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Задание ROBOCUP JUNIOR RESCUE MAZE 
 

Робот должен исследовать лабиринт и найти в нём «жертв», представляющих собой 
теплые маяки или условные знаки в виде букв. Основная задача робота состоит не в том, 
чтобы найти кратчайший маршрут в лабиринте, а в том, чтобы обследовать как можно 
большую его часть.  

Время, отведённое на выполнение роботом задания (включая время на калибровку) 
не должно превышать восьми минут. 

За каждую найденную «жертву» робот получает от 10 до 25 очков. Жертва считается 
распознанной роботом, если робот остановился в 15 см от жертвы, после чего подал сигнал 
миганием лампы в течение пяти секунд и/или доставил спасательный набор, после чего 
продолжил движение. 

В лабиринте имеются чёрные области, которые роботу необходимо избегать. Если 
робот застрял в лабиринте, он может быть перезапущен с последней посещённой 
контрольной точки (клетка, покрытая светоотражающим материалом). Дополнительные 
очки начисляются в случаях, если не было использовано ни одного перезапуска, и если по 
завершению всех заданий робот возвращается в зону старта. 

Роботу начисляются очки за преодоление «лежачего полицейского», насыпи, съезд 
или подъем по наклонному спуску. 

Для изготовления робота может использоваться любой доступный в продаже 
робототехнический набор деталей, равно как и оригинальные детали, изготовленные 
командами. Команда должна подготовиться к открытому показу своего робота. 
Необходимо предоставить краткое, но содержательное и ясное, описание изобретений в 
виде плаката и инженерного журнала. 
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Актуальность 

Разработка роботов для экстремальных условий – одно из актуальных и интересных 
направлений современной робототехники. Задачи экстремальной робототехники 
приобретают особую значимость, когда речь идет о спасении жизни людей в 
труднодоступных местах. Задание ROBOCUP JUNIOR RESCUE MAZE имитирует ситуацию 
спасения пострадавших в условиях неизвестного рельефа местности. Оно сложно и этим 
интересно.    

Цель 

Создание устойчивой конструкции робота-спасателя с хорошей проходимостью, и 
оснащение робота программным обеспечением в соответствии с заданием RoboCup Junior 
Rescue Maze 2018. 

Задачи 

1. Составить техническое задание на робота. 
2. Изучить, необходимые для разработки, системы автоматизированного 

проектирования. 
3. Изучить принципы работы с микроконтроллером STM32. 
4. Составить полную функциональную схему робота. 
5. Разработать конструкцию, способную выполнить поставленную задачу. 
6. Разработать алгоритм прохождения лабиринта. 
7. Разработать материнскую и коммутационные платы. 
8. Подготовить чертежи для заказа деталей. 
9. Заказать и смонтировать все платы для робота. 
10. Собрать конструкцию. 
11. Отладить программу. 

Ожидаемый результат 

Полнофункциональная модель робота-спасателя, готового к участию в четвертом 
Открытом Российском Национальном Чемпионате RoboCup Russia 2019.  

 Благодарности 

Выражаем благодарность нашим учителям и спонсорам: Президентский ФМЛ №239 Санкт-
Петербурга, Благотворительный фонд Темура Амиджанова "ФИНИСТ", ООО «НПО «СтарЛайн», 
OAO «Кировский завод». 
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Визитка команды 

 ФИО участника команды, 
личная информация 

Фото 

1 Кальвияйнен Ярослав Олегович 
Капитан команды, программист 

Дата рождения: 13.05.2002 
 
О себе: я ученик ФМЛ №30, занимаюсь 
робототехникой 6 лет, в Robocup Junior 
Rescue Maze я участвую 3-й год. В свободное 
от робототехники время я хожу в школу. 

 

  
 

2 Мерзлякова Юлия Игоревна 
Электронщик 

Дата рождения: 30.04.2002 
 

О себе: я учусь в Академической гимназии 
при СПбГУ. Занимаюсь робототехникой 6 год. 
В Robocup Junior Rescue Maze я участвую 3-й 
год. В свободное от робототехники и школы 
время я сплю.  

   

3 Марков Иван Сергеевич 

Механик 
Дата рождения: 07.02.2005 
 

О себе: я учусь экстерном, занимаюсь 
робототехникой 5 лет, в Robocup Junior 
Rescue Maze я участвую 1-й год. В свободное 
от робототехники время я плаваю и собираю     
 р/у  самолёты.  
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График работы над проектом. 

Даты 
Юлия Мерзлякова — 

электронщик, конструктор 

Ярослав Кальвияйнен — 
 программист 

Марков Иван - 
конструктор 

06.08.2018 
- 
19.08.2018 

  

Изучение Altium Designer и 
SolidWorks. Разработка 
крепления датчиков, 
разработка подшипниковых 
узлов. 

Изучение среды Keil 
Uvision и изучение 
низкоуровневых 
библиотек для работы с 
периферией.  

 

20.08.2018 
-
02.09.2018 

  

Исправление модели в 
соответствии с 
возможностями 
изготовления на фрезерном 
или токарном станке. Заказ 
новых компонентов.  

Изучение принципов 
работы с проектами, 
основ ООП, грамотного 
структурирования кода. 

 

03.09.2018 
- 
16.09.2018 

Разработка ходовой части. Создание UML схемы 
программы.  

 

17.09.2018 
– 
30.09.2018 

Разработка системы выдачи, 
доработка верхнего модуля. 

Анализ программы 
старого робота, 
выявление недостатков. 

 

01.10.2018 
- 
14.10.2018 

Начало разработки 
материнской платы, 
подготовка библиотек 
компонентов. 

Создание проекта, 
написание работы с i2c. 
Написание библиотек 
для работы с моторами 
и серводвигателями. 

Разработка системы 
выдачи, доработка 
верхнего модуля, 
Разработка 
держателя 
аккумулятора 

15.10.2018 
- 
28.10.2018 

Создание принципиальной 
схемы материнской платы. 

Изучение работы с 
энкодерами в  stm32, 
написание работы с 
ними. 

Корректировке 
держателя 
аккумулятора, 

разработка 
креплений датчиков 
освещенности. 

29.10.2018 
- 
11.11.2018 

Исправление 
принципиальной схемы, 
замена микроконтроллера. 

Написание основных 
функций для 
перемещения по 
лабиринту. Написание 
библиотек для работы с 
дальномерами, 
температурными, 
гироскопом. 

Разработка модуля 
датчиков. Улучшение 
модели: подбор угла 
камеры, скругление, 
добавление нужных 
отверстий, новый 
подшипниковый 
узел, замена 
разъёмов на 
коммутационной 
плате аккумулятора.  
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12.11.2018 
- 
25.11.2018 

Формирование списка 
компонентов.  

Написание основной 
логики программы для 
движения по правилу 
правой руки. 

Разработка 
крепления под 
магнит для датчика 
позиции вала, 
отправка нижнего 
модуля на 
производство. 

26.11.2018 
- 
09.12.2018 

Начало компоновки платы: 
расположение 
микроконтроллера и его 
обвязки, расположение 
разъёмов, размещение 
пассивных  компонентов. 

Написание функций для 
работы с картой: 
правило правой руки. 

Корректировка 
модуля датчиков, 
доработка крепления 
датчиков.  

10.12.2018 
- 
23.12.2018 

Завершение компоновки: 
обвязка разъёмов, 
расположение силовых 
элементов. Начало 
трассировки: трассировка 
силовых элементов, 
создание полигонов для 
них. 

Проверка 
температурных 
датчиков, обнаружение 
неработоспособности 
hardware I2C. Написание 
библиотеки softI2C. 

Разработка 
крепления плат, 
доработка системы 
выдачи, изготовление 
системы выдачи. 
Доработка системы 
выдачи. 

24.12.2018 
- 
06.01.2019 

Трассировка платы: 
трассировка питания, 
подключение 
микроконтроллера. 

Написание библиотек 
энкодеров и датчиков 
позиции.  

Проверка и 
корректировка 
системы выдачи, 
Изменение крепления 
системы выдачи. 

07.01.2019 
- 
20.01.2019 

Трассировка операционных 
усилителей, 
перекомпоновка разъемов. 
Решение о создание 
коммутационных плат с 
целью упрощения 
подключения.  

Проверка работы 
дальномеров. 
Доработка функций 
основной логики: работа 
и езда по карте.  

Добавление верхней 
коммутационной 
платы,  
доработка 
продолжения горки, 
доработка системы 
выдачи 

21.01.2019 
- 
03.02.2019 

Исправление разводки 
платы, работа с 
шелкографией, 
окончательное 
согласование. 

Поверка гироскопа и 
камер. 

Создание основной 
сборки робота: 
добавление в модель 
стоек, экрана, кнопок, 

светодиода, гироскопа, 

плат, доработка 

модели система 
выдачи. 

04.02.2019 
- 
17.02.2019 

Заказ платы на 
производстве, создание 
коммутационных плат, заказ 
коммутационных плат. 

Доработка функций 
основной логики: 
действие на черной 
клетке и на горке. 

Согласования 
положения стоек с 
датчиками. 
Исправление сборки. 
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18.02.2019 
- 
03.03.2019 

Получение платы, 
подготовка сборочных 
чертежей и списка 
компонентов, передача 
платы на пайку. Обжимка 
проводов. Установка 
готовых плат на робота. 

Написание кода камер. 
Проверка готовой платы. 

Сборка робота, 
печать деталей, 
установка датчиков. 

04.03.2019 
- 
17.03.2019 

Установка коммутационных 
плат. Исправление 
обнаруженных ошибок. 

Проверка готового 
робота, езда по правилу 
правой руки. 

Окончание сборки 
робота. 

18.03.2019 
- 
31.03.2019 

Исправление ошибок 
обнаруженных при тестах: 
магнит на датчике позиции 
вала, исправление ошибок 
плат. 

Отладка выдачи 
спасательных наборов, 
настройка езды по карте. 

Печать форм для 
отливки шин.  

01.04.2019 
- 
14.04.2019 

Решение проблем со 
статическим 
электричеством. 

Отладка готового 
алгоритма, участие в 
открытых весенних 
состязаниях по 
робототехнике. 

Разработка 
утяжеленных кубиков 
и печать кубиков  

15.04.2019 
- 
28.04.2019 

Подготовка к российскому этапу. 
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Описание робота 

Конструкция робота (ответственный – Марков Иван) 

Движущая части состоит из моторов, подшипниковых узлов, внешних редукторов, датчик 
позиции. Подшипниковый узел состоит из: корпуса, вала, двух подшипников, крышки. 
Редуктор состоит из двух зубчатых колес. 

Конструкция разделена на 2 модуля. 1 – ходовая часть с датчиками положения колес и 
освещенности. 2 – модуль с периферией, где расположены лазерные датчики расстояния 
(VL53L0X), бесконтактные датчики температуры (MLX90614), камеры (OpenMV), гироскоп, 
кнопки и система выдачи спасательных наборов. 

  

 

Специально для робота были разработаны, смоделированы и 
напечатаны на 3D принтере колеса размером 75х22 мм, а 
также отлиты шины из силикона. Данное решение было 
выбрано, так как готовых колес, обеспечивающих нам 
минимальную ширину конструкции и достаточный, для 
преодоления всех препятствий, клиренс, не было найдено. 
Также с использованием самостоятельно разработанных 
колес удалось разработать компактный внешний редуктор. 

 
Модель колеса для робота 

Для снижения скорости, повышения крутящего момента 
двигателя и увеличения ресурса спроектирован 
дополнительный внешний редуктор с подшипниковыми 
узлами. В стакане подшипникового узла спроектировано 
крепление под магнитный датчик абсолютного положения 
вала колеса на базе микросхемы AS5145, что позволяет 
отслеживать и делать поправки на люфт, возникающий из-за 
наличия внешнего редуктора. В валу сделано отверстие под 
магнит. 
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Устройство выдачи спасательных наборов 

В соответствии с регламентом робот должен имитировать доставку спасательного набора 
(аптечки первой помощи) к найденному пострадавшему. Сверху работа расположено 
устройство выдачи спасательных наборов, состоящее из обоймы, поршня, диска, горок, 
расположенных на системе выдачи и предложений горок, закрепленных на пластине 
верхнего модуля. 

 
 

Устройство выдачи 

 

Система выдачи спроектирована в SolidWorks и распечатаны на 3D принтере. 

