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R 0 b 0 t i C S NHdopmauusa o npoekte

CtpaHuua npoekra: http://open-robotics.ru/

Lenb npoekKkTa

OcHoBHas uenb npoekta Open Robotics — obecneunTts No pasymMHbIM LieHaM Habop COBMECTUMbIX MeXay CODOW 3mneKTPOHHbIX
MoZyrnen ¢ OTKPbITEIMU UHTEPdeicamm U rOTOBLIMU MpoLLUMBKaMU. ACCOPTUMEHT MOAYTMeN OOMKEH NO3BONUTL peluaTb 6OMbLUNHCTBO
TMNOBbLIX 3a4a4 NOUTENLCKON 1 CMOPTUBHON POBOTOTEXHUKM.

Takol noaxon 3Ha4YMTENbHO COKPaTWUT 3aTpaTbhl BpEMEHM Ha pa3paboTky po6oToB. Kpome Toro aTo obecneunt obulyto nnatcgopmy, a
3HaYWT, NMOSIBUTCS BO3MOXHOCTb CO3aBaTb NpOrpaMMbl, KOTOpblE CMOMYT MPUMEHATb BCe Bnafesnblbl nnatgopmbl. A Tak xe Bce
HayMHaloLme CMOryT B KpaTyaiilune CPOKWM AOTHATb CBOMX OMbITHBIX TOBapWLLEN U BMECTE C HUMW ABUraTbCs AarbLue, He 3aHMMasiCb
MecsilaMU CO3faHVeM CBOeii MNaTgopMbl, Ha 3aBEPLUEHUN CTPOUTENBCTBA KOTOPOW Y BOMbLUMHCTBA CUITbl U 3aKaHYMBAOTCS.

Kpome Toro npwv ucnonb3oBaHuM MOAynen UcyesaeT He0GX0AMMOCTb M3yvaTb NPOrpaMMUPOBAHNE MUKPOKOHTPONNEPOB. A 3TOro Mbl
B 0b6s3aTenbHOM nopsigke co3daéM roToBble MPOLUMBKM AfA HAWMX MoAyrnew, No3BONsioLMe UCNoNb3oBaTh UX, YNpaBrnss BCeMU
OCHOBHbIMY (DYHKLMSIMU C NEPCOHANLHOMO KOMMbIOTEPA MMM APYFOro YCTPOWCTBA MO paAnoKaHany unm Yyepes npoBoOAHOM UHTePdENC.

B yem oTnunumsa atoro NpoeKTa OT ApPpYyrux

Ha camom fdene npvHUMNManbHbIX OTNYWIA C OAHOW CTOPOHbLI HE OYEHb MHOFO, HO C AAPYroi CTOPOHbI B 3TOM NPOEKTE Mbl MOCTapanuch
cobpaTb 6oMbLLOE KONMYECTBO MeroYen, NoBbILLALWMX yA0OCTBO UCNONbL30BaHNUA MOAYNEN, KOTOPbIE, Kak Mbl cuMTaeM, obecnevyat
nepexoA U3 Konu4ecTBa B Ka4ecTBO U caenatoT paboTy ¢ MoAynsiMM MO CRIOXHOCTU He MHOrMM Bonee Tsxkenon, Yem cbopka MaLLMHOK
U3 [ETCKOr0 KOHCTPYKTOPA, HO MpY 3TOM OCTaHETCs1 OFPOMHBIN NPOCTOP MO AanbHenLeMy pasBUTUI0 CUCTEMBI.

BoT nuLub HEKOTOpbIE OTAMYMA HaLlLero npoekTa oT [pyrmx (HeKOTOpre NYHKTbl €CTb U B APYrUX NpoekTax, HO Aaneko He Bce):

« TpowMBKM MoAynei «LWI3-KOHTPONmnep», No3Bonsiowme cobupatb po6oToB ynpaBnsembix ¢ [MK/KMK 6Ges
NporpaMmMmMpoOBaHUsi MMKPOKOHTPONEpoB. (3TO ONuUMOHaNbHOE OTIIMYME, MOXKET UCTONb30BATLCS, @ MOXKET HET, XOTS Mbl
HaZleemMcsl, YTO MMEHHO 3TOT BapuaHT 6yaeT Hambornee 4acTo UCMOoMNb3yeMbIM HAYMHAKOLLUMMU).

*  MWcnonb3oBaHue noruvyeckux ypoBHen 3.3B — 3T0 no3BONSET HaM MCMOMb30BaTb BbICOKONPOWU3BOAUTENbHbIE
KOHTPOSNEPbI, 3KPAHUYMKN OT COTOBbIX, aKCENEepPOMEeTPbl, KapTbl NaMSAT U MPOYYIO SNIEKTPOHUKY MOAKMOYAs UX HanNpsMylo K
BbiBogaMm MK 6e3 BCskMX KOHBEPTEPOB YPOBHEW, a 3HAYMT Hawwm moaynu GyayT npowe v deleBre Kak B OMbITHOM
Npon3BOACTBE, Tak 1 B MACCOBOM U3rOTOBIEHUMU;

® MWcnonb3oBaHue CTaHA4apPTU3MPOBaHHbIX pa3bemoB, — RoboBus, RoboGPIO, RoboMD2 v T.n., No3BonstoLlmx ObICTpoO
COeAMHATbL COOTBETCTBYIOLLME TUMbI YCTPOWCTB B ANEKTPOHHO-BLIYMCIIUTENBHYIO CeTb poboTa 1 peluaTb NoYTH Nobble 3agaymn
NPOCTO KOMMOHYS YXXe roTOBble YCTPOWCTBA, He UCMONb3ys NasnbHWK, MakeTHble nnaTbl 1 T. N. (nogpobHee 0 cTaHAapTax Ha
pasbeMbl CM. HUXeE).

