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Большие и малые дороги опоясали нашу Землю, но осталось еще множество 

неизведанных и труднодоступных мест, таящих несметные природные богатства. И сегодня 
исследуются самые отдаленные и глухие районы: геологи ищут нефть и газ в пустыне, 
каменный уголь в заснеженной тундре; рабочие строят газопроводы и железные дороги, 
преодолевая горы и пески, болота и реки. Все эти люди нуждаются в таких вездеходных 
машинах, которые смогли бы легко и быстро преодолевать любые препятствия на своем пути 
и перевозить тяжелые грузы. Прибавьте к этому суровые климатические условия, при 
которых используются вездеходы: морозы до — 60° или зной пустыни, повышенную 
влажность, разъедающую металл. 

Существующие вездеходы способны в основном работать лишь в определенных 
условиях, и только некоторые опытные машины могут использоваться почти на любой 
местности. 

Данная работа предусматривает создание квинтэссенции типа движителей всех 
существующих планетоходов. Планетоход данного типа должен будет обладать максимально 
легким весом, упрощенной конструкцией и умещать все возможные типы датчиков и 
сенсоров.  

Планетоход — это тот же самый вездеход, который в наше время люди используют в 
промышленности.  

Вездеход — это наземное транспортное средство высокой проходимости для 
передвижения в условиях отсутствия дорог. Далее в статье, подробно будет рассказано о 
конструкции и сфере применения этого проекта. 

Самой главной частью вездехода является микроконтроллер, в этом проекте он был 
использован, как главный коммандер позволяющий управлять всеми сервоприводами через 
одну программу.  

Для данного вездехода использован программируемый микроконтроллер из серии 
Arduino - Arduino Mega 2560(Рисунок 1). 

Arduino Mega построена на микроконтроллере ATmega2560 (техническое описание ). 
Плата имеет 54 цифровых входа/выходов (14 из которых могут использоваться как выходы 
ШИМ), 16 аналоговых входов,4 последовательных порта UART, кварцевый генератор 16 
МГц, USB коннектор, разъем питания, разъем ICSP и кнопка перезагрузки.  

mailto:kuatkabi@gmail.com
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A2%D1%80%D0%B0%D0%BD%D1%81%D0%BF%D0%BE%D1%80%D1%82%D0%BD%D0%BE%D0%B5_%D1%81%D1%80%D0%B5%D0%B4%D1%81%D1%82%D0%B2%D0%BE
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9F%D1%80%D0%BE%D1%85%D0%BE%D0%B4%D0%B8%D0%BC%D0%BE%D1%81%D1%82%D1%8C_%D0%B0%D0%B2%D1%82%D0%BE%D0%BC%D0%BE%D0%B1%D0%B8%D0%BB%D1%8F
http://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%94%D0%BE%D1%80%D0%BE%D0%B3%D0%B0
http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2549.PDF
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Arduino Mega может получать питание как через подключение по USB, так и от 
внешнего источника питания. Источник питания выбирается автоматически. 

Внешнее питание может подаваться через преобразователь напряжения AC/DC или 
аккумуляторной батареей. Преобразователь напряжения подключается посредством разъема 
2.1 мм с  положительным полюсом на центральном контакте. Провода от батареи 
подключаются к выводам Gnd и Vin разъема питания (POWER).  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Рисунок 1 - Микроконтроллер 

 
Платформа может работать при внешнем питании от 6 В до 20 В. При напряжении 

питания ниже 7 В, вывод 5V может выдавать менее 5 В, при этом платформа может работать 
нестабильно. При использовании напряжения выше 12 В регулятор напряжения может 
перегреться и повредить плату. Рекомендуемый диапазон от 7 В до 12 В. 

Платформа программируется посредством среды разработки Arduino. 
Микроконтроллер ATmega2560 поставляется с записанным загрузчиком, облегчающим 
запись новых программ без использования внешних программаторов. Связь осуществляется 
оригинальным протоколом STK500. 