По регламенту робот может нести на борту не более 12 спасательных наборов. Они 
хранятся и транспортируются внутри обоймы, она представляет собой напечатанные 
стенки и пол с потолком вырезанные из оргстекла. Спасательные наборы являются 
напечатанными на 3D принтере кубиками размером 12х12х12мм, со вложенными в них во 
время печати гайками. 

Сервомотор поворачивает диск выдачи на 90 градусов к левому или правому борту робота, 
в зависимости от того, где находится жертва. Каждый раз в момент поворота диска внутри 
обоймы происходит смещение спасательных наборов к диску за счет того, что поршень 
притягивается резинкой и толкает кубики на одну позицию. К системе прикреплена 
«горка», по которой спасательный набор скатывается и выпадает из робота наружу. 

 

 

 

Процесс поворота диспенсера и перемещения спасательного набора (Красный кубик) 
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Процесс изготовления шин из силикона 

1. Разработать и сделать модель формы для отлива шин из силикона  
2. Распечатать получившиеся модели на 3D принтере 
3. Приготовить и дегазировать силиконовую массу 
4. Разлить по распечатанным формам 
5. Дождаться высыхания 
6. Достать покрышки и надеть их на колеса, предварительно удалив все лишние части 

 

Модель формы для изготовления шин 

 

Четыре ведущих колеса и силиконовые шины способствуют уверенному перемещению 
робота по неровной поверхности, наклонам и преодолению лежачих полицейских. 

Аккумулятор (LiPo 14.4В 3000 Aч) крепится под нижней частью корпуса для создания 
низкого центра тяжести, который позволяет роботу заехать вверх на горку с уклоном 25 
градусов к уровню горизонта.  

Для крепления аккумулятора изготовлен и распечатан на 3D принтере специальный 
держатель. Благодаря специальному разъему и коммутационной плате удалось избавиться 
от лишних проводов, а также аккумулятор легко снимать и заменять для подзарядки.  
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Описание материнской платы робота 

План работы над платой (ответственная – Мерзлякова Юлия) 

1. Изучение программы САПРа Altium Designer для создания плат.  
2. Создание принципиальной схемы материнской платы робота.  
3. Компоновка компонентов материнской платы. 
4. Разводка материнской платы.  
5. Заказ материнской платы на производстве. 

 

3D визуализация платы

 
 

Проблема 

Из-за большого количества периферии возникла проблема удобного подключения 
датчиков к материнской плате 

Решение 

Спроектировать и заказать коммутационные платы  

Характеристики платы: 

• Рабочее напряжение: 14,4В на вход 
• Микроконтроллер: STM32F407ZGT6 
• Разъемы для подключения датчиков и коммутационных плат защищены ESD защитой 

TPD2S017 
• 3 понижающих стабилизатора питания PTH08080WAH 
• 4 интегральные микросхемы управления двигателями MC3326 
 
В приложении находятся принципиальные схемы материнской. 
 



Президентский ФМЛ#239                       Инженерный журнал                                                    Команда МК 

13 

 

Материнская плата вид сверху 

 

Материнская плата вид снизу 
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Описание программы для робота 

Программа для робота (ответственный – Кальвияйнен Ярослав) 

Код написан на языках C/C++, в среде Keil Uvision 5, с использованием низкоуровневых 
библиотек CMSIS и SPL. 

Этапы работы над программой: 

1. Изучение среды Keil uVision. 
2. Изучение принципов низкоуровневого программирования STM32 c 

использованием библиотеки CMSIS. 
3. Изучение библиотеки SPL. 
4. Разработка UML схемы программы. 
5. Написание низкоуровневых функций для работы с периферией. 
6. Написание высокоуровневых функций. 
7. Проверка низкоуровневых функций на отладочной плате. 
8. Проверка работоспособности кода на роботе. 
9. Отладка. 

Реализованные алгоритмы: 
• Алгоритмы управления ходовой частью и механизма выдачи спасательных 

наборов  
• Алгоритм движения по лабиринту по правилу правой руки 

• Картографирование лабиринта 

• Поиск оптимального пути в лабиринте 

• Распознавание тепловых меток 

• Чтение данных с камер 

 

Блок-схема программы робота 
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Программа для распознавания визуальных жертв. 

Программа разработана на языке MicroPython в среде OpenMV IDE. Так как не все 
необходимые функции есть в библиотеках OpenMV, была написана функция 
масштабирования, принимающая на вход координаты наибольшего черного объекта, и 
масштабирующая его до нужного размера. Наибольший черный объект и сравнение с 
шаблоном происходит с помощью стандартных функций OpenMV. 

Пример заранее созданного шаблона. 

 

 

 

 

Шаблон буквы “H” Шаблон буквы “S” Шаблон буквы “U” 
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Итоги: 

Робот МК 
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Личный прогресс участников команды 

Прогресс ЮЛИИ  

Знания, технологии и инструменты проектирования, которые были 
использованы при работе над проектом: 

 
Недели 

HARDWARE 1 – 12 13 - 25 25 - 38 

THEORY 
   

Основы электроники 
   

Устройство и работа STM32 
   

Протоколы передачи данных  
   

Основы 3D-моделирования 
   

Основы теории автоматического управления 
   

PRACTICAL SKILLS 
   

Разработка принципиальных электрических схем 
   

Разработка монтажных электрических схем 
   

Разводка электрических схем 
   

Технология изготовления печатных плат, травление 
   

Монтаж и пайка электрических плат 
   

3D-моделирование в САПР 
   

Работа с лазерным станком 
   

Печать на 3D-принтерах 
   

Постобработка различных материалов 
   

 
Недели 

SOFTWARE 1 – 12 13 - 25 25 - 38 

LANGUAGES, PROGRAMMING ENVIRONMENTS, ALGORITHMS: 
   

С++/C 
   

Keil Uvision 5 
   

 Python 
   

Работа с библиотеками OpenMV (машинное зрение) 
   

PC and APPLICATION 
   

Windows 
   

Сервисы Google, Yandex 
   

Пакет Microsoft Office 
   

САПР SolidWorks 
   

SPECIAL PC APPLICATION 
   

         3D-printing (Picasso Polygon, Repetier Host) 
   

         Laser Works 
   

Altium Designer 
   

Интенсивность зеленого цвета показывает степень овладения навыком на данном 
временном промежутке проекта. 
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Прогресс ЯРОСЛАВА 

Знания, технологии и инструменты проектирования, которые были 
использованы при работе над проектом: 

 
Недели 

HARDWARE 1 – 12 13 - 25 25 - 38 

THEORY 
   

Основы электроники 
   

Устройство и работа STM32 
   

Протоколы передачи данных  
   

Основы 3D-моделирования 
   

Основы теории автоматического управления 
   

PRACTICAL SKILLS 
   

Разработка принципиальных электрических схем 
   

Разработка монтажных электрических схем 
   

Разводка электрических схем 
   

Технология изготовления печатных плат, травление 
   

Монтаж и пайка электрических плат 
   

3D-моделирование в САПР 
   

Работа с лазерным станком 
   

Печать на 3D-принтерах 
   

Постобработка различных материалов 
   

 
Недели 

SOFTWARE 1 – 12 13 - 25 25 - 38 

LANGUAGES, PROGRAMMING ENVIRONMENTS, ALGORITHMS: 
   

С++/C 
   

Keil Uvision 5 
   

 Python 
   

Работа с библиотеками OpenMV (машинное зрение) 
   

PC and APPLICATION 
   

Windows 
   

Сервисы Google, Yandex 
   

Пакет Microsoft Office 
   

САПР SolidWorks 
   

SPECIAL PC APPLICATION 
   

3D-printing (Picasso Polygon, Repetier Host) 
   

Laser Works  
   

Altium Designer 
   

Интенсивность зеленого цвета показывает степень овладения навыком на данном 
временном промежутке проекта. 
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Прогресс ИВАНА 

Знания, технологии и инструменты проектирования, которые были 
использованы при работе над проектом: 

 
Недели 

HARDWARE 1 – 12 13 - 25 25 - 38 

THEORY 
   

Основы электроники 
   

Устройство и работа STM32 
   

Протоколы передачи данных  
   

Основы 3D-моделирования 
   

Основы теории автоматического управления 
   

PRACTICAL SKILLS 
   

Разработка принципиальных электрических схем 
   

Разработка монтажных электрических схем 
   

Разводка электрических схем 
   

Технология изготовления печатных плат, травление 
   

Монтаж и пайка электрических плат 
   

3D-моделирование в САПР SolidWorks 
   

Работа с лазерным станком 
   

Печать на 3D-принтерах 
   

Постобработка различных материалов 
   

 
Недели 

SOFTWARE 1 – 9 10-18 19-27 

LANGUAGES, PROGRAMMING ENVIRONMENTS, ALGORITHMS: 
   

С++/C 
   

Keil Uvision 5 
   

 Python 
   

Работа с библиотеками OpenMV (машинное зрение) 
   

PC and APPLICATION 
   

Windows 
   

Сервисы Google, Yandex 
   

Пакет Microsoft Office 
   

САПР SolidWorks 
   

SPECIAL PC APPLICATION 
   

3D-printing (Picasso Polygon, Repetier Host) 
   

Laser Works  
   

Altium Designer 
   

Интенсивность зеленого цвета показывает степень овладения навыком на данном 
временном промежутке проекта. 
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Приложение 

Макет плаката 
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Примеры кода программы для робота 

Функция основной логики 

void MainFunc::loop(bool isMovement) 

{ 

    m_motorFrRi.work(time_service::getCurTime()); 

    m_motorFrLe.work(time_service::getCurTime()); 

    m_motorBoRi.work(time_service::getCurTime()); 

    m_motorBoLe.work(time_service::getCurTime()); 

    m_distFr.work(time_service::getCurTime()); 

    m_distRi.work(time_service::getCurTime()); 

    m_distLe.work(time_service::getCurTime()); 

    m_distBo.work(time_service::getCurTime()); 

    m_distRiFr.work(time_service::getCurTime()); 

    m_distLeFr.work(time_service::getCurTime()); 

    m_heatRi.work(time_service::getCurTime()); 

    m_heatLe.work(time_service::getCurTime()); 

    m_gyro.work(time_service::getCurTime()); 

     

    if(isMovement) 

    { 

        //m_callbackArray[m_state]; 

        if(m_state == State::MAP)//Построение карты, происходит каждый раз перед проездом 

        { 

            m_mapOp.makeMap(); 

            if(m_analogSenor.getAdc(m_analogSenor.lightSensor) < checkPointValue) 

            { 

                //GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 

                m_mapOp.addCheckPoint(); 

            } 

            m_state = State::CHOSE_SIDE; 

        } 

        if(m_state == State::CHOSE_SIDE)//Выбор направления по провилу правой руки, или обнаружение 

факта, что его не найти 

        { 

            m_ChDir = m_mapOp.dirRob(); 

            switch (m_ChDir) 

            { 
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                case robFront: 

                    m_state = State::MOVING_FR; 

                    break; 

                case robRight: 

                    m_state = State::ROTATE_R; 

                    break; 

                case robLeft: 

                    m_state = State::ROTATE_L; 

                    break; 

                default: 

                    //m_state = State::ROTATE_B; 

                    m_state = State::MAKE_ROAD; 

                    break; 

            } 

            //m_isFirstCall = 1; 

        } 

        if(m_state == State::MOVING_FR)//Проезд на 1 клетку вперед 

        { 

            if(m_hillCount == 0) 

            { 

                if(m_movement.movement(m_isFirstCall)) 

                { 

                    if(m_isFirstCall) 

                    { 

                        m_contTimer = time_service::getCurTime(); 

                    } 

                    m_isFirstCall = 0; 

                    if(time_service::getCurTime() - m_contTimer > contTimer) 

                    { 

                        m_isFirstMapRotate = 0; 

                        m_isFirstCall = 1; 

                        m_mapOp.chngeCor(m_ChDir); 

                        if(m_isMapMovement) 

                        { 

                            m_state = State::ROAD_MOVEMENT; 

                        } 

                        else 
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                        { 

                            m_state = State::MAP; 

                        } 

                    } 

                } 

                else 

                { 

                    m_isFirstMapRotate = 0; 

                    m_isFirstCall = 1; 

                    m_mapOp.chngeCor(m_ChDir); 

                    if(m_isMapMovement) 

