
Układ sterujący robota
Płytka edycji 2022



Zasilanie

Zasilanie:
6V - 14V
2S - 4S LiPo



Czujniki i silniki



Interfejs użytkownika



Złącza rozszerzeń



Programowanie
ESP32-S2

ArduinoESP-IDF
C/C++

CircuitPython
Python

Biblioteka i przykłady: 
https://gitlab.com/damian.ledzinski/minisumo-python

https://gitlab.com/damian.ledzinski/minisumo-python


Thonny



Porównanie układów
Edycja 7-13 (2014-2020) Edycja 14 (2022)

Wymiary płytki 55x55 mm + 48x55 mm 55x65 mm

Zasilanie 6-14 V 6-14 V lub USB

Obsługiwane czujniki 4x DIST, 5x GRD 4x DIST, 4x GRD, inne

Obsługiwane napędy 2x silnik DC, 2x serwo 2x silnik DC, Nx serwo

Interfejs użytkownika 11x LED, 2x przycisk, 2x 
przełącznik

2x LED, 2x LED RGB, 
pasek RGB, 2x przycisk

Mikroprocesor STM32F103RBT6 ESP32-S2

Taktowanie 72 MHz 240 MHz

Pamięć RAM / Flash 20 kB / 128 kB 4 MB / 4 MB

Oprogramowanie STLib (C) ESP-IDF, Arduino, Python



Kontakt

Materiały: https://roboty.pbs.edu.pl

Biblioteka i przykłady: https://gitlab.com/damian.ledzinski/minisumo-python

Pytania: damian.ledzinski@pbs.edu.pl (w temacie dodać “minisumo”)

https://roboty.pbs.edu.pl
https://gitlab.com/damian.ledzinski/minisumo-python
mailto:damian.ledzinski@pbs.edu.pl

