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定义和功能

◼ 控制器是根据代码结合传感器反馈控制执行器运行的硬件设备

◼ 1.控制执行器运行

◼ 2.接收传感器反馈

◼ 3.信息处理
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队内使用的控制器

◼ 主控板：基于STM32F405RGT6

◼ 供电：24V，XT30接口

◼ 通信：GH1.25接口

◼ 主要用于执行器控制
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常用控制协议

◼ UART（Universal Asynchronous Receiver/Transmitter）

◼ GPIO（General-purpose input/output）

◼ CAN（Controller Area Network）

◼ SPI（Serial Peripheral Interface）

◼ IIC（Inter-Integrated Circuit）

◼ SWD（Serial Wire Debug）
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通用异步收发传输器

◼ UART（Universal Asynchronous Receiver/Transmitter）

◼ 串口通信

◼ 通用串行数据总线

◼ 全双工传输

◼ 最常见的通信方式
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通用输入输出

◼ GPIO（General-purpose input/output）

◼ 高阻态/低电平输出/高电平输出/上拉输入/下拉输入

◼ 最基础的通信方式
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控制器局域网络

◼ CAN（Controller Area Network）

◼ 现场总线：解决工业现场的信息传递问题

◼ 国际上应用最广泛的现场总线之一

◼ 最重要的控制方式
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串行外设接口

◼ SPI（Serial Peripheral Interface）

◼ 高速全双工同步通信总线

◼ 4线制
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I2C总线

◼ IIC（Inter-Integrated Circuit）

◼ 双向二线制同步串行总线

◼ SDA：串行数据线

◼ SCL：串行时钟线

◼ 开漏输出，需要接上拉电阻
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SWD调试

◼ SWD（Serial Wire Debug）

◼ SWDIO：调试数据线

◼ SWDCLK：调试时钟线

◼ STM32系列调试接口
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队内使用的控制器

◼ 算法设备：NUC（MiniPC）

◼ 供电：19V

◼ 通信：使用USB to TTL串口模块

◼ 主要用于视觉识别（OpenCV、YOLOv3）
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自强不息止于至善

感谢观看