                    { 

                        m_state = State::ROAD_MOVEMENT; 

                    } 

                    else 

                    { 

                        m_state = State::MAP; 

                    } 

                } 

                //m_state = State::EMPTY; 

            } 

        } 

        if(m_state == State::ROTATE_R)//Поворот на право 

        { 

            if(m_movement.rotate(rotateRight, m_isFirstCall)) 

            { 

                if(m_isFirstCall) 

                { 

                    m_contTimer = time_service::getCurTime(); 

                } 

                m_isFirstCall = 0; 

                if(time_service::getCurTime() - m_contTimer > contTimer) 

                { 

                    //m_isFirstMapRotate = 0; 

                    m_isFirstCall = 1; 

                    m_state = State::MOVING_FR; 

                }         
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            } 

            else  

            { 

                m_isFirstCall = 1; 

                //m_isFirstMapRotate = 0; 

                m_state = State::MOVING_FR; 

                //m_state = State::ROTATE_L; 

            } 

        } 

        if(m_state == State::ROTATE_L)//Поворот на лево 

        { 

            if(m_movement.rotate(rotateLeft, m_isFirstCall)) 

            { 

                if(m_isFirstCall) 

                { 

                    m_contTimer = time_service::getCurTime(); 

                } 

                m_isFirstCall = 0; 

                if(time_service::getCurTime() - m_contTimer > contTimer) 

                { 

                    //m_isFirstMapRotate = 0; 

                    m_isFirstCall = 1; 

                    m_state = State::MOVING_FR; 

                } 

            } 

            else  

            { 

                m_isFirstCall = 1; 

                //m_isFirstMapRotate = 0; 

                m_state = State::MOVING_FR; 

                //m_state = State::ROTATE_R; 

            } 

        } 

        if(m_state == State::ROTATE_B)//Разворот 

        { 

            if(m_movement.rotate(turnBack, m_isFirstCall)) 

            { 
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                if(m_isFirstCall) 

                { 

                    m_contTimer = time_service::getCurTime(); 

                } 

                m_isFirstCall = 0; 

                if(time_service::getCurTime() - m_contTimer > contTimer) 

                { 

                    //m_isFirstMapRotate = 0; 

                    m_isFirstCall = 1; 

                    m_state = State::MOVING_FR; 

                } 

            } 

            else  

            { 

                //m_isFirstMapRotate = 0; 

                m_isFirstCall = 1; 

                m_state = State::MOVING_FR; 

            } 

        } 

        if(m_state == State::MAKE_ROAD)//Построение маршрута (по факту только BFS) 

        { 

            if(m_isFirstCall == 1) 

            { 

                m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor]++; 

                do 

                { 

                    m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor]--; 

                    if(m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor] <= 0) 

                    { 

                        m_isAimHill = 1; 

                        min = 3200; 

                        for(int i = 0; i < m_mapOp.numOfHills; i++) 

                        { 

                            if ((m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].x) * 

(m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].x) + 

(m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].y) * 

(m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].y) < min) 

                            { 
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                                min = (m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].x) * 

(m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].x) + 

(m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].y) * 

(m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor] - m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][i].y); 

                                nOfMin = i; 

                            } 

                        } 

                        WHx = m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].x; 

                        WHy = m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].y; 

                        m_isNewHill = 0; 

                    } 

                    else 

                    { 

                        m_isAimHill = 0; 

                        WHx = m_mapOp.whitePoints[m_mapOp.floor][m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor] - 

1].x; 

                        WHy = m_mapOp.whitePoints[m_mapOp.floor][m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor] - 

1].y; 

                    } 

                } 

                while(m_mapOp.mapVizit[m_mapOp.floor][WHx][WHy] == 1 && 

                    (WHx != sizeX / 2 || WHy != sizeY / 2 || m_mapOp.floor != 0) && 

                     m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor] > 0/* && 

                     m_mapOp.mapWall[m_mapOp.floor][WHx * 2][WHy * 2] == 1*/); 

            } 

            #warning mappingState to STRONG_ENUM 

            int8_t mappingState = 

m_mapOp.makeRoad(m_isFirstCall,m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor],m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor],W

Hx, WHy,1); 

            if(mappingState == -2) 

            { 

                m_isFirstMapRotate = 1; 

                m_isFirstCall = 0; 

            } 

            else if(mappingState == 0) 

            {    

                 

                m_isMapMovement= 1; 

                m_state = State::ROAD_MOVEMENT; 

                m_isFirstMapRotate = 1; 
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                m_isFirstCall = 1; 

            } 

            else  

            { 

                m_isFirstMapRotate = 1; 

                //UMBA_ASSERT_FAIL(); 

                m_state = State::ROTATE_B; 

                m_isFirstCall = 1; 

            } 

        } 

        if(m_state == State::ROAD_MOVEMENT)//Езда после BFS 

        { 

            m_ChDir = m_mapOp.makeRoad(0 

,m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor],m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor], WHx, WHy, 1); 

            switch(m_ChDir) 

            { 

                case robFront: 

                    m_state = State::MOVING_FR; 

                    break; 

                case robRight: 

                    m_state = State::ROTATE_R; 

                    break; 

                case robLeft: 

                    m_state = State::ROTATE_L; 

                    break; 

                case robBack: 

                    m_state = State::ROTATE_B; 

                    break; 

                case reachFinish: 

                    m_movement.fullStop(); 

                    m_state = State::END_STATE; 

                    break; 

                default: 

                    if(m_isAimHill) 

                    { 

                        if(m_mapOp.convAbsToRob(m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].dir) == robFront) 

                            m_state = State::MOVING_FR; 

                        if(m_mapOp.convAbsToRob(m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].dir) == robRight) 
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                            m_state = State::ROTATE_R; 

                        if(m_mapOp.convAbsToRob(m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].dir) == robLeft) 

                            m_state = State::ROTATE_L; 

                        if(m_mapOp.convAbsToRob(m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].dir) == robBack) 

                            m_state = State::ROTATE_B; 

                    } 

                    else 

                    { 

                        m_mapOp.TaleWhitePoints[m_mapOp.floor]--; 

                        //UMBA_ASSERT_FAIL(); 

                        m_isMapMovement = 0; 

                        m_state = State::MAP; 

                    } 

                    break; 

            } 

        } 

        if(m_state == State::BACK_MOVEMENT)//Отезд назад после обнаружения черной клетки 

        { 

            if(m_movement.goBack(m_isFirstCall)) 

            { 

                m_isFirstCall = 0; 

            } 

            else 

            { 

                m_isFirstCall = 1; 

                m_state = State::MAKE_ROAD; 

                m_mapOp.dir = m_mapOp.convRobToAbs(m_ChDir); 

                m_mapOp.addBlackPiont(); 

            } 

        } 

        if(m_state == State::HILL_MOVEMENT)//Езда по горке 

        { 

            m_movement.movement(resetEncoders);//нужно обнулять енуодеры каждый раз, чтоб они не ушли 

далеко вперед 

            if(!m_gyro.isHill()) 

            { 

                m_hillCount++; 

            } 
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            else 

            { 

                m_hillCount = 0; 

            } 

            GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 

            if(m_hillCount > hillCountLimitLeave) 

            { 

                GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                m_state = State::MAP; 

                m_hillCount = 0; 

                m_isFirstCall = 1; 

                m_mapOp.floor = !m_mapOp.floor;//if (floor == 0)floor = 1;else floor = 0; 

                if (m_isNewHill) 

                { 

                    m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].x = m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor]; 

                    m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills++].y = m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor]; 

                } 

                else 

                { 

                    m_isMapMovement = 0; 

                    m_isNewHill = 1; 

                    m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor] = m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].x; 

                    m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor] = m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].y; 

                    switch(m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][nOfMin].dir) 

                    { 

                        case (absFront): 

                            m_mapOp.dir = 2; 

                            break; 

                        case (absRight): 

                            m_mapOp.dir = 3; 

                            break; 

                        case (absBack): 

                            m_mapOp.dir = 0; 

                            break; 

                        case (absLeft): 

                            m_mapOp.dir = 1; 

                            break; 
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                    } 

                    //m_mapOp.chngeCor(m_mapOp.dir); 

                } 

            } 

        } 

 
        if(m_state == State::VICTIM_RIGHT)//Выдача набора жертве с права 

        { 

            m_isFirstMapRotate = 0; 

            m_movement.fullStop(); 

            m_serv.setAngle(rightServPosition); 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer2 > blinkRate) 

            { 

                if(m_pinState == PinState::DISABLE) 

                { 

                    GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::ENABLE; 

                } 

                else 

                { 

                    GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::DISABLE;                 

                } 

                ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

            } 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > fullKitGiveTime) 

            { 

                GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                m_serv.setAngle(midServPosition); 

                m_state = m_ResetState; 

                ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

            } 

            char str[15]; 

            sprintf(str, "time = %i    ", time_service::getCurTime() - ServiceTimer); 

            m_workDisp.print_String(0, 0, str, FONT_8X16); 

        } 

        if(m_state == State::VICTIM_LEFT)//Выдача набора жертве слева 

        { 
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            m_isFirstMapRotate = 0; 

            m_movement.fullStop(); 

            m_serv.setAngle(leftServPosition); 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer2 > blinkRate) 

            { 

                if(m_pinState == PinState::DISABLE) 

                { 

                    GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::ENABLE; 

                } 

                else 

                { 

                    GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::DISABLE;                 

                } 

                ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

            } 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > fullKitGiveTime) 

            { 

                GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                m_serv.setAngle(midServPosition); 

                m_state = m_ResetState; 

                ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

            } 

            char str[15]; 

            sprintf(str, "time = %i    ", time_service::getCurTime() - ServiceTimer); 

            m_workDisp.print_String(0, 0, str, FONT_8X16); 

        } 

        if(m_state == State::SIGNAL_VICTIM)//Просто просигналить о жертве, без выдачи набора 

        { 

            m_isFirstMapRotate = 0; 

            m_movement.fullStop(); 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer2 > blinkRate) 

            { 

                if(m_pinState == PinState::DISABLE) 

                { 

                    GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 
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                    m_pinState = PinState::ENABLE; 

                } 

                else 

                { 

                    GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::DISABLE;                 

                } 

                ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

            } 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > fullKitGiveTime) 

            { 

                GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                m_state = m_ResetState; 

                ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

            } 

            char str[15]; 

            sprintf(str, "time = %i    ", time_service::getCurTime() - ServiceTimer); 

            m_workDisp.print_String(0, 0, str, FONT_8X16); 

        } 

        if(m_state == State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT)//Выдача 2-x наборoB жертве с права 

        { 

            m_isFirstMapRotate = 0; 

            m_movement.fullStop(); 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer2 > blinkRate) 

            { 

                if(m_pinState == PinState::DISABLE) 

                { 

                    GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::ENABLE; 

                } 

                else 

                { 

                    GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::DISABLE;                 

                } 

                ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

            } 
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            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer < firstPhaseKitGiveTime)m_serv.setAngle(rightServPosition); 

             

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > firstPhaseKitGiveTime 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer < 

secondPhaseKitGiveTime)m_serv.setAngle(midServPosition); 

             

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > secondPhaseKitGiveTime  

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer < fullKitGiveTime)m_serv.setAngle(rightServPosition); 

             

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > fullKitGiveTime) 

            { 

                GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                m_serv.setAngle(midServPosition); 

                m_state = m_ResetState; 

                ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

            } 

            char str[15]; 

            sprintf(str, "time = %i    ", time_service::getCurTime() - ServiceTimer); 

            m_workDisp.print_String(0, 0, str, FONT_8X16); 

        } 

        if(m_state == State::DOUBLE_VICTIM_LEFT)//Выдача 2-x наборoB жертве слева 

        { 

            m_isFirstMapRotate = 0; 

            m_movement.fullStop(); 

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer2 > blinkRate) 

            { 

                if(m_pinState == PinState::DISABLE) 

                { 

                    GPIO_SetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::ENABLE; 

                } 

                else 

                { 

                    GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                    m_pinState = PinState::DISABLE;                 

                } 

                ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

            } 
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            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer < firstPhaseKitGiveTime)m_serv.setAngle(leftServPosition); 

             

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > firstPhaseKitGiveTime && 

               time_service::getCurTime() - ServiceTimer < 

secondPhaseKitGiveTime)m_serv.setAngle(midServPosition); 

