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温州中学自主足球机器人系统

各传感器设计说明
1、 文档概要

1. 本文档是对为温州中学自主足球机器人系统设计的各种传感器的说明。

2. 由于某些客观原因，这些传感器并没有实际完成，仅完成了设计和电路板打样。
3. 本文档最后修订于2010年6月18日。

4. 电池电压传感器用于检测电池的电压。
5. 数字指南针用于确定机器人的朝向。

6. 光学导航传感器与激光鼠标原理相同，用于测定机器人平动时的位移。
2、 概述

1. 这些传感器上均留有JTAG接口和TWI接口。JTAG接口用于下载和调试，TWI接口用于应用。

2. 单片机型号均为Atmel公司的ATMega16或ATMega32。

3. 详细信息见对应的原理图、PCB图。

3、 电池电压传感器
1. 有4组接线口

a) 其中两组用于连接电池组，按正负接入，电路板上走线让它们串联。
b) 还有一组连接开关。

c) 最后一组作为输出。

2. 有若干电阻用来分压，方便ADC测量。

3. 过孔是为了连接上下两层，减小电阻。

4、 指南针传感器
1. 有两块板，一块为网上下载的现成板，直接送去打样。另外一块自行设计。
2. 现成的那块板使用了双轴AMR传感器，引出了ISP接口用于下载程序，UART接口用于实际应用。

3. 自行设计的板使用一片双轴、一片单轴AMR传感器，并包含一颗加速度传感器，可作惯性导航。

4. 传感器型号：
a) 加速度传感器：飞思卡尔(Freescale) MMA7260QT。

b) 单轴异性磁阻传感器：霍尼韦尔(Honeywell) HMC1051Z。

c) 双轴异性磁阻传感器：霍尼韦尔(Honeywell) HMC1052。

5、 光学导航传感器

1. 使用的传感器型号为ADNS-9500，现安高华顶级的激光游戏鼠标传感器，加速度、最快移动速度均符合要求。

2. MCU与传感器通过SPI接口连接。

3. 具体使用方法请参考传感器数据手册。
