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R 0 b 0 t i C S NHdopmauus o npoekte

CtpaHuua npoekta: http://roboforum.ru/wiki/OpenRobotics

LUenb n poeKkTa

OcHoBHas Lenb npoekta Open Robotics — o6ecneunTb No pa3ymMHbIM LieHaM BCEX XKEMaroLLMX KOHCTPYKTOPOM, COCTOSILLUM 13 Habopa
B3aIMHO COBMECTUMbIX (B TOM 4uCre MO pa3bémMaMm M TUMopasMepam) INEKTPOHHbIX MOAYyMeil C OGbSBIEHHLIMU OTKPbITHIMU
WHTepdericaMn M roToBbIMU NPoOLLUMBKaMU. ACCOPTUMEHT MoAynei No3BONUT pellaTb GOMbLUMHCTBO TUMOBLIX 3aday NobUTENnbLCKON 1
CMOPTUBHOWM PoBOTOTEXHMKMW. TaKkoi NOAX0A NOMOXET 3HAYMTENbHO COKPaTUTL 3aTpaThl BpeMeHW Ha pa3paboTky po6oToB 1 obecneunt
Bcex obLen nnaTtdopmoii. A 3TO 3HAYMT, YTO HE TOMbKO MOSIBUTCS BO3MOXHOCTb CO3[4aBaTb MPOrpaMMHblE PELLUEHUSI KOTOPbIE MOTYT
6bITb 6€3 Tpyaa NPUMeHeHbl Ha NpakTuke Bcemu obragatensiMu Takom e NnaTtgopmbl, HO ¥ BCe HaYMHaKLWME CMOryT B KpaTyaniime
CPOKW [OrHaTb CBOMX OMbITHbIX TOBapuLied U BMECTE C HUMMW ABWUraTbCs Aanblue, He 3aHWMasicb MecsilaMu CO3faHVWeM CBOeW
nnaTcopmMbl, Ha 3aBepLUEHUN CTPOUTENLCTBA KOTOPOW Y GOSbLUMHCTBA CUITbl U 3aKaH4YMBaOTCS.

Kpome Toro Ana 6GonblUMHCTBA nioAen MpUXOAAWMX B pobOTOTEXHWKY HeobxoAMMOCTb cpa3dy W3yyaTb MporpammupoBaHve
MWKPOKOHTPOJNEPOB CTAaHOBMTCSI JOCTATOMHO CepbE3HON NpPoGnemMoii, KoTopas yke Ha NepBoM 3Tane MOXeT MX OCTaHOBUTb. YUTOObI
nsbexatb 3TOr0 Mbl B 0bs3aTenbHOM Nopsigke CO34aéM roToBble MPOLUMBKWA ANS HalWMX MOAZynen, NMo3BOnsoLmMe UCnonb3oBaTh UX,
yNpaBnss BCEMN OCHOBHbIMW (DYHKLMAMU C NepCOHAanbHOro KOMMboTEpa No paguokaHany unu Yepes NpoBOAHOW MHTepdelic.

B yem oTnnumsa atoro NpoeKTa OoT Apyrux

Ha camom fene npvHumnuanbHbIX OTAWMYUIA C OAHON CTOPOHBI HE O4Y€Hb MHOMO, HO C APYroi CTOPOHbI B 3TOM NPOEKTE Mbl MOCTapanucb
cobpatb 6onbLIOe KONMYECTBO MeNOoYen, NoBbILLALINX YA06CTBO UCMONb30BaHMUA MOAYMNEN, KOTOpbIE, Kak Mbl cuuTaem, obecneyar
nepexop 13 KOnMYecTsa B KAYECTBO W caenatoT paboTy ¢ MogyNsiMM NO CIOXHOCTU He MHOTMM Bornee Tspkenow, Yem cbopka MaLLMHOK
13 OETCKOro KOHCTPYKTOPA, HO MNPV 3TOM OCTaHETCS1 OFPOMHbIV MPOCTOP MO AarnbHENLEMY Pa3BUTUIO CUCTEMBI.

BOT NnuLLb HEKOTOPbIE OTANYUSA HALLEro NPOEKTa OT APYrnX (HEKOTOPbIE MyHKTbI ECTb U B APYIMX NPOEKTax, HO Aaneko He Bce):

* TlpowuBKM MoAaynein «lWNO3-KOHTPONsep», no3Bonswwme cobupatb pobGoToB ynpaeBnsembix ¢ [MK/KMK 6Ges
NpPOrpaMMUpoBaHMA MUKPOKOHTPONNEPOB. (3TO ONUMOHANbLHOE OTNNYME, MOXET UCMONb30BATLCS, @ MOXET HET, XOTS Mbl
HafeeMmcsl, YTO UMEHHO 3TOT BapuaHT ByaeT Hambornee YacTo UCMONb3yeMbIM HAYMHAKOLLUMMU).