             

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > secondPhaseKitGiveTime &&  

               time_service::getCurTime() - ServiceTimer < fullKitGiveTime)m_serv.setAngle(leftServPosition); 

             

            if(time_service::getCurTime() - ServiceTimer > fullKitGiveTime) 

            { 

                GPIO_ResetPin(otherPins::victimLed); 

                m_serv.setAngle(midServPosition); 

                m_state = m_ResetState; 

                ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

            } 

            char str[15]; 

            sprintf(str, "time = %i    ", time_service::getCurTime() - ServiceTimer); 

            m_workDisp.print_String(0, 0, str, FONT_8X16); 

        } 

        if(m_heatRi.takeTemp() >= heatContValue 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE     

            && m_distRi.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "heat right", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::VICTIM_RIGHT; 
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            ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

        } 

        if(m_heatLe.takeTemp() >= heatContValue 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 

            && m_distLe.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "heat left ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::VICTIM_LEFT; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime(); 

        } 

        if(m_cam.takeSens() == Camera::CameraResult::RESULT_L0 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 

            && m_distLe.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "H - left  ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 
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            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::DOUBLE_VICTIM_LEFT; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime();         

        } 

        if(m_cam.takeSens() == Camera::CameraResult::RESULT_R0 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 

            && m_distRi.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "H - right ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime();         

        } 

        if(m_cam.takeSens() == Camera::CameraResult::RESULT_L1 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 

            && m_distLe.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 
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            m_workDisp.print_String(0, 45, "S - left  ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::VICTIM_LEFT; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime();         

        } 

        if(m_cam.takeSens() == Camera::CameraResult::RESULT_R1 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 

            && m_distRi.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "S - right ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::VICTIM_RIGHT; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime();         

        } 

        if(m_cam.takeSens() == Camera::CameraResult::RESULT_L2 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 
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            && m_distLe.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "U - left  ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::SIGNAL_VICTIM; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime();         

        } 

        if(m_cam.takeSens() == Camera::CameraResult::RESULT_R2 

            && time_service::getCurTime() - ServiceTimer > victimTime//защита от сногократного срабатывания 

            && (!m_isMapMovement || m_isFirstMapRotate)//при езде по карте жертвы искать не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_LEFT//если уже выдаем, то тоже не нужно 

            && m_state != State::VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_LEFT 

            && m_state != State::DOUBLE_VICTIM_RIGHT 

            && m_state != State::SIGNAL_VICTIM 

            && m_state != State::PAUSE 

            && m_distRi.takeSens() < wallRast) 

        { 

            m_workDisp.Set_Color(BLUE); 

            m_workDisp.print_String(0, 45, "U - right ", FONT_5X8); 

            m_workDisp.Set_Color(RED); 

            m_pinState = PinState::DISABLE; 

            ServiceTimer2 = time_service::getCurTime();         

            m_ResetState = m_state; 

            m_state = State::SIGNAL_VICTIM; 

            ServiceTimer = time_service::getCurTime();         

        } 

        if(m_state == State::PAUSE) 

        { 

            m_movement.fullStop(); 

            if(GPIO_Read(otherPins::button2) && time_service::getCurTime() - m_pauseButton > pauseButtonTimer) 

            { 

                m_isAimHill = 0; 
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                m_isFirstCall = 1; 

                m_state = State::MAP; 

                m_pauseButton = time_service::getCurTime(); 

            } 

        } 

        else 

        { 

            if(GPIO_Read(otherPins::button2) && time_service::getCurTime() - m_pauseButton > pauseButtonTimer) 

            { 

                m_mapOp.useCheckPoint(); 

                m_state = State::PAUSE; 

                m_pauseButton = time_service::getCurTime(); 

            } 

        } 

        //volatile uint16_t light = pins::adcData[4]; 

         

        if(m_state != State::HILL_MOVEMENT 

        && m_state != State::BACK_MOVEMENT 

        && m_state != State::ROTATE_B 

        && m_state != State::ROTATE_R 

        && m_state != State::ROTATE_L 

        && m_state != State::PAUSE) 

        { 

            if(m_analogSenor.getAdc(m_analogSenor.lightSensor) > greyValue  

            && m_state != State::BACK_MOVEMENT 

            && m_state != State::ROTATE_B 

            && m_state != State::ROTATE_R 

            && m_state != State::ROTATE_L) 

            { 

                m_greyCount++; 

            } 

            else  

            { 

                m_greyCount = 0; 

            } 

            if(m_greyCount >= greyCountConst) 

            { 
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                m_isFirstCall = 1; 

                m_state = State::BACK_MOVEMENT; 

            } 

            if(m_hillCount > hillCountLimitFind) 

            { 

                m_hillCount = 0; 

                if(m_isNewHill) 

                { 

                    if(m_state == State::MOVING_FR)m_mapOp.dir = m_mapOp.convRobToAbs(m_ChDir); 

                    switch(m_mapOp.dir) 

                    { 

                        case absFront: 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].x = 

m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].y = 

m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = m_mapOp.dir; 

                            m_mapOp.hills[!m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = absBack; 

                            break; 

                        case absRight: 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].x = 

m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].y = 

m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = m_mapOp.dir; 

                            m_mapOp.hills[!m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = absLeft; 

                            break; 

                        case absBack: 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].x = 

m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].y = 

m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = m_mapOp.dir; 

                            m_mapOp.hills[!m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = absFront; 

                            break; 

                        case absLeft: 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].x = 

m_mapOp.robCorX[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].y = 

m_mapOp.robCorY[m_mapOp.floor]; 

                            m_mapOp.hills[m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = m_mapOp.dir; 
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 m_mapOp.hills[!m_mapOp.floor][m_mapOp.numOfHills].dir = absRight; 

 break; 

     } 

 } 

 else 

 { 

     //m_mapOp.dir = m_mapOp.convRobToAbs(m_ChDir); 

 } 

 m_state = State::HILL_MOVEMENT; 

   } 

   if(m_gyro.isHill()) 

   { 

 m_hillCount++; 

   } 

   else m_hillCount = 0; 

       } 

       if(m_state == State::END_STATE) 

       { 

   m_pinState = PinState::DISABLE; 

   ServiceTimer2 = time_service::getCurTime(); 

   m_ResetState = m_state; 

   m_state = State::SIGNAL_VICTIM; 

   ServiceTimer = time_service::getCurTime();        

       } 

   } 

   else 

   { 

       m_movement.fullStop(); 

   } 

} 

Функция масштабирования. 

def inter(Iimg, endX, endY, xo, yo, xt, yt): 

   if (xo == yo | yo == yt): pass 

   xIT = 0 

   yIT = 0 

   temp = Iimg 
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    for xIT in range(endX): 

        for yIT in range(endY): 

            Ix = xIT * ((xt - xo) / endX) + xo 

            Iy = yIT * ((yt - yo) / endY) + yo 

            Ix2 = (xIT + 1) * ((xt - xo) / endX) + xo 

            Iy2 = (yIT + 1) * ((yt - yo) / endY) + yo 

            nOfPix = 0 

            pixSumm = 0 

            #print(Ix);print(Ix2);print(Iy);print(Iy2);print(" ") 

            for xIT2 in range(int(Ix), int(Ix2)): 

                for yIT2 in range(int(Iy), int(Iy2)): 

                    if xIT2 >= Iimg.width() or yIT2 >= Iimg.height(): 

                        continue 

                    #Iimg.set_pixel(int(xIT2), int(yIT2),255) 

                    nOfPix += 1 

                    pixSumm += Iimg.get_pixel(int(xIT2), int(yIT2)) 

            if(nOfPix == 0):continue 

            temp.set_pixel(yIT, xIT, int(pixSumm / nOfPix)) 

    return (temp) 
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PIC802 COC8 
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PIC1602 COC16 

PIC1701 
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PIC2902 COC29 

PIC3001 

PIC3002 COC30 

PIC3101 

PIC3102 COC31 

PIC3201 

PIC3202 COC32 
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схема электрическая принципиальная

SGND

Z1
12МГц

50В
C5 12

50В
C6 12

SGND

50В
0,1мк
C1

50В
2,2мк
C2

50В
2,2мк
C3

MCU_SWCLK

MCU_SWDIO

MCU_TRACE

1 (лист 1, 2, 3, 4, 5)

MCU_MOTOR1_INV

MCU_MOTOR1_EN

MCU_MOTOR3_INV

MCU_MOTOR3_EN

MCU_MOTOR4_INV

MCU_MOTOR4_EN

MCU_LASER_I2C1_SDA
MCU_LASER_I2C1_SCL

MCU_TEMPERATURE_I2C3_SDA

MCU_TEMPERATURE_I2C3_SCL

MCU_LASER1_XSHUT
MCU_LASER2_XSHUT
MCU_LASER3_XSHUT
MCU_LASER4_XSHUT

MCU_LASER6_XSHUT

MCU_UART3_GYRO_TX
MCU_UART3_GYRO_RX

MCU_MOTOR3_IN1
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MCU_SPI3_SCLK

