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Uniwersalny sterownik robotów mobilnych 
MB-STM oparta jest o szybki 32-bitowy mikro-
kontroler ARM Coxtex-M3 (STM32). Procesor 
ma pamięć Flash o pojemności 128 kB (STM-
32F103RB) i pamięć SRAM mieszczącą 20 kB, 
a częstotliwość taktowania mikrokontrolera wy-
nosi 72 MHz. Możliwości płytki sterującej rozsze-
rzono o zegar RTC z podtrzymaniem bateryjnym 
oraz złącze programatora SWD, umożliwiające 

Uniwersalny sterownik 
robotów mobilnych

Fani robotyki mobilnej z pewnością doskonale znają możliwości robota 
mobilnego Mobot Explorer. Bez wątpienia ucieszą się zatem na wiadomość 

o powstaniu nowej płytki sterującej, która otwiera zupełnie nowe 
możliwości programowania i zastosowań dla Mobot Explorer. 

programowanie z poziomu programatora wbudo-
wanego w płytkach ewaluacyjnych STM32 Di-
scovery lub dowolnego programatora z wyjściem 
SWD.

Płytka standardowo może sterować dwo-
ma silnikami DC o napięciu do 30 V i prądzie 
ciągłym 7 A przy temperaturze drivera do 85°C 

lub 4,5 A do 105°C. Dodatkowo, zastosowano za-
bezpieczenie przed przeciążeniem uruchamiające 
się po przekroczeniu 30 A dla silników, a także 
zabezpieczenie termiczne powyżej 165°C. Ponad-
to, Mobot MB-STM wyposażony jest w rezystory 
pomiarowe, dzięki którym możliwy jest pomiar 
prądu uzwojeń silników. 



125ELEKTRONIKA PRAKTYCZNA 3/2013

Nowa płytka sterująca Mobot 

REKLAMA

Płytka sterująca pozwala na płynną regulację 
prędkości obrotowej silników, a także na odczyty-
wanie informacji o obrotach z dwóch enkoderów 
inkrementalnych. Ma również wyprowadzone złą-
cza umożliwiające bezpośrednie sterowanie 4 ser-
wami modelarskimi. Dzięki temu Mobot Explorer 
może zostać rozszerzony o manipulator robotyczny 
o czterech stopniach swobody z chwytakiem, oparty 
o popularne serwomechanizmy modelarskie. Dodat-
kowo, opisywany manipulator może być wyposażo-
ny w różne czujniki, np. tensometry do określenia 
ścisku ramion chwytaka. Ciekawym rozwiązaniem 
jest również możliwość umieszczenia kamery na ra-
mieniu manipulatora ułatwiającej zdalne sterowanie 
robotem.

Mobot MB-STM ma złącze wyprowadzeń 
magistrali I2C umożliwiające bezpośrednie podłą-
czenie do ośmiu sonarów. Za pomocą tego złącza 
można również podłączyć żyroskop, magneto-
metr oraz akcelerometr. Przy pomocy czujników 
położenia i orientacji, oraz sprzężenia zwrotnego 
w postaci enkoderów, Mobot Explorer może być 
użyty w aplikacji robota balansującego w pionie.

Nowa płytka ma również cztery wejścia ana-
logowe przeznaczone do podłączenia dalmierzy 
Sharp lub innych czujników z wyjściem analo-
gowym o zakresie napięć 0…3,3 V. Czujniki od-
ległości Sharp, w zależności od modelu, umożli-
wiają wykrycie obiektu na dystansach 4…30 cm, 
10…80 cm oraz 10…150 cm.

Komunikacja
Płytka sterująca jest wyposażona w inter-

fejs UART, do którego można bezpośrednio 
dołączyć moduł radiowy MOBOT-RCR-USBv2 
mający wyjście UART TTL. Moduł radiowy 
komunikuje się w paśmie ISM 868 MHz. Stan-
dardowo zasięg urządzenia wynosi 100 metrów. 
Wpływ na jego zakres ma ukształtowanie tere-
nu, bariery, rodzaj zamontowanej anteny oraz 
prędkość nadawania. MOBOT-RCR-USBv2 
wymaga zewnętrznego zasilania 2,8…5 VDC, 
pobiera przy tym prąd 15 mA.  Interfejs wyj-
ściowy  UART TTL zapewnia przepustowość 
57000 bps w obu kierunkach. Moduł radiowy 
jest także wyposażony w diody LED sygnalizu-
jące nadawanie i obieranie.

MOBOT-RCR-USBv2 ma możliwość zmiany 
takich parametrów jak numer kanału, prędkość 
transmisji, moc nadajnika, czułość nadajnika czy 
rozmiar bufora. Wszystkie te parametry można 
konfigurować za pomocą odpowiednich komend 
wysyłanych przez UART. 

Mobot MB-STM posiada także interfejs 
przygotowany do podłączenia nowego modu-
łu radiowego WObit o częstotliwości 2.4 GHz 
i przepustowości do 2 Mb/s. Płytka sterująca jest 
również przygotowana do podłączenia sześcioka-
nałowego odbiornika aparatury modelarskiej RC 
do zdalnego sterowania z dużej odległości. Poza 
komunikacją bezprzewodową nowa płytka steru-
jąca wyposażona jest w interfejs USB oraz port 
w standardzie RS232.

Zasilanie
Mobot Explorer standardowo wyposażony 

jest w zintegrowaną ładowarkę baterii akumulato-
rów żelowych 12 V wbudowanych w robocie, co 
w połączeniu z płytką umożliwia autonomiczną 
pracę robota. Ładowarkę można zasilać dowolnym 
napięciem stałym w zakresie 16…25 V DC. Mak-
symalny prąd ładowania akumulatorów to 3 A. Ła-
dowarka jest wyposażona w gniazdo męskie typu 
DC Jack o średnicy kołka 2 mm i średnicy otworu 

6,3 mm. Płytka sterująca pozwala także na pomiar 
napięcia akumulatorów za pośrednictwem portu 
A/D mikrokontrolera. W urządzeniu zastosowano 
również wyprowadzenia zasilające, dające możli-
wość zasilania urządzeń peryferyjnych napięciem 
3,3 V o wydajności 100 mA oraz 5 V o wydajności 
do 500 mA.

Całkowite wymiary płytki wynoszą 
110 mm×72 mm, a napięcie zasilania jest uzależ-
nione od parametrów znamionowych zastosowa-
nych silników i może wynieść od 10 do 30 V DC. 
Niewielkie wymiary płytki sterującej pozwalają 
na zastosowanie jej również w innych robotach 
mobilnych niż Mobot Explorer, np. robotów sumo 
w kategorii do 3 kg.

Podsumowanie
W porównaniu do poprzedniej wersji płytki 

sterującej, Mobot w nowej wersji otwiera zupełnie 
nowe możliwości programowania oraz rozszerza-
nia robota o dodatkowe urządzenia współpracu-
jące. Zapraszamy do bliższego zapoznania się ze 
wszystkimi możliwościami nowej płytki sterują-
cej Mobot MB-STM oraz z pełną ofertą robotyki 
mobilnej firmy WObit przedstawionej na stronie 
www.mobot.pl. 
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