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Pérmbledhje

Njé dron éshté njé makiné pa pilot e pérdorur nga njerézit pérmes kontrolluesve. In-
tegrimi i droneve dhe teknologjis€ né€ internet (IoT) ka krijuar raste t€ shumta té pérdorimit
té tyre né€ aktivitete t€ ndryshme. N¢& kété projekt, ne do té pérdorim sensorin me shpejtési
té thjeshté dhe lehtésisht té disponueshém mikrokontrolluesin STM32 32-bit, q€ funksio-
non né 90MIP me 128KB Flash dhe RAM 20KB. Me kéto parametra, droni do té jeté né
gjendje té njohé statusin e vérteté té€ mjedisit ku do té pérdoret. Gjithashtu, do té béjmé té
mundur edhe kontrollin automatik t€ dronit. Me ndihmén e nj€ motori té vogél servo, droni
skanon zonén si né té€ majté, ashtu edhe né té djathté pér té€ gjetur ményrén mé té miré pér
t’u kthyer. Pérmes pérdorimit té sensorit ultrasonik, droni do té kontrollojé prezencén e
pengesave dhe do té veté rregullojé I1€vizjen e tij, duke dérguar komanda né bordin e Ardu-
inos. Né varési té sinjalit té pranuar té hyrjes, mikrokontrollori Arduino dérgon dronin ne

njé€ drejtim tjetér népérmjet drajverit t€ motorrit IC.

Fjalé celés: dron, teknologji inovative Flexi-port, CC3D EVO, USB, Arduino.

DRONE THE FUTURE IN YOUR HAND
Abstract

A drone is an unmanned vehicle used by humans through controllers. The integration
of drones and Internet of Things (IoT) has created different possibilities of use in various
activities. In this project, we will use the sensor with simple speed and easily available
STM32 32-bit micro-controller, which operates in 90MIP with 128KB Flash and 20KB
RAM. With these parameters, the drone will be able to recognize the true status of the en-

vironment where it will be used. We will also enable automatic drone control.
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With the help of a small servo motor, the drone scans the area on both the left and right
side to find the best way to turn. Using the ultrasonic sensor, the drone will control the
presence of obstacles and will self-regulate its movement, sending commands the Arduino.
Depending on the received input signal, the Arduino microcontroller sends the drone in
another direction via the IC engine.

Keywords: drone, innovative Flexi-port technology, CC3D EVO, USB, Arduino.

1. Hyrje
Rritja e pérdorimit t€ droneve pér qéllime komerciale dhe personale ka krijuar shqetésime
pér siguriné dhe humbjen e kontrollit t€ droneve. Shqetésimet specifike rreth droneve qé
fluturojné€ shumé afér avionéve komercial€ kané sjell€ gjithashtu, thirrje pér kufizime.
N¢ thelb, droni éshté nj€ aparat fotografik. Radari i zbulimit t€ dronit dérgon njé€ sinjal dhe
merr reflektimin, matjen e drejtimit dhe distancén (pozicionin). Shumica e radaréve dérgo-
jné sinjalin e tyre radio si njé shpérthim, pastaj dégjohet “jehona”. Pothuajse t€ gjithé radarét
jané té dizenjuar pér t€ mos kapur objektiva t€ vegjél. Ata jané krijuar pér pércjelljen e ob-
jekteve t&€ médha, si avionét e pasagjeréve [1, 2].
2. Pjesét pérbérése té robotit
F450 PCB é&shté pérpjekur t€ mundésojé pérvojén me CC3D sa mé lehté dhe me sa mé
pak probleme té jeté e mundur. Natyrisht pér njé produkt té nivelit t€ larté, pajisja éshté e
ploté; nuk ka asgjé pér té bashkuar. Rrjeti i pérfshiré RC lejon té lidhet ¢do marrés standard
PWM. Té gjitha bordet e CopterControl jané testuar para transportit dhe vijné me bootloader
tashmé té ndezur.
Softueri OpenPilot €shté krijuar pér t’u pérdorur nga té gjithé, duke mundésuar instalimin né
té gjitha sistemet kryesore operative, duke siguruar paketat e instalimit pér to.
Droni yné pérbéhet nga komponentét e méposhtém:
1. CC3D EVO CopterControl, me njé funksion té€ futjes direkte né marrésin satelitor, i
cili nuk ka nevojé pér kabllo konvertimi.
2. Mikrokontrollues i fuqishém STM32 32-bit qé funksionon né 90MIP me 128KB
Flash dhe RAM 20KB.
3. Gyros me funksion t€ lart€ dhe nxités té shpejté€sisé MEM me 3-akse.
4. PCB i vogél 36 mmx36mm me katér shtresa pér ulje elektrike dhe performancé flu-
turimi.
5. Mbéshtetje softuerésh pér Windows, pér Mac dhe Linux, pér marrésit satelitor spek-
trum.
6. Mbéshtetje e pajisjeve Futaba S-BUS.

7. Teknologji inovative Flexi-port pér fleksibilitet superior té portit.
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8. 4Mbits né bord EEPROM pér ruajtjen e konfigurimit.

