ПК 
— пилот понимает, все ли в порядке. Эта 
спецификация всегда указывается с конкретным 
контроллером. 



Кнопка для перехода в режим 
прошивки 
� Без такой кнопки не обойтись ни одному полетному 

контроллеру. Для прошивки замыкают 2 контакта, 
затем подключают к компьютеру и запускают 
Betaflight конфигуратор или любой другой. Есть два 
типа: 

� С кнопкой 
� Без кнопки


