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В этой работе я хочу представить свой лучший проект, над которым я работаю 

уже почти год. Здесь я представляю результаты, которые мне удалось достичь. 

Так же своим проектом я хочу показать то что в наше время робототехника и 

программируемая электроника довольно доступная и при желании каждый 

сможет построить своего робота. 

Модель: Killbot-0. 

Имя: Акаме. 

Класс: лёгкий экспериментатор. 

Назначение: разработка и отработка электронной базы для будущих моделей 

Killbot.  

Краткое описание: 

Легкий вездеходный робот на упрощённой марсоходной базе способный 

выполнять простые задачи в труднодоступных или опасных местах. 

Подвеска и корпус: 

Изготовлены из вспененного ПВХ пластика, деталей распечатанных на 3D 

принтере и алюминиевых трубок. Элементы подвески скреплены болтами и 

гайками М3. Каждое колесо имеет свой мотор-редуктор. 

 

(рис 1) Killbot-0 Акаме 
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Модификации: 

0.0: привод 4 на 6, диаметр колёс: 42мм. 



0.1: привод 6 на 6. 

0.2: диаметр колёс: 60мм 

0.3: улучшено крепление колёс. 

Электроника: 

Построена на основе Arduino Mega (пульт на Arduino NANO).  

Компоненты: 

 

  (рис 2) компоненты системы управления. 
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Модификации: 

0.0: контроллер Arduino NANO, драйвер: самодельный шаговый 

переключатель. Вместо модуля nRF24L01 установлен ультразвуковой сенсор 

дистанции. Бортовое напряжение: 5V. 

0.1: драйвер MX1508, установлен модуль радиообмена, бортовое напряжение 

5V и 9V. 

0.2: драйвер L298N, бортовое напряжение 12V и 5V. 

1.0: контроллер: Arduino Mega, добавлен куллер охлаждения драйвера.  



Пульт:  

 

(рис 3) пульт 
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Модификации: 

0.0: контроллер Arduino NANO, кнопочная крестовина для взаимодействия, 

модуль радиообмена nRF24L01, напряжение 9V. 

1.0: установлен джойстик, модуль радиообмена nRF24L01 без антенны, 

обновление корпуса. 

  



Схемы подключения: 

Схемы построены в программе Quick Copper. 

  

(рис 4) схема системы управления 1.0 

  



 

(рис 5) схема пульта 1.0 

  



Скетчи: 

Скетчи написаны на основе двух скетчей из примера скетча AlexGyver и 

примера библиотеки GyverMotor. Я показываю только ту часть скетча, которая 

отвечает за управление роботом. Остальное это настройки библиотек и 

радиопередачи.  

l  

(рис 6) часть скетча отправки данных с джойстика. 

(Читаю с момента void loop()) 

46. обозначаю кнопку на 6 цифровом пине.  

50. массиву данных 0 присваиваю значения оси X с джойстика и преобразую 

максимальное значение из 1023 в 255. 

51. Тоже самое что в 50 но по оси джойстика Y. 

52. массиву данных 2 присваиваю значение кнопки. 

53. отправить массивы данных по радио.  



 

(рис 7) часть скетча приёма данных и преобразования по танковой схеме. 

(Читаю с момента void loop()) 

57. пин 0 равен 1(на этом пине будет 5V) 

58 – 60. Принять массивы данных. 

62. принимаю и преобразую обратно значения оси X с джойстика. 

63. Тоже самое, но ось джойстика Y. 

62 – 72. Преобразование значений джойстика в сигналы для драйвера по 

танковой схеме. 

75. пин 14 равен значению кнопки. 



 

Дополнительное оборудование: 

На данный момент находиться в разработке. В планах установка небольшого 

пятиступенчатого манипулятора и FPV камеры на двухосевом подвесе. 

 

(рис 8) манипулятор 

Заключение: 

Благодаря работе над этим роботом мне удалось неплохо освоить Arduino и 

несколько модулей для неё. В будущем полученный опыт я использую для 

постройки уже полноценных роботов способных работать на большом 

расстоянии, иметь продолжительный срок автономной работы и способный 

выполнять сложные задачи. Модель Killbot-0 является моим первым проектом 

относящихся к робототехнике и работу над ним я начал, имея минимальный 

опыт в работе с Arduino. Но получая информацию из интернета (в основном с 

канала AlexGyver) мне удалось достичь этого результата. Проект Killbot-0 ещё 

не завершён и имеет множество недочётов, и моя цель методом проб и ошибок 

исправить их. 

Источники: 

1. https://alexgyver.ru/ 

2. https://www.youtube.com/channel/UCgtAOyEQdAyjvm9ATCi_Aig 

3. http://wiki.amperka.ru/продукты:arduino-mega-2560 

4. https://www.youtube.com/channel/UCRKRGoo367_uweBlZ8PF4Nw 
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