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TEMAT PROJEKTU:
	
Czterosilnikowy helikopter zdalnie sterowany przez wifi z gps.



CELE I ZAKRES PROJEKTU:
	
Celem projektu było stworzenie 4-silnikowego helikoptera zdalnie sterowanego. Sterowanie odbywałoby się przez wifi. Na podstawie danych dostarczanych z helikoptera (gps) i mapy terenu komputer nadzorujący wyznacza trasę z punktu A do punktu B i kieruje maszyną. 




OSIĄGNIĘTE REZULTATY:
	
1. Stworzenie jeżdżącego prototypu (prove of concept).
2. Stworzenie latającego modelu. 
3. Integracja wskazań sensorów (żyroskop, akcelerometr, barometr, magnetometr, gps,
 wifi)
4. Aplikacja prezentująca aktualną pozycję pojazdu na mapie oraz wysyłająca polecenia kontrolne. 







CECHY CHARAKTERYSTYCZNE ROZWIĄZANIA, KIERUNKI DALSZYCH PRAC:
	
Udało nam się skonstruować i oblatać model helikoptera czterosilnikowego. Został wzbogacony o gps i gumstix (system linux na ARM, o wymiarach listka gumy do żucia). 
Poprzez wifi można obserwować wszystkie parametry lotu, pozycję na mapie google oraz przekazywać współrzędne punktów kontrolnych.
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PROJECT TITLE:
	
[bookmark: _GoBack]Remotely controlled quad rotor helicopter through wifi with gps.



OBJECTIVES AND SCOPE:
	
Goal of the project was to create remotely controlled 4-motor helicopter.
It would be controlled by wifi. Basing on data from helicopter (gps) and map of terrain 
supervising computer routes path from point A and B and controls the machine.




RESULTS:
	
1. Remotely controlled car was created (prove of concept).
2. Creation of quadcopter.
3. Integration of all sensors (gyroscope, accelerometer, barometer, magnetometer, gps, wifi)
4. Application presenting actual position of machine on map and sending control messages.





MAIN FEATURES, FUTURE WORKS:
	
We successes to create and fly quadrotor helicopter. It was enriched by gps and gumstix (linux os on ARM platform, size of a stick of gum). Through wifi all fly parameters can be observed, position on google map and sending coordinates of control points.
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