0

R1

SGND PGND

MCU_MOTOR1_CURRENT
MCU_MOTOR2_CURRENT
MCU_MOTOR3_CURRENT

MCU_MOTOR4_CURRENT

MCU_SERVO_SIGNAL

MCU_SPI3_CS

MCU_LIGHT_SENSOR_SIGNAL

VD1
GREEN

SGND

R6
200

+3,3В

MCU_LED_OK

MCU_LED_ERR

MCU_MOTOR2_EN

MCU_LED_OK
MCU_LED_ERR

IRLML2502TRPBF
VT1

MCU_LASER1_SWITCH
MCU_LASER2_SWITCH
MCU_LASER3_SWITCH

MCU_LASER4_SWITCH

10к

R4100

R2

TRACECLK/ FSMC_A23 /  ETH_MII_TXD3 // PE2 1

TRACED0/FSMC_A19 // PE3
2

TRACED1/FSMC_A20 /  DCMI_D4 // PE4 3

TRACED2 / FSMC_A21 /  TIM9_CH1 / DCMI_D6 // PE5
4

TRACED3 / FSMC_A22 /  TIM9_CH2 / DCMI_D7 // PE6 5

RTC_AF1 // PC137

OSC32_IN // PC14
8

OSC32_OUT // PC159

FSMC_A0 / I2C2_SDA // PF0 10

FSMC_A1 / I2C2_SCL // PF1
11

FSMC_A2 / I2C2_SMBA // PF2 12

FSMC_A3 //  ADC3_IN9 // PF3
13

FSMC_A4 //  ADC3_IN14 // PF4 14

FSMC_A5 //  ADC3_IN15 // PF5
15

TIM10_CH1 /  FSMC_NIORD // ADC3_IN4 // PF6 18

TIM11_CH1 / FSMC_NREG // ADC3_IN5 // PF7
19

TIM13_CH1 /  FSMC_NIOWR // ADC3_IN6 // PF8 20

TIM14_CH1 / FSMC_CD // ADC3_IN7 // PF9
21

FSMC_INTR // ADC3_IN8 // PF10 22

OSC_IN // PH0 23

OSC_OUT // PH1 24

NRST
25

OTG_HS_ULPI_STP // ADC123_IN10 // PC026

ETH_MDC // ADC123_IN11 // PC127

SPI2_MISO / OTG_HS_ULPI_DIR / TH_MII_TXD2 / I2S2ext_SD // ADC123_IN12 // PC2
28

SPI2_MOSI / I2S2_SD /  OTG_HS_ULPI_NXT /  ETH_MII_TX_CLK // ADC123_IN13 // PC329

VREF
32

USART2_CTS / UART4_TX / ETH_MII_CRS / TIM2_CH1_ETR /  TIM5_CH1 /
34

USART2_CTS / UART4_TX / USART2_RTS /  UART4_RX/  ETH_RMII_REF_CLK /  ETH_MII_RX_CLK /35

TIM5_CH2 / TIMM2_CH2 // ADC123_IN1 // PA1
USART2_TX/TIM5_CH3 /  TIM9_CH1 / TIM2_CH3 /  ETH_MDIO // ADC123_IN2 // PA236

USART2_RX/TIM5_CH4 /  TIM9_CH2 / TIM2_CH4 / OTG_HS_ULPI_D0 /37

ETH_MII_COL / ADC123_IN3 // PA3
SPI1_NSS / SPI3_NSS /  USART2_CK / I2S3_WS // ADC12_IN4 / DAC1_OUT // PA440

SPI1_SCK / OTG_HS_ULPI_CK / TIM2_CH1_ETR/  TIM8_CHIN // ADC12_IN5 / DAC2_OUT // PA5
41

SPI1_MISO /  TIM8_BKIN/TIM13_CH1 / TIM3_CH1  / TIM1_BKIN // ADC12_IN6 // PA642

SPI1_MOSI/ TIM8_CH1N /  TIM14_CH1/TIM3_CH2/  ETH_MII_RX_DV /  TIM1_CH1N /
43

RMII_CRS_DV // ADC12_IN7 // PA7

ETH_RMII_RX_D0 /  ETH_MII_RX_D0 // ADC12_IN14 // PC4
44

ETH_RMII_RX_D1 /  ETH_MII_RX_D1 // ADC12_IN15 // PC545

TIM3_CH3 / TIM8_CH2N/  OTG_HS_ULPI_D1/  ETH_MII_RXD2 /  TIM1_CH2N // ADC12_IN8 // PB046

TIM3_CH4 / TIM8_CH3N/  OTG_HS_ULPI_D2/  ETH_MII_RXD3 /  OTG_HS_INTN /
47

TIM1_CH3N/ // ADC12_IN9 // PB1
BOOT1 // PB2

48

DCMI_12 // PF11 49

FSMC_A6 // PF12
50

FSMC_A7 // PF13 53

FSMC_A8 // PF14
54

FSMC_A9 // PF15 55

FSMC_A10 // PG0 56

FSMC_A11 // PG1
57

FSMC_D4 / TIM1_ETR // PE7
58

FSMC_D5 / TIM1_CH1N // PE8 59

FSMC_D6 / TIM1_CH1 // PE9
60

FSMC_D7 / TIM1_CH2N // PE10 63

FSMC_D8 / TIM1_CH2 // PE11
64

FSMC_D9 / TIM1_CH3N // PE12 65

FSMC_D10 / TIM1_CH3 // PE13
66

FSMC_D11 / TIM1_CH4 // PE14 67

FSMC_D12 / TIM1_BKIN // PE15 68

SPI2_SCK / I2S2_CK /  I2C2_SCL/ USART3_TX /  OTG_HS_ULPI_D3 /  ETH_MII_RX_ER /  TIM2_CH3 // PB10
69

I2C2_SDA/USART3_RX/  OTG_HS_ULPI_D4 /  ETH_RMII_TX_EN/  ETH_MII_TX_EN /  TIM2_CH4 // PB1170

VCAP171

SPI2_NSS / I2S2_WS /  I2C2_SMBA/  USART3_CK/ TIM1_BKIN /  CAN2_RX / OTG_HS_ULPI_D5 /
73

ETH_RMII_TXD0 /  ETH_MII_TXD0 / OTG_HS_ID // PB12
SPI2_SCK / I2S2_CK /  USART3_CTS/  TIM1_CH1N /CAN2_TX /  OTG_HS_ULPI_D6 /  ETH_RMII_TXD1 /

74

ETH_MII_TXD1 // OTG_HS_VBUS // PB13
SPI2_MISO/ TIM1_CH2N /  TIM12_CH1 /  OTG_HS_DM/  USART3_RTS /  TIM8_CH2N/I2S2ext_SD // PB14

