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Разработка устройства дистанционного управления 

двигателями квадрокоптера 

 

Квадрокоптер, или мультикоптер, представляет собой летательный 

аппарат с четырьмя винтами, который способен вертикально взлетать и 

приземляться, а также выполнять сложные маневры в воздухе. Для управления 

таким устройством необходимо специальное устройство дистанционного 

управления (ДУ), которое позволяет пилоту контролировать движение 

квадрокоптера. В данной статье мы рассмотрим процесс разработки такого 

устройства ДУ для управления двигателями квадрокоптера. 

Для создания устройства ДУ необходимо выбрать соответствующие 

компоненты. Во-первых, нам потребуется пульт управления, который будет 

передавать команды на квадрокоптер. Во-вторых, необходимо выбрать модуль 

приема сигнала, который будет принимать команды с пульта и 

преобразовывать их в сигналы для управления моторами квадрокоптера. Ниже 

приведен список компонентов, которые могут быть использованы для 

создания устройства дистанционного управления квадрокоптером: 

Пульт управления: можно использовать готовый пульт, например, FrSky 

Taranis, или собрать его самостоятельно из радиомодуля, например, 

NRF24L01+, и платы микроконтроллера, например, Arduino. 

Модуль приема сигнала: может быть использован модуль ESP8266 или 

ESP32 с прошивкой, которая принимает данные от пульта управления и 

передает управляющие сигналы на двигатели квадрокоптера. Также можно 

использовать готовые модули, такие как Matek Systems MATEKF405-WMK 

или Holybro Pixhawk 4. 

После выбора компонентов необходимо разработать схему устройства 

ДУ. Схема должна включать в себя все необходимые элементы, такие как 

пульт управления, модуль приема сигнала и интерфейсы для подключения к 

квадрокоптеру. 

После разработки схемы необходимо прошить модуль приема сигнала. 

Для этого потребуется загрузить на модуль прошивку, которая будет 

принимать данные от пульта управления, обрабатывать их и передавать 

управляющие сигналы на квадрокоптер. 



Существует множество прошивок для модулей приема сигнала, таких 

как ArduPilot, PX4, BetaFlight и другие. Для выбора наиболее подходящей 

прошивки необходимо учитывать тип квадрокоптера, на котором будет 

использоваться устройство ДУ, и требования к функционалу. 

После прошивки модуля приема сигнала необходимо провести 

тестирование устройства ДУ, чтобы убедиться в его работоспособности и 

отсутствии ошибок. Для этого можно использовать тестовый квадрокоптер 

или симулятор квадрокоптера, например, QGroundControl. 

В данной статье мы рассмотрели процесс разработки устройства 

дистанционного управления двигателями квадрокоптера. Создание такого 

устройства требует выбора подходящих компонентов, разработки схемы, 

прошивки модуля приема сигнала и тестирования устройства. Следуя 

приведенным рекомендациям, можно создать надежное и функциональное 

устройство ДУ для квадрокоптера. 