*  Wcnonb3oBaHWe noruyeckmx ypoBHen 3.3B — 3TO MO3BONSiET HaMm MCMOMNb30BaTh BbICOKONPOU3BOAUTENbHbIE
KOHTPOJSINEPbI, 3KPAHUYMKN OT COTOBbIX, aKCENEPOMETPbI, KapThl NaMSATH U MPOYYIO SIEKTPOHUKY MOAKMOYAs UX HanpsiMyro K
BbiBogaM MK 6e3 BCSIKMX KOHBEPTEPOB YPOBHEW, a 3HauuT Hawu Momynu OyayT npolie U AelleBne kak B OMbITHOM
Npou3BOACTBE, Tak 1 B MAacCOBOM WM3rOTOBIIEHUM;

® WUcnonb3oBaHMWe CTaHAAPTU3IUPOBaHHbLIX pa3beMoB, — RoboBus, RoboGPIO, RoboMD2 u T1.n., no3sonstowmux GbICTpo
COEAVHSATb COOTBETCTBYIOLLME TUMbI YCTPOWUCTB B 3MEKTPOHHO-BbIYMCIIUTENBHYIO CeTb poboTa 1 peLlaTb NoYTH Nobble 3aaayun
NPOCTO KOMIMOHYS YK€ roTOBble YCTPOMCTBA, HE UCMONb3ys NasbHUK, MakeTHble Nnatbl U T. N. (nogpobHee o0 cTaHaapTax Ha
pasbeMbl CM. HIXE).

+ CTaHAapTU3OBaHHble TMNOpa3Mepbl NMaT U NpaBuna paccTaHOBKW pa3beMoB. Mpu nx coBMOAeHUM MOAYIM MOXHO
cobupatb B «6yTepbpoar», YTO 3HAUMTENBHO YNpoLLaeT pa3MeLLeHNE UX B KOMMaKTHbIX poboTax U coeauHeHne mexay coboin
LUMHAMW A@HHbIX.

. no.cuqep)KKa Ha PYCCKOM fA3blke — TYT HaBepHOEe He HYXHO OOBACHATL YEM 3TO XopoLwlo, Bnpo4yemMm 3Ha4ynuTernbHOMY Kpyry
nuuy Bcé PaBHO Ha KakOM A3blKe YNTaTb AOKYMEeHTauuto.

* Bbicokas cTeneHb OTKPbITOCTM NpoekTa — Bce npuHUMnMansHble CXeMbl, MPOLLMBKM W AaXe UCXOAHWUKW NPOLUMBOK U caMu
neyaTHble NnaThbl BbIKMaablBaloTCs B OTKPbITHINA 4OCTyN. Bonbluasi YacTb BONPOCOB NPOEKTa peLlaeTcs OTKPbITO Ha hopyMe.

MpumMepbl yxe roToBbIX Mo.qyneﬁ:
Ha3sBaHue n onucaHune doTo MpumepHas ueHa
OR-BT20-115.2 unn OR-BTM111-9.6 - Bluetooth-aganTtep (slave)
Knacc Bluetooth: 2 (aanbHocTb ~15m)

CkopocTtb UART'a: 9.6 unm 115.2 kbut/c
abapuTbl Mogyns: 66 x 30 x 12mMm

900p

OR-AVR-M32-D - KoHTponnep o6Liero HazHa4yeHUsi C NOPTOM ApaiBepa ABuratenen
KonTponnep: ATMega32L @ 7.3728MHz

[abapuTbl Moayns: 66 x 66 x 16 MM

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

HanpsikeHune nutanHus: 6-16B

700p

OR-MD2-2A-12V-CP - [ipaiiBep cnaboMOLHbIX KONNEeKTOPHbIX ABUraTenen
HanpshkeHune nutanus: 6-16 B

MakcumarnbeHbI TOK Ha KaHan: 2A

[abapuTbl Moaynsi: 66 x 48 x 18 MM

650p

Opyrue yxe gocTynHble moaynu: [aTunk UBeTa NMoBEPXHOCTU, AaTYMK NuHUK, Habopbl «Caenaii cam» ans USB-nporpammatopa,
KOHTponnepa obLero Ha3HavyeHns Ha 6a3e ATMega168, opanBepa asuratenen Ha 6a3e L293(D). MNopsagka 10 mogynen HaxoguTcs Ha
aTane paspaboTku, cpean HUX — CEPBOKOHTPONMEp, rmpockor, akcenepomeTp, MK-6amnep, coHap v apyrue.

Mpuobpectu 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 