75

SPI2_MOSI / I2S2_SD / TIM1_CH3N / TIM8_CH3N / TIM12_CH2 / OTG_HS_DP // PB1576

FSMC_D13 / USART3_TX // PD8 77

FSMC_D14 / USART3_RX // PD9
78

FSMC_D15 / USART3_CK // PD10 79

FSMC_CLE /  FSMC_A16/USART3_CTS // PD11
80

FSMC_ALE/  FSMC_A17/TIM4_CH1 /  USART3_RTS// PD12 81

FSMC_A18/TIM4_CH2 // PD13
82

FSMC_D0 / TIM4_CH3 // PD14 85

FSMC_D1 / TIM4_CH4 // PD15
86

FSMC_A12 // PG2 87

FSMC_A13 // PG3
88

FSMC_A14 // PG4 89

FSMC_A15 // PG5
90

FSMC_INT2 // PG6 91

FSMC_INT3 / USART6_CK // PG7 92

FSMC_INT3 / USART6_CK // PG8
93

I2S2_MCK / TIM8_CH1 / SDIO_D6 / USART6_TX / DCMI_D0 / TIM3_CH1 // PC6
96

I2S3_MCK /  TIM8_CH2/SDIO_D7 /  USART6_RX /  DCMI_D1/TIM3_CH2 // PC797

TIM8_CH3/SDIO_D0  /TIM3_CH3/ USART6_CK /  DCMI_D2 // PC8
98

I2S_CKIN/ MCO2 /  TIM8_CH4/SDIO_D1 /  /I2C3_SDA / DCMI_D3 /  TIM3_CH4 // PC999

MCO1 / USART1_CK/  TIM1_CH1/ I2C3_SCL/  OTG_FS_SOF // PA8
100

USART1_TX/ TIM1_CH2 /  I2C3_SMBA / DCMI_D0 // OTG_FS_VBUS // PA9101

USART1_RX/ TIM1_CH3 / OTG_FS_ID / DCMI_D1 // PA10
102

USART1_CTS / CAN1_RX  / TIM1_CH4 / OTG_FS_DM // PA11103

USART1_RTS / CAN1_TX/  TIM1_ETR/ OTG_FS_DP // PA12
104

JTMS-SWDIO // PA1
105

VCAP2
106

JTCK-SWCLK // PA14109

JTDI / SPI3_NSS / I2S3_WS/TIM2_CH1_ETR / SPI1_NSS // PA15110

SPI3_SCK / I2S3_CK/  UART4_TX/SDIO_D2 / DCMI_D8 / USART3_TX // PC10
111

UART4_RX/ SPI3_MISO / SDIO_D3 / USART3_RX /  I2S3ext_SD // PC11112

UART5_TX/SDIO_CK /  DCMI_D9 / SPI3_MOSI  /I2S3_SD / USART3_CK // PC12
113

FSMC_D2/CAN1_RX // PD0
114

FSMC_D3/CAN1_TX // PD1 115

TIM3_ETR / UART5_RX / SDIO_CMD // PD2
116

FSMC_CLK / USART2_CTS // PD3 117

FSMC_NOE/USART2_RTS // PD4
118

FSMC_NWE/USART2_TX // PD5 119

FSMC_NWAIT / USART2_RX // PD6 122

USART2_CK/FSMC_NE1 / FSMC_NCE2 // PD7
123

USART6_RX /  FSMC_NE2 / FSMC_NCE3 // PG9 124

FSMC_NCE4_1/  FSMC_NE3 // PG10
125

FSMC_NCE4_2 /  ETH_MII_TX_EN/  ETH _RMII_TX_EN // PG11 126

FSMC_NE4 /  USART6_RTS // PG12
127

FSMC_A24 /  USART6_CTS  /ETH_MII_TXD0/  ETH_RMII_TXD0 // PG13 128

FSMC_A25 / USART6_TX  /ETH_MII_TXD1/  ETH_RMII_TXD1 // PG14
129

USART6_CTS / DCMI_D13 // PG15 132

JTDO/ TRACESWO/  SPI3_SCK / I2S3_CK /  TIM2_CH2 / SPI1_SCK // PB3133

NJTRST/ SPI3_MISO /  TIM3_CH1 / SPI1_MISO /  I2S3ext_SD // PB4
134

I2C1_SMBA/ CAN2_RX /  OTG_HS_ULPI_D7 /  ETH_PPS_OUT/TIM3_CH  2 / SPI1_MOSI/135

SPI3_MOSI / I2S3_SD // PB5
I2C1_SCL/ TIM4_CH1 /  CAN2_TX /  DCMI_D5/USART1_TX // PB6136

I2C1_SDA / FSMC_NL /  DCMI_VSYNC /  USART1_RX/ TIM4_CH2 // PB7
137

BOOT0 // VPP138

TIM4_CH3/SDIO_D4/  TIM10_CH1 / DCMI_D6 /  ETH_MII_TXD3 /  I2C1_SCL/ CAN1_RX // PB8139

SPI2_NSS/ I2S2_WS /  TIM4_CH4/ TIM11_CH1/  SDIO_D5 / DCMI_D7 /  I2C1_SDA / CAN1_TX // PB9140

TIM4_ETR / FSMC_NBL0 /  DCMI_D2 // PE0
141

FSMC_NBL1 / DCMI_D3 // PE1 142

TIM8_ETR // ADC123_IN0 // WKUP // PA0 MCU

DD1A

STM32F407ZGT6

MCU_MOTOR2_IN1
MCU_MOTOR2_IN2

MCU_MOTOR1_IN1
MCU_MOTOR1_IN2

MCU_MOTOR4_ENC_CH_A
MCU_MOTOR4_ENC_CH_B

MCU_MOTOR3_ENC_CH_A
MCU_MOTOR3_ENC_CH_B

MCU_MOTOR2_ENC_CH_A

MCU_MOTOR2_ENC_CH_B

MCU_MOTOR1_ENC_CH_A

MCU_MOTOR1_ENC_CH_B

MCU_POSITION_SENSOR4
MCU_POSITION_SENSOR3

MCU_POSITION_SENSOR1

MCU_POSITION_SENSOR2

MCU_RIGHT_SENS_SWITCH

MCU_LEFT_CAM_PORT1
MCU_LEFT_CAM_PORT2
MCU_RIGHT_CAM_PORT1
MCU_RIGHT_CAM_PORT2

MCU_LEFT_SENS_SWITCH
MCU_LASER5_XSHUT

MCU_RST
MCU_USART6_Rx

MCU_USART6_Tx

50В
0,1мк
C4

SGND

+3,3В

VD2
RED

SGND

R7
200

+3,3В

IRLML2502TRPBF
VT2

10к

R5100

R3

MCU_SHARP_SENSOR_SIGNAL

MCU_LED_ROOF
MCU_BUTTON1
MCU_BUTTON2

MCU_MOTOR2_INV

MCU_DISPLAY_RES

PIC101 
PIC102 COC1 

PIC201 
PIC202 COC2 

PIC301 
PIC302 COC3 

PIC401 

PIC402 COC4 

PIC501 PIC502 

COC5 

PIC601 PIC602 
COC6 

PIDD101 

PIDD102 

PIDD103 

PIDD104 

PIDD105 

PIDD107 

PIDD108 

PIDD109 

PIDD1010 

PIDD1011 

PIDD1012 

PIDD1013 

PIDD1014 

PIDD1015 

PIDD1018 

PIDD1019 

PIDD1020 

PIDD1021 

PIDD1022 

PIDD1023 

PIDD1024 

PIDD1025 

PIDD1026 

PIDD1027 

PIDD1028 

PIDD1029 

PIDD1032 

PIDD1034 

PIDD1035 

PIDD1036 

PIDD1037 

PIDD1040 

PIDD1041 

PIDD1042 

PIDD1043 

PIDD1044 

PIDD1045 

PIDD1046 

PIDD1047 

PIDD1048 

PIDD1049 

PIDD1050 

PIDD1053 

PIDD1054 

PIDD1055 

PIDD1056 

PIDD1057 

PIDD1058 

PIDD1059 

PIDD1060 

PIDD1063 

PIDD1064 

PIDD1065 

PIDD1066 

PIDD1067 

PIDD1068 

PIDD1069 

PIDD1070 

PIDD1071 

PIDD1073 

PIDD1074 

PIDD1075 

PIDD1076 

PIDD1077 

PIDD1078 

PIDD1079 

PIDD1080 

PIDD1081 

PIDD1082 

PIDD1085 

PIDD1086 

PIDD1087 

PIDD1088 

PIDD1089 

PIDD1090 

PIDD1091 

PIDD1092 

PIDD1093 

PIDD1096 

PIDD1097 

PIDD1098 

PIDD1099 

PIDD10100 

PIDD10101 

PIDD10102 

PIDD10103 

PIDD10104 

PIDD10105 

PIDD10106 

PIDD10109 

PIDD10110 

PIDD10111 

PIDD10112 

PIDD10113 

PIDD10114 

PIDD10115 

PIDD10116 

PIDD10117 

PIDD10118 

PIDD10119 

PIDD10122 

PIDD10123 

PIDD10124 

PIDD10125 

PIDD10126 

PIDD10127 

PIDD10128 

PIDD10129 

PIDD10132 

PIDD10133 

PIDD10134 

PIDD10135 

PIDD10136 

PIDD10137 

PIDD10138 

PIDD10139 

PIDD10140 

PIDD10141 

PIDD10142 

CODD1A 

PIR101 PIR102 

COR1 

PIR201 PIR202 

COR2 

PIR301 PIR302 

COR3 

PIR401 PIR402 

COR4 

PIR501 PIR502 

COR5 

PIR601 

PIR602 
COR6 

PIR701 

PIR702 

COR7 

PIVD101 

PIVD102 COVD1 

PIVD201 

PIVD202 
COVD2 

PIVT101 

PIVT102 

PIVT103 COVT1 

PIVT201 

PIVT202 

PIVT203 COVT2 

PIZ101 

PIZ102 

COZ1 
PIC402 

PIDD1032 

PIR602 

PIR702 

PIDD10142 
NLMCU0BUTTON1 

PIDD101 
NLMCU0BUTTON2 

PIDD10112 

NLMCU0DISPLAY0RES 

PIDD1056 
NLMCU0LASER10SWITCH 

PIDD1090 
NLMCU0LASER10XSHUT 

PIDD1057 

NLMCU0LASER20SWITCH 

PIDD1091 
NLMCU0LASER20XSHUT 

PIDD1087 
NLMCU0LASER30SWITCH 

PIDD1092 
NLMCU0LASER30XSHUT 

PIDD10125 
NLMCU0LASER40SWITCH 

PIDD1093 
NLMCU0LASER40XSHUT 

PIDD10128 
NLMCU0LASER50XSHUT 

PIDD1050 
NLMCU0LASER60XSHUT 

PIDD10137 
NLMCU0LASER0I2C10SCL 

PIDD10136 

NLMCU0LASER0I2C10SDA 

PIDD1054 

PIR301 

NLMCU0LED0ERR 

PIDD1053 

PIR201 
NLMCU0LED0OK 

PIDD10141 
NLMCU0LED0ROOF 

PIDD1065 

NLMCU0LEFT0CAM0PORT1 

PIDD1066 
NLMCU0LEFT0CAM0PORT2 

PIDD10127 
NLMCU0LEFT0SENS0SWITCH 

PIDD1022 
NLMCU0LIGHT0SENSOR0SIGNAL 

PIDD1014 
NLMCU0MOTOR10CURRENT 

PIDD10114 

NLMCU0MOTOR10EN 

PIDD1060 

NLMCU0MOTOR10ENC0CH0A 

PIDD1064 

NLMCU0MOTOR10ENC0CH0B 

PIDD1036 
NLMCU0MOTOR10IN1 

PIDD1037 
NLMCU0MOTOR10IN2 

PIDD10118 
NLMCU0MOTOR10INV 

PIDD1015 

NLMCU0MOTOR20CURRENT 

PIDD10115 
NLMCU0MOTOR20EN 

PIDD1034 

NLMCU0MOTOR20ENC0CH0A 

PIDD1035 
NLMCU0MOTOR20ENC0CH0B 

PIDD104 
NLMCU0MOTOR20IN1 

PIDD105 
NLMCU0MOTOR20IN2 

PIDD10119 
NLMCU0MOTOR20INV 

PIDD1018 

NLMCU0MOTOR30CURRENT 

PIDD10116 
NLMCU0MOTOR30EN 

PIDD1042 

NLMCU0MOTOR30ENC0CH0A 

PIDD1043 

NLMCU0MOTOR30ENC0CH0B 

PIDD1020 

NLMCU0MOTOR30IN1 

PIDD1021 
NLMCU0MOTOR30IN2 

PIDD10123 
NLMCU0MOTOR30INV 

PIDD1013 
NLMCU0MOTOR40CURRENT 

PIDD10117 
NLMCU0MOTOR40EN 

PIDD1081 

NLMCU0MOTOR40ENC0CH0A 
PIDD1082 

NLMCU0MOTOR40ENC0CH0B 

PIDD1096 
NLMCU0MOTOR40IN1 

PIDD1097 
NLMCU0MOTOR40IN2 

PIDD1077 
NLMCU0MOTOR40INV 

PIDD10139 
NLMCU0POSITION0SENSOR1 

PIDD1019 

NLMCU0POSITION0SENSOR2 

PIDD1046 
NLMCU0POSITION0SENSOR3 

PIDD1047 
NLMCU0POSITION0SENSOR4 

PIDD1067 
NLMCU0RIGHT0CAM0PORT1 

PIDD1068 
NLMCU0RIGHT0CAM0PORT2 

PIDD10126 
NLMCU0RIGHT0SENS0SWITCH 

PIC102 

PIDD1025 
NLMCU0RST 

PIDD1076 

NLMCU0SERVO0SIGNAL 

PIDD1026 
NLMCU0SHARP0SENSOR0SIGNAL 

PIDD1055 
NLMCU0SPI30CS 

PIDD10113 
NLMCU0SPI30MOSI0DIN 

PIDD10111 

NLMCU0SPI30SCLK 

PIDD10109 
NLMCU0SWCLK 

PIDD10105 
NLMCU0SWDIO 

PIDD10100 

NLMCU0TEMPERATURE0I2C30SCL 

PIDD1099 
NLMCU0TEMPERATURE0I2C30SDA 

PIDD10133 
NLMCU0TRACE 

PIDD1069 
NLMCU0UART30GYRO0RX 

PIDD1070 
NLMCU0UART30GYRO0TX 

PIDD10124 
NLMCU0USART60Rx 

PIDD10129 
NLMCU0USART60Tx 

PIC202 

PIDD1071 

PIC302 

PIDD10106 

PIC501 PIDD1023 

PIZ101 

PIC601 

PIDD1024 

PIZ102 

PIDD102 

PIDD103 

PIDD107 

PIDD108 

PIDD109 

PIDD1010 

PIDD1011 

PIDD1012 

PIDD1027 

PIDD1028 

PIDD1029 

PIDD1040 

PIDD1041 

PIDD1044 

PIDD1045 

PIDD1048 

PIDD1049 

PIDD1058 

PIDD1059 

PIDD1063 

PIDD1073 

PIDD1074 

PIDD1075 

PIDD1078 

PIDD1079 

PIDD1080 

PIDD1085 

PIDD1086 

PIDD1088 

PIDD1089 

PIDD1098 

PIDD10101 

PIDD10102 

PIDD10103 

PIDD10104 

PIDD10110 

PIDD10122 

PIDD10132 

PIDD10134 

PIDD10135 

PIDD10140 PIR202 

PIR402 

PIVT101 

PIR302 

PIR502 

PIVT201 

PIR601 

PIVD102 

PIR701 

PIVD202 

PIVD101 

PIVT103 

PIVD201 
PIVT203 

PIR101 

PIC101 PIC201 PIC301 

PIC401 

PIC502 

PIC602 

PIDD10138 

PIR102 

PIR401 

PIR501 

PIVT102 

PIVT202 
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TPD2S017

IN13

IN2
4

GND
2VCC 5

OUT1 1*DR
OUT2

6

DA6

0,1мкФ
50В

C48

+3,3В

SGND

TPD2S017

IN13

IN2
4

GND 2VCC
5

OUT1 1*DR
OUT2

6

DA5

0,1мкФ
50В

C47

+3,3В

SGND

+3,3В

SGND

10к
R75

10к
R79

10к
R83

+3,3В

TPD2S017

IN1
3

IN24

GND 2VCC
5

OUT1
1*DR

OUT2 6

DA8

0,1мкФ
50В

C50

+3,3В

SGND

TPD2S017

IN1
3

IN24

GND
2VCC 5

OUT1
1*DR

OUT2 6

DA7

0,1мкФ
50В

C49

+3,3В

SGND

SGND

10к
R76

10к
R80

10к
R84

+3,3В

TPD2S017

IN13

IN24

GND
2VCC 5

OUT1 1*DR
OUT2 6

DA10

0,1мкФ
50В

C52

+3,3В

SGND

TPD2S017

IN13

IN2
4

GND 2VCC
5

OUT1 1*DR
OUT2

6

DA9

0,1мкФ
50В

C51

+3,3В

SGND

SGND

10к
R77

10к
R81

10к
R85

+3,3В

TPD2S017

IN13

IN24

GND
2VCC 5

OUT1 1*DR
OUT2 6

DA12

0,1мкФ
50В

C54

+3,3В

SGND

TPD2S017

IN13

IN2
4

GND 2VCC
5

OUT1 1*DR
OUT2

6

DA11

0,1мкФ
50В

C53

+3,3В

SGND

SGND

10к
R78

10к
R82

10к
R86

+3,3В

1(лист 1, 2, 3, 4, 5)

0,2A
FU1

+3,3В

+3,3В

+3,3В

MCU_LASER1_XSHUT

MCU_LASER_I2C1_SDA
MCU_LASER_I2C1_SCL

MCU_LASER2_XSHUT

MCU_LASER_I2C1_SDA
MCU_LASER_I2C1_SCL

MCU_LASER3_XSHUT

MCU_LASER_I2C1_SDA
MCU_LASER_I2C1_SCL

MCU_LASER4_XSHUT

MCU_LASER_I2C1_SDA
MCU_LASER_I2C1_SCL

MCU_LASER5_XSHUT

MCU_LASER_I2C1_SDA
MCU_LASER_I2C1_SCL

0,2A
FU2

0,2A
FU3

0,2A
FU4

IRLML2502TRPBF
VT3
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100
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+3,3В
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10к
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10к
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10к
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+3,3В
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10к
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+3,3В
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R72
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R73
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1
2
3
4
5
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GND
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6 XSHUT

X1
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1
2
3
4
5
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GND
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4
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4
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COC47 
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PIC4901 

PIC4902 
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PIC5402 
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PIC5601 
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PIDA504 
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CODA7 
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PIDA1401 
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PIDA1405 

PIDA1406 
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CODA16 
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PIDA1703 

PIDA1704 

PIDA1705 
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PIDA1802 

PIDA1803 

PIDA1804 

PIDA1805 

PIDA1806 

CODA18 

PIDA1901 

PIDA1902 
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PIDA1904 

PIDA1905 
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CODA19 
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PIDA2002 

PIDA2003 

PIDA2004 
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PIDA2006 

CODA20 

PIDA2101 
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PIDA2103 

PIDA2104 

PIDA2105 
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CODA21 

PIFU101 

PIFU102 
COFU1 

PIFU201 

PIFU202 
COFU2 

PIFU301 

PIFU302 
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PIFU401 

PIFU402 
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PIFU501 

PIFU502 
COFU5 

PIFU601 

PIFU602 
COFU6 

PIR7101 PIR7102 

PIR7103 PIR7104 

PIR7105 PIR7106 
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PIR7201 PIR7202 

