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Lenb npoekKkTa

OcHosHas uenb npoekta Open Robotics — obecneunTtb N0 pasyMHbIM LieHaM BCEX XenaroLnx KOHCTPYKTOPOM, COCTOALLMM 13 Habopa
B3aMMHO COBMECTMMbIX (B TOM 4ucrne no pasbémam W TUnopasMepam) 3NEKTPOHHbIX Mopynel C OOBbABMEHHbIMU OTKPbITbIMU
uHTepdericamm 1 rotoBbIMM MPOLLUMBKamMU. ACCOPTUMEHT MOAYNei NO3BONUT pellaTb GOMbLUMHCTBO TMMOBLIX 3aday NbUTENLCKON K
CMOPTMBHOM POBOTOTEXHMKN. Takon NoAXoA NMOMOXET 3HAaYUTENbHO COKPaTUTh 3aTpaThl BpeMeHn Ha pa3paboTky poboToB 1 obecneuunt
BCex o0OLyent nnatdopmor. A 3TO 3HAYUT, YTO HE TOMNbKO NOSIBUTCA BO3MOXHOCTb CO3[aBaTb MPOrpaMMHble pPeLleHUs KOTopble MOoryT
6bITb 6€3 TpyAa NpMMeEHeHb! Ha NpakTuke BCceMu obnagaTtensmMu Takon e nnatdgopMbl, HO 1 BCE Ha4YMHaloLWMe CMOryT B KpaTyanlumne
CPOKM [OrHaTb CBOWX OMbITHbIX TOBAapuLien M BMECTe C HMMMU OBWraTbCs fanblue, He 3aHMMasiCb Mecsuamy CO3faHMeM CBOen
nnatgopmbl, Ha 3aBEePLIEHNN CTPOUTENBCTBA KOTOPOW Y BONbLUMHCTBA CUMbl 1 3aKaHYNBAIOTCS.

Kpome TOoro pans OGonblMHCTBA noAen MPUXOAALWMX B pobBOTOTEXHMKY HeobxoAMMOCTb cpady W3yy4aTb MporpammupoBaHue
MWKPOKOHTPOSNIEPOB CTAaHOBUTCS 4OCTATOYHO CEpbE3HON MPOBMEeMOoN, KoTopas yXXe Ha MepBOM 3Tane MOXeT MX OCTaHOBUTbL. YTOObI
nsbexarb 3TOro Mbl B 0653aTeNbHOM MOPSAKE CO34aéM roToBble MPOLUMBKW ANA HAWMX MOAyrnen, no3BONsiLmMe UCnonb3osaTb KX,
ynpaenss BCeMU OCHOBHbIMW (DYHKLIMSIMU C NEPCOHANbLHOro KOMMbIoTEPa Mo pagnokaHany unv Yepes NpoBOAHOW MHTepdelic.

B yem oTnunyma 3TOro NpoeKTa oT Apyrux

Ha camom fene npvHUMNManbHbIX OTNYMIA C OAHOW CTOPOHbLI HE OY4EHb MHOTO, HO C APYrOi CTOPOHbI B 3TOM NPOEKTE Mbl MOCTapanuch
cobpaTb GonbLIOe KONMYECTBO MENOYEN, MOBbILLAOLLMX YA0GCTBO UCNONb30BaHUS MOAYIIEN, KOTOpbIE, KaK Mbl cuMTaeM, obecneyat
nepexoa M3 KonuYecTsa B Ka4ecTBO U caenaroT paboTy ¢ MOAYMSIMM MO CIIOXHOCTM He MHOMMM Goriee TXKenon, Yem cGopka MaLLMHOK
U3 [ETCKOrO0 KOHCTPYKTOPA, HO MpY 3TOM OCTaHETCS! OFPOMHbIN NPOCTOP MO AanbHeNLleMy pasBUTUIO CUCTEMBI.

BoT nuwwb HEKOTOpbIE OTAMYMA HaLero NpoekTa oT opyrmx (HeKOTOpre NYHKTbl €CTb U B OPYruX NpoekTax, HO Aaneko He Bce):

- TpowuBKM MoAaynel «LWKO3-KOHTpOMNmep», no3Bonsiowme cobupat po6oTtoB ynpaensiembix ¢ [MK/KMK 6Ges
NpPOrpaMmMmUpOBaHUs MMKPOKOHTPONNEpOoB. (3TO ONUMOHANbHOE OTIIMYMNE, MOXET UCTONb30BATLCS, @ MOXKET HET, XOTS Mbl
HaZleeMcsl, YTO UMEHHO 3TOT BapuaHT 6yaeT Hambornee 4acTo UCMOMNb3yeMbIM HAYMHAKOLLMMMU).

