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Fizyka drona – projekt edukacyjny 

Opis techniczny typowego drona  
(przykład – dron rekreacyjny klasy DJI Mini) 

 

 

Najważniejsze zagadnienia z fizyki związane z działaniem drona 

— szczególnie wielowirnikowego (np. quadcoptera) 

  Zasada działania drona 

Drony wielowirnikowe działają dzięki prawu akcji i reakcji (III zasada Newtona): 

– Śmigła obracają się i wypychają powietrze w dół, a w odpowiedzi dron unosi się w górę. 

Każde śmigło działa jak śruba powietrzna, a wytworzona siła nośna (ciąg) przeciwdziała sile ciężkości. 

 

          Główne siły działające na dron 

1. Siła nośna (ciąg z silników) – w górę, zależy od prędkości obrotowej śmigieł. 

2. Ciężar (siła grawitacji) – działa w dół, Fg = m⋅g 

3. Opór powietrza – działa przeciwnie do ruchu. 

4. Siły reakcyjne – obracające się śmigła powodują momenty obrotowe. 



 

    Sterowanie dronem (fizyka manewrowania) 

• Wznoszenie/opadanie – wszystkie śmigła przyspieszają/zwalniają (zmiana siły nośnej). 

• Przechył (pitch) – różnica ciągu między przodem a tyłem (np. przednie śmigła wolniej, tylne 

szybciej → dron "pochyla się" do przodu). 

• Przechył boczny (roll) – różnica ciągu między lewą a prawą stroną. 

Obrót wokół osi pionowej (yaw) – przeciwne śmigła kręcą się w przeciwnych kierunkach. Zmiana ich 

prędkości powoduje obrót całego dronu.  

 

  Moment pędu i kompensacja obrotu 

Aby dron nie obracał się sam z siebie: 

• Śmigła obracają się na przemian zgodnie i przeciwnie do ruchu wskazówek zegara, by 

zrównoważyć moment pędu. 

 

      

 

  Energia i zasilanie 

• Dron korzysta z energii elektrycznej (z akumulatora), która jest przekształcana w energię 

kinetyczną śmigieł i potencjalną (podczas wznoszenia). 

• Przy wznoszeniu: energia potencjalna wzrasta Ep =  mgh  

https://fizykawchrobrym.lezajsk.pl/calcjs/dron_m.html
https://fizykawchrobrym.lezajsk.pl/calcjs/dron.html


• Przy ruchu: energia kinetyczna Ek = 
1

2
 mv2 

 

📈 Równowaga i stabilizacja 

Dron w locie utrzymuje równowagę poprzez: 

• Czujniki (akcelerometr, żyroskop) wykrywające przechyły, 

• Automatyczne dostosowanie sił ciągu przez kontroler lotu (regulacja PID), 

• Zasada równowagi momentów sił.    

 

     Nawigacja i pozycjonowanie 

W bardziej zaawansowanych modelach: 

• GPS – określa pozycję i wysokość. 

• Barometr – mierzy wysokość względem ciśnienia powietrza. 

• IMU (Inertial Measurement Unit) – łączy dane z żyroskopu i akcelerometru. 



Zagadnienia fizyczne do analizy I 

 

 

 

  



 

Zagadnienia fizyczne do analizy II 

 

Przykładowe zadania obliczeniowe 

 

 



 

 

 

 