PIR7203 PIR7204 

PIR7205 PIR7206 

PIR7207 PIR7208 

COR72 

PIR7301 PIR7302 

PIR7303 PIR7304 

PIR7305 PIR7306 

PIR7307 PIR7308 

COR73 

PIR7401 PIR7402 

PIR7403 PIR7404 

PIR7405 PIR7406 

PIR7407 PIR7408 

COR74 

PIR7501 

PIR7502 
COR75 

PIR7601 

PIR7602 

COR76 

PIR7701 

PIR7702 

COR77 

PIR7801 

PIR7802 

COR78 

PIR7901 

PIR7902 
COR79 

PIR8001 

PIR8002 

COR80 

PIR8101 

PIR8102 

COR81 

PIR8201 

PIR8202 

COR82 

PIR8301 

PIR8302 
COR83 

PIR8401 

PIR8402 

COR84 

PIR8501 

PIR8502 

COR85 

PIR8601 

PIR8602 

COR86 

PIR8701 PIR8702 

COR87 

PIR8801 PIR8802 

COR88 

PIR8901 PIR8902 

COR89 

PIR9001 PIR9002 

COR90 

PIR9101 

PIR9102 

COR91 

PIR9201 PIR9202 

COR92 

PIR9301 PIR9302 

COR93 

PIR9401 PIR9402 

COR94 

PIR9501 PIR9502 

COR95 

PIR9601 PIR9602 

COR96 

PIR9701 PIR9702 

COR97 

PIR9801 PIR9802 

COR98 

PIR9901 PIR9902 

COR99 

PIR10001 PIR10002 

COR100 

PIR10101 PIR10102 

COR101 

PIR10201 PIR10202 

COR102 

PIR10501 PIR10502 

PIR10503 PIR10504 

PIR10505 PIR10506 

PIR10507 PIR10508 

COR105 

PIR10601 PIR10602 

PIR10603 PIR10604 

PIR10605 PIR10606 

PIR10607 PIR10608 

COR106 

PIR10701 

PIR10702 
COR107 

PIR10801 

PIR10802 

COR108 

PIR10901 

PIR10902 
COR109 

PIR11001 

PIR11002 

COR110 

PIR11101 

PIR11102 
COR111 

PIR11201 

PIR11202 

COR112 

PIR11401 

PIR11402 

COR114 

PIR11701 

PIR11702 

COR117 

PIR11801 

PIR11802 

COR118 

PIR12001 PIR12002 

COR120 

PIR12101 PIR12102 

COR121 

PIR12201 

PIR12202 

COR122 

PIR12301 

PIR12302 

COR123 

PIR12401 PIR12402 

COR124 

PIR12501 

PIR12502 

COR125 

PIR12601 

PIR12602 

COR126 

PIR12701 

PIR12702 

COR127 

PIR12801 PIR12802 

COR128 

PIVT301 

PIVT302 
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PIVT401 
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PIVT403 COVT4 
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PIVT601 
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PIVT803 COVT8 
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PIX201 
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PIX205 

PIX206 
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PIX301 

PIX302 

PIX303 

PIX304 

PIX305 

PIX306 

COX3 

PIX401 

PIX402 

PIX403 

PIX404 

PIX405 

PIX406 

COX4 

PIX501 

PIX502 

PIX503 

PIX504 

PIX505 

PIX506 

PIX507 

PIX508 

PIX509 
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COX5 

PIX601 

PIX602 

PIX603 

PIX604 

PIX605 

PIX606 

PIX607 

PIX608 

PIX609 

PIX6010 
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PIDA1605 
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PIFU102 
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VD9
BLUE
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MCU_MOTOR1_ENC_CH_B
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MCU_POSITION_SENSOR2
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Цепь
1
2
3
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GND
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SGND

+5В
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FU8
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PGND

PGNDPGND

PGNDPGND

+14,4В
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100
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1
2
3
4
5
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GND
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ENCODER1_B
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6 ENCODER2_B
7 ENCODER3_A
8 ENCODER3_B
9 ENCODER4_A
10 ENCODER4_B
11
12
13
14
15
16

HALL_SENSOR1
HALL_SENSOR2
HALL_SENSOR3
HALL_SENSOR4
LIGHT_SENSOR

NC

X10

IDC 16

Разъем с коммутационной платы

Разъем с коммутационной платы

(логика)

(моторы и питание)

