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Мета, об’єкт, предмет та задачі дослідження 

 Метою даної магістерської роботи є 

кваліфікаційне дослідження 

електропривода кадрокоптера DJI 

Phantom 4.  

 

 Об’єкт досліджень – процеси, що 

протікають у електротехнічному 

комплексі кадрокоптера DJI Phantom 4.  

 

 Предмет дослідження – моделі, методи 

та режими роботи електропривода 

кадрокоптера DJI Phantom 4. 

 

 Науковою новизною є сворення 

математичної моделі що доволить 

збільшити ефективність електропривода 

в цілому 

Для досягнення поставленої мети необхідно 
розв’язати  такі задачі: 

1. Зробити коротку характеристику механізму та 
режиму його роботи. 

2. Провести розрахунок потужності електродвигуна. 

3. Розрахувати техніко-економічне обґрунтування 
вибору системи електропривода.  

4. Провести вибір двигуна та його перевірка. 

5. Визначення розрахункових параметрів силового 
кола. 

6. Розробити  систему керування електроприводом. 

7. Провести розрахунок і побудову статичних 
характеристик електропривода. 

8. Розрахунок динаміки системи електропривода. 

9. Виконати моделювання перехідних процесів 
системи електропривода. 
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Кінематична схема електропривода квадрокоптера 

 1− несучий гвинт;  

 2− редуктор;  

 3− електродвигун; 

 u− напруга керування;  

 Мед− момент, що створюється 
електродвигуном;  

 Мні− момент зовнішніх 
навантажень гвинта відносно осі 
обертання;  

 Мві− обертовий момент гвинта;  

 Jp, JM – момент інерції ротора 
навколо осі гвинта та двигуна 
відповідно;  

 ωі, Ωі – кутові швидкості двигуна 
та гвинта відповідно. 
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Технічні характеристики квадрокоптера 
Phantom 4 
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Техніко-економічне обґрунтування вибору 

системи електропривода 
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Вибір електродвигуна та його перевірка 

 
 Оскільки діапазон 

регулювання 
швидкості двигуна 
знаходиться в дуже 
широких межах, 
вибираємо вентильний 
двигун постійного 
струму. 
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Функціональна схема електропривода 

квадрокоптера 

 

Електромеханічна характеристика 
електропривода 
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Структурна схема квадрокоптера 
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Математична модель електричного привода 

квадрокоптера в ППП Matlab Simulink 
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Характеристики системи 

 Графіки АЧХ та ЛАЧХ 
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Висновок 
В результаті виконання даної МКР було 

досліджено роботу електропривода 

квадрокоптера Phantom 4, а саме: 

1. Зроблено коротку характеристику механізму 

та режиму його роботи. 

2. Було виконано розрахунок потужності 

електродвигуна. 

3. Провели техніко-економічне обґрунтування 

вибору системи електропривода.  

4. Провели вибір двигуна та його перевірка. 

5. Визначили розрахунковий параметр 

силового кола. 

6. Було досліджено  систему керування 

електроприводом. 

7. Створено математичну модель що дозволяє 

підвищити ефективніть електроприводу 

квадрокоптера 
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Дякую за увагу 
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