Имеется возможность не использовать загрузчик и запрограммировать 
микроконтроллер через выводы блока ICSP (внутрисхемное программирование). Подробная 
информация  находится в данной инструкции. 

Контроллер ATmega8U2 имеет собственный DFU загрузчик, который может быть 
активирован замыканием джампера на обратной стороне платы и перезагрузкой контроллера.  

В качестве исполнительных механизмов используются 12 сервоприводов марки 
MG90S(Рисунок 2). 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

Рисунок 2 - Сервопривод марки MG90S 
 
Основные технические параметры: 

• Тип редуктора: металлический, установлен на 2 шарикоподшипника 

http://arduino.cc/en/Hacking/Programmer
http://arduino.cc/en/Hacking/Programmer
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• Напряжение питания: 4.8 - 7.2V 
• Скорость поворота: 0.1сек/60° (4.8V) - 0.08сек/60° (6.0V) 
• Усилие на валу: 1.8кг/см (4.8V) 2.2кг/см (6V)       
• Размеры: 22.8мм x 12.2мм x 28.5мм 
• Масса: 13.4 г 
• Размер: микро 
• Угол поворота: 180° 

 
Все детали шасси выполнены из плексигласа. Основная платформа размером 120 х 

195 мм , вес шасси 530 гр.(Рисунок 3) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Рисунок 3 - Шасси 
 
На платформе крепятся микроконтроллер, стабилизаторы сервоприводов, 

аккумулятор. 
В конструкции один сервопривод управляет поворотом ноги в горизонтальной 

плоскости, второй – ее подъемом. Нога, состоит из одной части, соединена с 
серводвигателем двумя тягами. Таким образом, в крайних положениях нога может быть либо 
«поднята и прижата к телу», либо «опущена на поверхность и отставлена».  

На самом деле, так как в подъеме ноги участвуют два привода, реальный момент 
оказывается еще примерно в два раза меньше, то есть около 600 г·см. 12 сервоприводов по 
13.5 грамм каждый = 162 грамма, округляем до 165 г. Аккумулятор 175 грамм.  

Для источника питания был выбран аккумулятор напряжением 11 В и током 1,8 А. 
Мощность аккумулятора: 

P = 11 В · 1,8 А = 19,8 Вт 
Один сервопривод потребляет U – 5 В, I – 0,5 А. 
 

I = 0,5 А · 12 = 6 А 
 

P = 5 В · 6 А = 30 Вт 
При максимальном потреблении мощности робот должен работать от аккумулятора 

39 минут. 
Для питания микроконтроллера и сервоприводов использовались трехвыводные 

стабилизаторы напряжения семейства LM7805.  Такие стабилизаторы имеют три вывода: 
вход, земля (общий) и вывод. 

Общий вид планетохода показано на рисунке 4. 
Похоже будущее человечества будет крепко связано с его роботизированными 

машинами, парящими в небе автоматами и инновационными нано технологиями. Уже 
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сегодня ряд крупнейших компаний работают над созданием уникальных транспортных 
средств, однако как ни странно наибольших успехов на этом поприще достигают не все. 

Несмотря на внешний вид планетохода, считается, что главной его заслугой является 
вовсе не дизайн, а возможность управлять машиной как вручную из кабины, так и удалённо 
при помощи WiFi. Кроме того, при необходимости можно использовать “лапы” планетохода 
для захвата какого-нибудь предмета с его последующей транспортировкой! 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

Рисунок 4 - Общий вид планетохода 
 

Конечно, чтобы научиться управлять такими машинами нужно немало практики, 
однако если освоить все функции гексапода, то его можно использовать для самых 
различных задач. 

В настоящее время имеются, много конструкций, много идей, много споров. И вряд 
ли решение их будет однозначно. Ясно одно: планетохода будущего станет синтезом лучших 
качеств всех своих предшественников. И, наверное, свое слово могла бы сказать здесь и 
большая армия моделистов, опробовав в миниатюре то, что потом может быть заложено в 
реальные конструкции. 
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