*  Wcnonb3oBaHue noruvyeckux ypoBHen 3.3B — 3TO no3BoNsSeT HaM UCMOMb30BaTb BbICOKOMPOU3BOAUTENbHbIE
KOHTPOMMNepbl, 3KPaHUMKA OT COTOBbIX, aKCenepoMeTpbl, KapTbl NaMATU M NPOYYIO AMNEKTPOHWKY NOAKIoYas UX HanpsiMylo K
BbiBogam MK 6e3 BCSAKMX KOHBEPTEpPOB YPOBHEN, @ 3HA4YMT Hawu Moaynu OyayT npolie u AeleBrie kak B OMbITHOM
nNpou3BOACTBE, Tak U B MAcCOBOM U3rOTOBIIEHWM;

® WUcnonb3oBaHWe CTaHAAPTU3MPOBaHHbIX paz3bemMoB, — RoboBus, RoboGPIO, RoboMD2 u T1.n., no3sonstowmux GbICTpo
COE[VHATH COOTBETCTBYIOLLME TUMbI YCTPOWUCTB B 3NEKTPOHHO-BLIYUCIIUTENBHYIO CeTb poboTa M peLuaTb NoYTH Nobble 3agayun
NPOCTO KOMMOHYS YK€ roTOBble YCTPOMCTBA, HE UCMONb3ys NasnbHWK, MakeTHble NnaTbl U T. N. (NogpobHee O cTaHgapTax Ha
pasbeMbl CM. HUXeE).

. CTaHAapTMSOBaHHbIe TUNopasmMepbl NNaT U npaBuyia pacCTaHOBKU pa3beMoB. ﬂpvl ux cobnogeHumn Moaynnu MOXHO
COGMpaTb B «6yTep6p0,1:|,», YTO 3HAYMUTENbHO ynpoulaeT pa3mMmelleHne NX B KOMNaKTHbIX p060Tax n coegunHeHne mexany cobon
LIMHaMWN OaHHbIX.

* Moppepxka Ha PycCKOM fi3blke — TYT HaBEPHOE He HYXXHO OOBSCHATb YeM 3TO XOPOLLO, BMPOYEM 3HAYUTENbHOMY Kpyry
nuL, BCE paBHO Ha KakoM $3blKe YMTaThb JOKYMEHTaLMIO.

. Bbicokas cteneHb OTKPbITOCTU NPOEeKTa — Bce npuHUUNuanbHblie CXeMbl, NPOLLINBKU U AaXe NCXOOHUKU NPOLLIMBOK U CaMun
neyaTtHble NnaThl BbIKagblBaOTCA B OTKPbIThIN [ocTyn. Bonbluas YacTb BONPOCOB NPOeKTa peLuaeTcsi OTKPbITO Ha cbopyme.

Mpumepbl yKe roToBbIX MOoAyInen:
HasBaHue v onncanve doTo MpumMepHas ueHa
OR-BT20-115.2 unn OR-BTM111-9.6 - Bluetooth-aganTep (slave)
Knacc Bluetooth: 2 (ganbHocTb ~15Mm)

CkopocTtb UART'a: 9.6 unu 115.2 k6ut/c
abapuTbl Mmogyns: 66 x 30 x 12mMm

900p

OR-AVR-M32-D - KoHTponnep ob6liero Ha3Ha4yeH1si C NOPTOM ApanBepa ABurartenen
KonTponnep: ATMega32L @ 7.3728MHz

abapuTbl Moayns: 66 x 66 x 16 Mm

MopTbl: RoboBus, RoboMD2, Robol2C*4, RoboGPIO*16 (13 Hux 8 ¢ ALLM)

HanpsikeHne nutaHus: 6-16B

700p

OR-MD2-2A-12V-CP - [ipaiBep cnaboMoLUHbIX KONNEKTOPHbIX ABUraTenemn
HanpsikeHune nutaHus: 6-16 B

MakcumanbHbI TOK Ha kaHan: 2A

abapuTbl Moayns: 66 x 48 x 18 Mm

650p

Opyrve yxe gocTynHble moaynu: [atuuk LBeTa NMOBEPXHOCTW, AaTuuMk NnHWUK, Habopbl «Caenan cam» ans USB-nporpammartopa,
KOHTponnepa obLero HasHa4yeHus Ha 6ase ATMega168, apainsepa Asuratenen Ha 6ase L293(D).

MNonHas uHdopmaumsa o npoekTe gocTynHa no agpecy: http://roboforum.ru/wiki/OpenRobotics
MpuoGpectn Moaynu MoxHo B marasuHe: http://shop.roboforum.ru/
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	Цель проекта
	Основная цель проекта Open Robotics — обеспечить по разумным ценам всех желающих конструктором, состоящим из набора взаимно совместимых (в том числе по разъёмам и типоразмерам) электронных модулей с объявленными открытыми интерфейсами и готовыми прошивками. Ассортимент модулей позволит решать большинство типовых задач любительской и спортивной робототехники. Такой подход поможет значительно сократить затраты времени на разработку роботов и обеспечит всех общей платформой. А это значит, что не только появится возможность создавать программные решения которые могут быть без труда применены на практике всеми обладателями такой же платформы, но и 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 для большинства людей приходящих в робототехнику необходимость сразу изучать программирование микроконтроллеров становится достаточно серьёзной проблемой, которая уже на первом этапе может их остановить. Чтобы избежать этого мы в обязательном порядке создаём готовые прошивки для наших модулей, позволяющие использовать их, управляя всеми основными функциями с персонального компьютера по радиоканалу или через проводной интерфейс. 
	
В чем отличия этого проекта от других 