9. Flexiport, CopterControl.

10.Funksionet e ReceiverPort (té rregullueshme): 6 kanale hyrése PWM ose rrymé té
kombinuar PPM, 4 kanale daljeje PWM.

11.PWM né servos ose ESC, ose pér stabilizimin e kamer&s. Stabilizimi i kamerés:
mbéshtetet né€ instalime kamerash deri né 3 akse me stabilizim dhe kontroll manual

nga cilido prej marrésve té konfiguruar.

R - b

Figura 1. Pjesét pérbérése té dronit

3. Zhvillimi i punés

CC3D é&shté njé kontrollues i fugishém dhe pérballon fluturimin e dronit. Eshté njé sistem
automatik i dizenjuar pér shumé motoré€ duke siguruar veténivelimin dhe mbajtjen né€ lartési
t€ mira, e cila e heq térésisht stresin nga multirotorét fluturues RC si pér aplikacione profe-
sionale, ashtu edhe pér hobi. Mund té instalohet né njé larmi modelesh nga kuadrotori deri
tek heksa-rotori duke pérdorur Gyros me funksion té larté me 3-akse MEM dhe nxitues té
shpejtésis€¢ MEM me 3-akse.

N¢€ udhézuesin e kontrolluesit té fluturimeve CC3D kemi pjesét si mé poshté:
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Figura 2. Pamja e kontrolluesit té fluturimeve CC3D
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Linja e kabllove té marrésit

Mé poshté jepet figura, e cila shpjegon lidhjen e CC3D me marrésin pasi ngjyrat mund té

ndryshojné né varési té furnitorit té€ bordit CC3D.

Figura 3. Lidhja e kabujve té€ marrésit

Marrési PWM, duhet té lidhet me kabllot né ményré korrekte me marrésin. Imazhi mé
poshté tregon numrat e kabllove dhe ku duhet té lidhen kabujt me marrésin. Numrat né
figurén mé poshté korrespondojné me até kanal ku duhet té lidhen.

Nése e rregullojmé kontrolluesin e fluturimit pérmes lidhésve servo (duke pérdorur
funksionin BEC t€ kontrolluesit t& shpejtésis€), drejtimi pozitiv i fuqisé nga vetém njé
ESC éshté vértet i nevojshém. T¢€ gjitha telat mund té lihen té paprekura dhe futen né bord
pa ndonjé problem.

Renditja dhe drejtimi i motoréve CC3D

Stabilizimi i kamerés mbéshtet instalime kamerash deri né 3 boshte me stabilizim dhe kon-

troll manual nga cilido prej marrésve té konfiguruar.

Figura 4. Ndértimi i pérfunduar i dronit

Paketa F450 pérfshin gjithcka qé nevojitet pér t€ mbledhur njé dron té fuqishém me 450

klasa pér argétim ose fotografi. Kompleti pérfshin kornizén, motorét, kontrolluesit
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elektriké t€ shpejtésisé€, bordin e shpérndarjes s€ energjis€, kabllot e ruajtjes s€ energjisé,
dhe helmetén. Motorét dhe helmetét pérputhen pér konfigurimin e rekomanduar té baterisé.
Moduli Arduino [3, 4, 5] programohet népérmjet gjuhé&s sé programimit Arduino. Algoritmi
éshté né gjendje té marré informacionin nga transmetuesi, ta déshifrojé até dhe té japé sinja-
lin n€ njérén ose disa prej daljeve dixhitale, té cilat jané t€ lidhura me drajverin e motorave.
Gjithashtu, edhe IC Attiny85 &shté programuar né ambientin e programimit Arduino, por né
kété rast éshté pérdorur moduli Arduino MKR1000 pér ngarkimin e kodit né IC Attiny85.
Kur pérdorim AnalogWrite me Arduino, rezultati do té jeté njé sinjal PWM (Pulse Width
Modulation).Njé nga karakteristikat e njé filtri t&€ ulét té kalimit éshté se voltazhi analog do
té ndryshojé gradualisht (kérkon ca koh¢&). Ky qark funksionon mé miré€, sepse jep rezultatin
e déshiruar dhe pérdor njé sasi té€ ulét t€ pjeséve. Duke lidhur daljet e duhura me inputet
e sakta né kontrolluesin PCB, sigurohemi qé kemi marré até sakté pérpara se té ngarkohet
Sketch Arduino. Pasi té jeté lidhur gjithcka, mund té ngarkojmé skicén toné né Arduino
MKR1000.Arduino do té zé€vendésojé baterit€ dhe mund té dérgojé sinjale (si voltazhe) né
shigjetat e anashkaluara. N&é kété moment mund té ndértojmé programet tona duke eksperi-
mentuar pér t&€ kontrolluar dronin me PWM.

REKOMANDIME

Pér arsye se droni né fjalé éshté thjesht njé prototip, nevojitet qé té shtohen edhe sisteme té
tjera qé té jeté praktik dhe sa mé funksional né njé ambient pune té caktuar.

SHENIME

Pér arsye té mungesés s€¢ ekranit LCD, nuk mund té lexojmé shpejtésiné, distancén dhe

kéndin e kthimit té dronit.
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