. CTaH,qapTVI:!OBaHHbIe TUNopasmMepbl NnaT U npaBuria pacCTaHOBKU pa3beMoB. I'Ipm ux cobnogeHumn Moaynn MOXHO
CO6VIpaTb B «6yTep6po,u,», YTO 3HAYUTENbHO ynpoLllaeT pa3mMelleHne NX B KOMNaKTHbIX p060Tax N coeguHeHne Mmexny cobon
LUMHaMU OaHHbIX.

* [oKkymMeHTauusi U NogAepXKKa Ha PYCCKOM SA3blKe — HE HYXXHO OBbBSICHSITb, YEM 3TO XOPOLUO, BMPOYEM 3HAYUTENbHOMY
KpYry nnL, BCE paBHO Ha KaKkoM si3blke YNTaTb [OKYMEHTaLMIO.

. Bbicokas cteneHb OTKPbITOCTU NpPOEKTa — Bce cxembl, NPOLNBKK C UCXOOQHUKaMW U NeYvaTHble NnaThbl BbiKNaabiBalOTCA B
OTKprTbIVI [ocTyn. Bonblas yactb BonpocoB panbHenwero pPa3BUTUA NPOEKTa pellaeTCa OTKPbITO Ha q)opyme.

Mpumepbl yKe roToBbIX MoAyIen:
HassaHwve v onncanve doTo MpumepHas ueHa
OR-BT20-115.2 nnu OR-BTM111-9.6 - Bluetooth-aganTep (slave)
Knacc Bluetooth: 2 (aanbHocTb ~15m)

Ckopoctb UART'a: 9.6 unn 115.2 k6ut/c
[abapuTbl Mogyns: 66 x 30 x 12mMm

1200p

OR-AVR-M128-S - KoHTponnep ¢ pacluMpeHHon nogaepxkon 32 ceps
KoHTponnep: ATMega128L @ 7.3728MHz

abapuTbl Moayns: 66 x 79 x 16 Mm

MopTbl: RoboBus, Robol2C*6, RoboGPIO*16 (13 Hux 8 ¢ ALM), RoboServo*32
HanpsikeHue nutaHus: 6B

1300p

OR-AVR-M128-DS - KoHTponnep c nogaepxkon 16 cepB u gpanBepom aBuUratenem
KoHTtponnep: ATMega128L @ 7.3728MHz

abaputbl Moayns: 66 x 79 x 16 Mm

MopTbl: RoboBus, RoboMD2, Robol2C*6, RoboGPIO*16 (13 Hux 8 ¢ ALIM), RoboServo*16 ‘% 3
HanpsixeHune nutaHus: 6-12B

o

1400p

Opyrve yxe gocTynHble Moaynu: [laTtuvk LBeTa NOBEPXHOCTU, AaTyuk nuHuM, USB-nporpammaropsl, Apaneepbl asuratenei, USB-
UART apantep. Mopsgka 10 mogynen HaxoguTcs Ha atane pa3paboTku, cpeau HUX — UHTepdencHbIn Moaynb ¢ uBeTHbiM XKK-
3KPaHOM U [HKOMCTUKOM, BbICOKOUHTErPUPOBAHHBIM BOK yNpaBneHusi CO BCTPOEHHbIM akKyMYNSiTOPOM M MHOFOe Apyroe.

MpuoGpectn moaynu MmoxHo B marasuHe: http://shop.roboforum.ru/


http://shop.roboforum.ru/
http://open-robotics.ru/
http://roboforum.ru/wiki/RoboMD2
http://roboforum.ru/wiki/RoboGPIO
http://roboforum.ru/wiki/RoboBus

	Цель проекта
	Основная цель проекта Open Robotics — обеспечить по разумным ценам набор совместимых между собой электронных модулей с открытыми интерфейсами и готовыми прошивками. Ассортимент модулей должен позволить решать большинство типовых задач любительской и спортивной робототехники.
	Такой подход значительно сократит затраты времени на разработку роботов. Кроме того это обеспечит общую платформу, а значит, появится возможность создавать программы, которые смогут применять все владельцы платформы. А так же все начинающие смогут в кратчайшие сроки догнать своих опытных товарищей и вместе с ними двигаться дальше, не занимаясь месяцами созданием своей платформы, на завершении строительства которой у большинства силы и заканчиваются.
	Кроме того при использовании модулей исчезает необходимость изучать программирование микроконтроллеров. Для этого мы в обязательном порядке создаём готовые прошивки для наших модулей, позволяющие использовать их, управляя всеми основными функциями с персонального компьютера или другого устройства по радиоканалу или через проводной интерфейс. 
	
В чем отличия этого проекта от других 

