


Ожидаемые результаты

1.  У  обучающихся  будут  сформированы  умения  и  навыки
дистанционного управления беспилотным летательным аппаратом.

2.  Обучающиеся  овладеют  основными  приемами  сборки,
программирования, эксплуатации беспилотных летательных систем.

3. Обучающиеся приобретут навыки пилотирования БПЛА в режиме
авиасимулятора.

4.  Сформировать  умения  и  навыки  визуального  пилотирования
беспилотного летательного аппарата.

Форма подведения итогов реализации программы:
- конкурс;
- выполнение  практических  полётов  (визуальных  и  в  режиме

авиасимулятора);
- практические работы по сборке, программированию и ремонту

квадрокоптеров.

Содержание программы

Тема 1. Планирование проекта.

Теория.
Инструктаж по технике безопасности. Правила выбора проекта. Введение
в беспилотную авиацию, в беспилотные летательные аппараты. Описание
беспилотных  летательных  аппаратов,  их  применение.  Знакомство  с
симулятором полетов на беспилотными летательными аппаратами.

Практика.
Защита  проекта.  Проектирование  беспилотного  летательного  аппарата.
Начало работы над сборкой беспилотного летательного аппарата, сборка
согласно  инструкции,  пайка  деталей.  Работа  с  простым  инструментом
(отвертка, пассатижи).

Тема  2. Обучение  управлению  беспилотным  летательным  аппаратом.
Сборка модели.

Теория.
Бесколлекторные двигатели и их регуляторы хода: устройство, принципы
их  функционирования.  Платы  разводки  питания:  общее  устройство,
характеристики.

Практика.
Пайка двигателей и регуляторов, пайка регуляторов и силовых проводов к
платам  разводки  питания.  Работа  с  простым  инструментом  (отвертка,
пассатижи), паяльная станция.



Тема 3. Сборка силовой части.

Теория.
Знакомство  с  бесколлекторными  двигателями,  их  отличиями  от
коллекторных  двигателей,  преимущества.  Знакомство  со  схемой  сборки
электронных  компонентов  беспилотных  летательных  аппаратов.
Электронные регуляторы оборотов.

Практика.
Продолжение  работы  над сборкой беспилотного  летательного  аппарата.
Пайка  и  сборка  радиотехнической  схемы.  Установка  двигателей,
полетного  контроллера,  платы  разводки  питания,  электронных
регуляторов оборотов.

Тема  4. Настройка  летного  контроллера  беспилотного  летательного
аппарата.

Теория.
Знакомство с полетным контроллером: устройство полётного контроллера,
принципы  его  функционирования,  настройка  контроллера  с  помощью
компьютера,  знакомство  с  программным  обеспечением  для  настройки
контроллера.

Практика.
Продолжение  работы  над сборкой беспилотного  летательного  аппарата.
Пайка  и  сборка  радиотехнической  схемы.  Установка  двигателей,
полетного  контроллера,  платы  разводки  питания,  электронных
регуляторов  оборотов.  Настройка  полетного  контроллера  беспилотного
летательного аппарата. Обучение работе на симуляторе. Тестовые запуски
беспилотного летательного аппарата. Обучение управлению беспилотным
летательным  аппаратом.  Управление  беспилотным  летательным
аппаратом: «взлёт/посадка», «удержание на заданной высоте», «вперед-
назад»,  «влево-вправо»,  «точная  посадка  на  удаленную  точку»,
«коробочка», «челнок», «восьмерка», «змейка», «облет по кругу». Разбор
аварийных ситуаций.

Тема 5. Проектирование гоночной трассы.

Теория.

Знакомство с принципами построения трасс.

Практика.
Запуски  беспилотных  летательных  аппаратов.  Настройка  ПИДОв  и
пробные  полеты.  Продолжение  работы  в  симуляторе  по  повышению
мастерства пилотирования.

Тема 6. Конкурс



Проведение  гоночных  соревнований  среди  команд,  допущенных  к
соревнованиям, в полетном симуляторе.  Тактическая борьба и полеты в
рамках соревнований.

Тематическое планирование

№ 
п/п

Наименование разделов Всего Теория Практика

1. Планирование проекта. 2 2 2

2. Обучение управлению БПЛА. Сборка 
рамы модели.

7 2 8

3. Сборка силовой части. 7 2 8

4. Настройка летного контроллера БПЛА. 2 2 2

5. Проектирование гоночной трассы. 2 2 1

6. Конкурс. 4 4

7. Итого часов 35 10 25
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