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Preco otvorena koncepcia? Preco ATmega16? Ucebné texty? www
podpora?

Uroven znalosti nas pri tvorbe aplikacii obmedzuje

Uzivatel' (len na hranie) - parametrizdcia, $kalovanie, konfigurdcia a nastavenie
- uzivatel je limitovany aplikaénym programovym vybavenim
Ak chceme modifikovat’ spravanie C-jazyk, C++,
-uzivatel je obmedzeni vytvorenymi funkciami, triedami a implementovanymi metédami,
na tomto zaklade tvorba viastnej aplikacie pripadne vlastnych a modifikacia standardnych,
Ak nechceme byt’ obmedzeni Standardnymi fciami, metédami, C, C++, asm,
uzivatel je limitovany obvod. rieSenim.
Ak chceme vyvijat’ nové, netradiéné rieSenia HW, asm, C, C++, potom sme limitovani
dostupnymi suciastkami 2



Monolitické mikropocitace

Pamatovy Centralna , ] Okolie,,
podsystém procesorova jednotka Vstupno-vystupny uzivatel
’ odsystém
(pamit) CPJ P )
(procesor)

11001100
00111100
01110001

_ . _

ATmegal6, ATmegal6L



Komunikacny Komunikacny Aplikacny p
konektor USART konektor SPI konektor Programovaci konektor
NI IR EIN O N I ¢ oo
YROBOT N —~—
O |¢———] ISP programétor
Vcc USB
T RST ATmega8
| DJP4
AKU L apiikacny
:> mikrokontrolér
ATmegal6 ————&¢ Res
® | sw3
a PA7 / } LED
4 PC1 1
I 111 IE °C ,
— 11— E h&a Egg | L ED | sw2
PC5 U
L1 PC1 o —F /P
R = |RP PC7 PAS5
com  —=M PBO INTO
PB1 INT1
Jednosmerny < m Jednosmerny Vcce
motor 1 8 e EE B 8 motor 2
o a_a o JP4
?VM ]
CNY70 CNY70
AE AP M1 BP BE
Snimac | AOUT1 BOUT1 Snimaé
otacok . [ —] otacok
AOUT2 Y pyojity H-mostik DRV8834 |-BOUT1
Vcce .
Stabilizator _f Batérie 2x3.7 V
- =\
— || Ochranné
obvody
VM

Prepinac¢



OpenHW project progress

Project Timeline

30. 6. 2011
1st generation of
OpenHW robotic platform

OpenHW robotic platform
market solution

1.9.2010 4.2.2014

31. 3. 2012 26.8.2013

2nd generation of 3rd generation of
OpenHW robotic platform OpenHW robotic platform
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OpenHW project propagation
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http://wiki.fribot.sk/dokuwiki/doku.php?id=yellow http://www.fri.uniza.sk/ing_projekty/projects




IAESTE

Slovakia

The International Association
for the Exchange of Students
for Technical Experience
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