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ЗадачиЗадачи

►►РазработкаРазработка системысистемы беспроводногобеспроводного
управленияуправления роботомроботом--манипуляторомманипулятором

►►АнализАнализ ии выборвыбор аппаратнойаппаратной базыбазы
►►ИзучениеИзучение беспроводныхбеспроводных стандартовстандартов длядля
автономныхавтономных системсистем



АктуальностьАктуальность

►►ДостаточныйДостаточный уровеньуровень развитияразвития
аппаратнойаппаратной ии программнойпрограммной
((математическойматематической) ) базыбазы

►►ВостребованостьВостребованость вв различныхразличных сферахсферах
человеческойчеловеческой деятельностидеятельности



СистемаСистема управленияуправления((аппаратныеаппаратные
блокиблоки))

Блок 5: робот-
манипулятор

Блок 4: драйвер
двигателей

Блок 3: 
End_point

Блок 2: 
Access_point

Блок 1: 
ПК/КПК



БлокБлок--схемасхема архитектурыархитектуры системысистемы
управленияуправления



SimpliciTISimpliciTI



eZ430eZ430--RF2500RF2500

►►MSP430F2274MSP430F2274
►►CC2500CC2500
►►USBUSB--UARTUART
►►BSWBSW



MSP430F22MSP430F22хх44



MSP430F2274MSP430F2274
► Low Supply Voltage Range 1.8 V to 3.6 V
► Ultralow-Power Consumption
- Active Mode: 270 μA at 1 MHz, 2.2 V
- Standby Mode: 0.7 μA
- Off Mode (RAM Retention): 0.1 μA
► Ultrafast Wake-Up From Standby Mode in Less Than 1 μs
► 16-Bit Timer_A With Three Capture/Compare Registers
► Basic Clock Module Configurations:
- Internal Frequencies up to 16 MHz With
► Four Calibrated Frequencies to ±1%
- Internal Very-Low-Power Low-Frequency
► Oscillator
- 32-kHz Crystal
- High-Frequency Crystal up to 16 MHz
- Resonator
-External Digital Clock Source
► 32KB + 256B Flash Memory
► 1KB RAM



ДрайверДрайвер двигателейдвигателей((blockblock))



ДрайверДрайвер одноканальныйодноканальный



ПечатнаяПечатная платаплата



ПлатаПлата сосо смонтированнымисмонтированными
компонентамикомпонентами



ПрименениеПрименение результатоврезультатов работыработы

►►РазвлеченияРазвлечения

►►ОбучениеОбучение

►►ПрезентацииПрезентации



ВыводыВыводы
►► использованиспользован COMCOM интерфейсаинтерфейса длядля коммуникациикоммуникации междумежду собойсобой модулеймодулей

системысистемы;;
►► использованиспользован стандартстандарт беспроводнойбеспроводной связисвязи SimpliciTISimpliciTI;;
►► спроектированаспроектирована ии изготовленаизготовлена печатнаяпечатная платаплата длядля драйверадрайвера управленияуправления

двигателямидвигателями;;
►► проведенпроведен анализанализ доступныхдоступных аппаратныхаппаратных решенийрешений
►► исследованыисследованы разныеразные технологиитехнологии беспроводнойбеспроводной связисвязи
►► обоснованобоснован выборвыбор аппаратнойаппаратной базыбазы
►► разработанаразработана схемасхема драйверадрайвера двигателейдвигателей постоянногопостоянного токатока
►► разработанразработан алгоритмалгоритм взаимодействиявзаимодействия интерфесаинтерфеса ПКПК//КПККПК ии модулямодуля

управленияуправления
►► разработанразработан алгоритмалгоритм перемещенияперемещения головкиголовки манипулятораманипулятора вв пространствепространстве
►► разработанразработан интерфейсинтерфейс управленияуправления длядля ПКПК ии КПККПК
►► разработаноразработано ПОПО длядля микроконтроллерамикроконтроллера
►► комплекскомплекс программногопрограммного ии аппаратногоаппаратного обеспеченияобеспечения собрансобран ии работаетработает
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