Сервопривод

MCU_SWDIO

MCU_SWCLK

+3,3В

Цепь
1
2
3
4
5

+3,3В
SWCLK
GND

SWDIO
NRST

6TRACESWO

X7

PLS-6

MCU_RST

MCU_TRACE

SGND

VD6
MBR2H100SFT3G

TPD2S017

IN1
3

IN2 4

GND
2 VCC5

OUT1
1 *DR

OUT26

DA23

0,1мк
50В

C68

+3,3В

SGND

TPD2S017

IN1 3

IN2
4

GND2 VCC
5

OUT11 *DR
OUT2

6

DA22

0,1мк
50В

C67

+3,3В

SGND

R142

100
R143

100
R144

100
R145

100

SWD

MicroFit-14

Цепь
1
2
3
4
5

MOTOR1_1
+14,4В
PGND

BUTTON_2
PGND

6+14,4В
7MOTOR4_1
8MOTOR1_2
9MOTOR3_1
10MOTOR3_2
11BUTTON_1
12
13
14

MOTOR2_2
MOTOR2_1
MOTOR4_2

угловой

XP2

BUTTON_1

BUTTON_2

330
R131

560
R130

3,3к
R129

PIC6401 
PIC6402 

COC64 

PIC6501 
PIC6502 

COC65 

PIC6601 
PIC6602 

COC66 

PIC6701 

PIC6702 

COC67 

PIC6801 

PIC6802 
COC68 

PIC6901 
PIC6902 

COC69 

PIC7001 
PIC7002 

COC70 

PIC7101 
PIC7102 

COC71 

PIC7201 
PIC7202 

COC72 PIC7301 
PIC7302 

COC73 

PIC7401 

PIC7402 
COC74 

PIC7501 

PIC7502 
COC75 

PIC7601 

PIC7602 
COC76 

PIC7701 

PIC7702 
COC77 

PIC7801 

PIC7802 
COC78 

PIC7901 

PIC7902 
COC79 

PIC8001 

PIC8002 COC80 

PIDA2201 

PIDA2202 

PIDA2203 

PIDA2204 

PIDA2205 

PIDA2206 

CODA22 

PIDA2301 

PIDA2302 

PIDA2303 

PIDA2304 

PIDA2305 

PIDA2306 

CODA23 

PIDA2401 

PIDA2402 

PIDA2403 

PIDA2404 

PIDA2405 

PIDA2406 

CODA24 

PIDA2501 

PIDA2502 

PIDA2503 

PIDA2504 

PIDA2505 

PIDA2506 

CODA25 

PIDA2601 

PIDA2602 

PIDA2603 

PIDA2604 

PIDA2605 

PIDA2606 

CODA26 

PIDA2701 

PIDA2702 

PIDA2703 

PIDA2704 

PIDA2705 

PIDA2706 

CODA27 

PIDA2801 

PIDA2802 

PIDA2803 

PIDA2804 

PIDA2805 

PIDA2806 

CODA28 

PIDA2901 

PIDA2902 

PIDA2903 

PIDA2904 

PIDA2905 

PIDA2906 

CODA29 

PIDA3001 

PIDA3002 

PIDA3003 

PIDA3004 

PIDA3005 

CODA30 

PIDD601 

PIDD602 

PIDD603 

PIDD604 

PIDD605 

CODD6 

PIDD701 

PIDD702 

PIDD703 

PIDD704 

PIDD705 

CODD7 

PIDD801 

PIDD802 

PIDD803 

PIDD804 

PIDD805 

CODD8 

PIFU801 

PIFU802 
COFU8 

PIFU1001 

PIFU1002 

COFU10 

PIR12901 

PIR12902 
COR129 

PIR13001 

PIR13002 
COR130 

PIR13101 

PIR13102 
COR131 

PIR13201 

PIR13202 
COR132 

PIR13301 

PIR13302 
COR133 

PIR13401 

PIR13402 
COR134 

PIR13501 

PIR13502 
COR135 

PIR13601 

PIR13602 
COR136 

PIR13701 

PIR13702 
COR137 

PIR13801 

PIR13802 
COR138 

PIR13901 

PIR13902 
COR139 

PIR14101 

PIR14102 
COR141 

PIR14201 PIR14202 

COR142 

PIR14301 PIR14302 

COR143 

PIR14401 PIR14402 

COR144 

PIR14501 PIR14502 

COR145 

PIR14701 PIR14702 

COR147 

PIR14901 

PIR14902 
COR149 

PIR15101 

PIR15102 
COR151 

PIR15601 PIR15602 

COR156 

PIR15701 PIR15702 

COR157 

PIR15801 PIR15802 

COR158 

PIR15901 PIR15902 

COR159 

PIR16001 PIR16002 

COR160 

PIR16101 PIR16102 

COR161 

PIR16201 PIR16202 

COR162 

PIR16301 PIR16302 

COR163 

PIR16401 PIR16402 

COR164 

PIR16501 PIR16502 

COR165 

PIR16601 PIR16602 

COR166 

PIR16701 PIR16702 

COR167 

PIR16801 PIR16802 

COR168 

PIR16901 

PIR16902 
COR169 

PIR17001 

PIR17002 
COR170 

PIR17101 

PIR17102 
COR171 

PIR17201 

PIR17202 
COR172 

PIR17301 

PIR17302 

COR173 

PIR17401 

PIR17402 

COR174 

PIR17501 

PIR17502 
COR175 

PIR17601 

PIR17602 
COR176 

PIR17701 

PIR17702 
COR177 

PIR17801 

PIR17802 
COR178 

PIR17901 

PIR17902 

COR179 

PIR18001 

PIR18002 

COR180 

PIVD301 

PIVD302 COVD3 

PIVD401 

PIVD402 COVD4 

PIVD501 

PIVD502 COVD5 

PIVD601 

PIVD602 
COVD6 

PIVD701 

PIVD702 COVD7 

PIVD801 

PIVD802 COVD8 

PIVD901 

PIVD902 COVD9 

PIVD1001 

PIVD1002 COVD10 

PIVD1101 

PIVD1102 COVD11 

PIVD1201 

PIVD1202 COVD12 

PIVD1301 

PIVD1302 COVD13 

PIVD1401 

PIVD1402 COVD14 

PIX701 

PIX702 

PIX703 

PIX704 

PIX705 

PIX706 

COX7 

PIX801 

PIX802 

PIX803 

COX8 

PIX1001 

PIX1002 

PIX1003 

PIX1004 

PIX1005 

PIX1006 

PIX1007 

PIX1008 

PIX1009 

PIX10010 

PIX10011 

PIX10012 

PIX10013 

PIX10014 

PIX10015 

PIX10016 

COX10 

PIXP201 

PIXP202 

PIXP203 

PIXP204 

PIXP205 

PIXP206 

PIXP207 

PIXP208 

PIXP209 

PIXP2010 

PIXP2011 

PIXP2012 

PIXP2013 

PIXP2014 

COXP2 

PIC6702 

PIC6802 

PIC7001 

PIC7302 

PIC7402 

PIC7502 

PIC7602 

PIC7702 

PIC7802 

PIC7902 

PIDA2205 

PIDA2305 

PIDA2405 

PIDA2505 

PIDA2605 

PIDA2705 

PIDA2805 

PIDA2905 

PIDA3005 

PIDD703 

PIFU1002 

PIR13102 

PIR16902 

PIR17002 

PIR17102 

PIR17202 

PIR17302 

PIR17402 

PIR17502 

PIR17602 

PIR17702 

PIR17802 

PIR17902 

PIR18002 

PIVD602 

PIC6901 

PIDD603 

PIC7101 

PIDD803 

PIFU802 

PIR13002 

PIC6401 

PIC6501 

PIC6601 

PIDD601 

PIDD701 

PIDD801 

PIR12902 

PIXP203 

PIXP205 

PIXP2011 
NLBUTTON01 

PIXP204 

NLBUTTON02 

PIC7202 

PIR15802 
NLMCU0LIGHT0SENSOR0SIGNAL 

PIR15902 

NLMCU0MOTOR10ENC0CH0A 

PIR16001 
NLMCU0MOTOR10ENC0CH0B 

PIR16101 

NLMCU0MOTOR20ENC0CH0A 

PIR16201 
NLMCU0MOTOR20ENC0CH0B 

PIR16301 
NLMCU0MOTOR30ENC0CH0A 

PIR16401 
NLMCU0MOTOR30ENC0CH0B 

PIR16501 

NLMCU0MOTOR40ENC0CH0A 

PIR16601 
NLMCU0MOTOR40ENC0CH0B 

PIR15601 
NLMCU0POSITION0SENSOR1 

PIR16701 
NLMCU0POSITION0SENSOR2 

PIR15701 
NLMCU0POSITION0SENSOR3 

PIR16801 
NLMCU0POSITION0SENSOR4 

PIR14402 

NLMCU0RST 

PIR14702 

NLMCU0SERVO0SIGNAL 

PIR14202 
NLMCU0SWCLK 

PIR14302 
NLMCU0SWDIO 

PIR14502 
NLMCU0TRACE 

PIR13202 

PIXP2013 
NLMOTOR101 

PIR13302 

PIXP2012 
NLMOTOR102 

PIR13702 

PIXP208 
NLMOTOR201 

PIR13802 

PIXP201 
NLMOTOR202 

PIR13902 

PIXP2010 
NLMOTOR301 

PIR14102 

PIXP209 
NLMOTOR302 

PIR14902 

PIXP207 
NLMOTOR401 

PIR15102 

PIXP2014 
NLMOTOR402 

PIC8001 

PIDA3003 

PIX10015 

PIDA2201 

PIX702 

PIDA2203 

PIR14201 PIDA2204 

PIR14301 

PIDA2206 

PIX704 

PIDA2301 

PIX705 

PIDA2303 

PIR14401 

PIDA2304 

PIR14501 

PIDA2306 

PIX706 

PIDA2401 

PIR16901 

PIX1003 

PIDA2403 PIR15901 

PIDA2404 

PIR16002 

PIDA2406 

PIR17501 

PIX1004 

PIDA2501 

PIR17001 

PIX1005 

PIDA2503 PIR16102 

PIDA2504 

PIR16202 

PIDA2506 

PIR17601 

PIX1006 

PIDA2601 

PIR17101 

PIX1007 

PIDA2603 PIR16302 

PIDA2604 

PIR16402 

PIDA2606 

PIR17701 

PIX1008 

PIDA2701 

PIR17201 

PIX1009 

PIDA2703 PIR16502 

PIDA2704 

PIR16602 

PIDA2706 

PIR17801 

PIX10010 

PIDA2801 

PIR17301 

PIX10011 

PIDA2803 PIR15602 

PIDA2804 

PIR16702 

PIDA2806 

PIR17901 

PIX10012 

PIDA2901 

PIR17401 

PIX10013 

PIDA2903 PIR15702 

PIDA2904 

PIR16802 

PIDA2906 

PIR18001 

PIX10014 

PIDD604 PIR13402 

PIDD605 

PIDD704 PIR13502 

PIDD705 

PIDD804 PIR13602 

PIDD805 

PIFU801 
PIX801 

PIFU1001 

PIX1001 

PIR12901 

PIVD302 

PIR13001 

PIVD402 

PIR13101 

PIVD502 

PIR13201 
PIVD702 

PIR13301 
PIVD802 

PIR13701 
PIVD902 

PIR13801 
PIVD1002 

PIR13901 
PIVD1102 

PIR14101 
PIVD1202 

PIR14701 PIX803 

PIR14901 
PIVD1302 

PIR15101 
PIVD1402 

PIVD601 

PIX701 

PIX10016 

PIC6402 

PIC6502 

PIC6602 

PIC6902 

PIC7002 

PIC7102 

PIDD602 

PIDD702 

PIDD802 

PIR13401 

PIR13501 

PIR13601 

PIXP202 

PIXP206 

PIC6701 

PIC6801 

PIC7201 PIC7301 

PIC7401 

PIC7501 

PIC7601 

PIC7701 

PIC7801 

PIC7901 

PIC8002 

PIDA2202 

PIDA2302 

PIDA2402 

PIDA2502 

PIDA2602 

PIDA2702 

PIDA2802 

PIDA2902 

PIDA3001 

PIDA3002 PIDA3004 

PIR15801 

PIVD301 PIVD401 PIVD501 

PIVD701 PIVD801 PIVD901 PIVD1001 PIVD1101 PIVD1201 PIVD1301 PIVD1401 

PIX703 

PIX802 

PIX1002 
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а

50В
C96 0,1мк

6,3В

C99
4,7мк

R191

10к

SGND

16В

C93
1мк

Vio5

REGIN
7

VDD
6

GND
2

VBUS
8

D-
4

D+3

RTX

RST9

SUSP 15SUSP
17

RI 1

DCD
24

DTR 23

DSR
22

TXD 21

RXD 20

RTS
19

CTS 18

GPIO.0 14

GPIO.1
13

GPIO.2 12

GPIO.3
11

VPP16

ThP25

DD9

CP2104

+3,45В

+5В

16В
C95 1мк

SGND

50В

C87
22

R18633

TPD2S017

IN13 IN2
4

GND2

VCC5

OUT1 1

DEV

OUT2
6

VD15

R18533

+5В

SGND
50В

C89
22

SGND

USB_D-
USB_D+

50В
C83 0,1мк

SGND
R190
10к

+3,3В

MCU_USART6_Rx
MCU_USART6_Tx

SGND

+5В

5к

R182

12к

R184

+3,45В

100к

R183

VBAT 6

VSS
16

VDD
17

VDD30

VSSA
31

VDDA
33

VSS 38VDD
39

VSS
51VDD52

VSS 61VDD
62

VDD72

VSS
83

VDD
84

VSS 94VDD95

VSS 107VDD108

VSS 120VDD121

VSS 130VDD131

PDR_ON 143VDD144 MCU
DD1B

STM32F407ZGT6

+3,3В_MCU

SGND

50В

C101
0,1мк

50В

C100
0,1мк

50В

C92
0,1мк

50В

C90
0,1мк

50В

C88
0,1мк

50В

C86
0,1мк

50В

C85
0,1мк

50В

C84
0,1мк

50В

C82
0,1мк

50В

C103
0,1мк

25В

C81
10мк

1(лист 1, 2, 3, 4, 5)

24к

R116

50В
0,1мкC97SGND

AD8541ARTZ

OUT 1+IN A
3

V+
5

V-
2

-IN A
4

DA33

SGND

1к

R146

SGND

SGND 50В
0,1мк

C102
50В
0,1мк

C98

MCU_SHARP_SENSOR_SIGNAL

+3,3В

CWF-3R

Цепь
1
2
3

VIN
GND

SIGNAL

X11

+5В

SGND

SHARP Коэфф. = 0,66

39к

R115

24к
R113

Цепь
1
2
3
4
5

VIN
GND
D+
D-
TX

6RX
7DIN
8RES
9SCLK
10CS
11
12
13
14
15
16

LED
BUTTON1
BUTTON2
SWITCH1
SWITCH2

NC

X9

IDC-16

TPD2S017

IN1
3

IN2 4

GND
2 VCC5

OUT1
1 *DR

OUT26

DA13

0,1мкФ
50В C55

+3,3В

SGND

100

R150

100

R152

10к
R104

10к
R103

MCU_UART3_GYRO_TX

MCU_UART3_GYRO_RX

+3,3В

100

R155

100

R187

100

R188

+3,3В

10к
R119

10к
R140

10к
R148

100

R189

10к
R153

MCU_SPI3_MOSI_DIN

MCU_DISPLAY_RES

MCU_SPI3_SCLK

MCU_SPI3_CS

TPD2S017

IN1 3

IN2
4

GND2 VCC
5

OUT11 *DR
OUT2

6

DA31

0,1мкФ
50В C91

+3,3В

SGND

TPD2S017

IN1
3

IN2 4

GND
2 VCC5

OUT1
1 *DR

OUT26

DA32

0,1мкФ
50В C94

+3,3В

SGND

BUTTON_1

BUTTON_2

MCU_LED_ROOF

MCU_BUTTON1

MCU_BUTTON2

10к
R192

10к
R154

SGND

+3,3В

SGND

100

R193

100

R194

100

R195

100

R196

100

R197

6В
0,5А

FP1
MF-PSMF050X

37к

R198

PIC5501 

PIC5502 

COC55 

PIC8101 
PIC8102 

COC81 PIC8201 
PIC8202 

COC82 

PIC8301 PIC8302 
COC83 

PIC8401 
PIC8402 

COC84 PIC8501 
PIC8502 

COC85 PIC8601 
PIC8602 

COC86 

PIC8701 
PIC8702 COC87 

PIC8801 
PIC8802 

COC88 

PIC8901 
PIC8902 COC89 

PIC9001 
PIC9002 

COC90 

PIC9101 

PIC9102 
COC91 

PIC9201 
PIC9202 

COC92 

PIC9301 
PIC9302 

COC93 

PIC9401 

PIC9402 

COC94 

PIC9501 PIC9502 
COC95 

PIC9601 PIC9602 
COC96 

PIC9701 PIC9702 

COC97 

PIC9801 

PIC9802 
COC98 

PIC9901 
PIC9902 COC99 

PIC10001 
PIC10002 

COC100 PIC10101 
PIC10102 

COC101 

PIC10201 

PIC10202 
COC102 

PIC10301 
PIC10302 

COC103 

PIDA1301 

PIDA1302 

PIDA1303 

PIDA1304 

PIDA1305 

PIDA1306 

CODA13 

PIDA3101 

PIDA3102 

PIDA3103 

PIDA3104 

PIDA3105 

PIDA3106 

CODA31 

PIDA3201 

PIDA3202 

PIDA3203 

PIDA3204 

PIDA3205 

PIDA3206 

CODA32 

PIDA3301 

PIDA3302 

PIDA3303 

PIDA3304 

PIDA3305 

CODA33 

PIDD106 

PIDD1016 

PIDD1017 

PIDD1030 

PIDD1031 PIDD1033 

PIDD1038 

PIDD1039 

PIDD1051 

PIDD1052 

PIDD1061 

PIDD1062 

PIDD1072 

PIDD1083 PIDD1084 

PIDD1094 PIDD1095 

PIDD10107 PIDD10108 

PIDD10120 PIDD10121 

PIDD10130 PIDD10131 

PIDD10143 PIDD10144 

CODD1B 

PIDD901 

PIDD902 

PIDD903 

PIDD904 

PIDD905 

PIDD906 

PIDD907 

PIDD908 

PIDD909 

PIDD9011 

PIDD9012 

PIDD9013 

PIDD9014 

PIDD9015 

PIDD9016 

PIDD9017 

PIDD9018 

PIDD9019 

PIDD9020 

PIDD9021 

PIDD9022 

PIDD9023 

PIDD9024 

PIDD9025 

CODD9 

PIFP101 

PIFP102 

COFP1 

PIR10301 

PIR10302 
COR103 

PIR10401 

PIR10402 
COR104 

PIR11301 

PIR11302 

COR113 

PIR11501 PIR11502 

COR115 
PIR11601 PIR11602 

COR116 

PIR11901 

PIR11902 
COR119 

PIR14001 

PIR14002 
COR140 

PIR14601 PIR14602 

COR146 

PIR14801 

PIR14802 
COR148 

PIR15001 PIR15002 

COR150 

PIR15201 PIR15202 

COR152 

PIR15301 

PIR15302 
COR153 

PIR15401 

PIR15402 

COR154 

PIR15501 PIR15502 

COR155 

PIR18201 PIR18202 

COR182 

PIR18301 PIR18302 

COR183 

PIR18401 PIR18402 

COR184 
PIR18501 PIR18502 

COR185 

PIR18601 PIR18602 

COR186 

PIR18701 PIR18702 

COR187 

PIR18801 PIR18802 

COR188 

PIR18901 PIR18902 

COR189 

PIR19001 

PIR19002 

COR190 

PIR19101 PIR19102 

COR191 

PIR19201 

PIR19202 

COR192 

PIR19301 PIR19302 

COR193 

PIR19401 PIR19402 

COR194 

PIR19501 PIR19502 

COR195 

PIR19601 PIR19602 

COR196 

PIR19701 PIR19702 

COR197 

PIR19801 PIR19802 

COR198 

PIVD1501 

PIVD1502 

PIVD1503 

PIVD1504 

PIVD1505 

PIVD1506 

COVD15 
PIX901 

PIX902 

PIX903 

PIX904 

PIX905 

PIX906 

PIX907 

PIX908 

PIX909 

PIX9010 

PIX9011 

PIX9012 

PIX9013 

PIX9014 

PIX9015 

PIX9016 

COX9 

PIX1101 

PIX1102 

PIX1103 

COX11 

PIC5502 

PIC9102 

PIC9402 

PIC9802 

PIDA1305 

PIDA3105 

PIDA3205 

PIDA3305 

PIFP102 

PIR10302 PIR10402 

PIR11902 PIR14002 PIR14802 PIR15302 

PIR19001 

PIC8102 PIC8202 PIC8402 PIC8502 PIC8602 PIC8802 PIC9002 PIC9202 PIC10002 PIC10102 PIC10302 

PIDD106 

PIDD1017 

PIDD1030 

PIDD1033 

PIDD1039 

PIDD1052 

PIDD1062 

PIDD1072 

PIDD1084 

PIDD1095 

PIDD10108 

PIDD10121 

PIDD10131 

PIDD10144 

PIC9502 

PIC9601 

PIDD905 

PIDD906 

PIR18202 

PIR18301 

PIR18401 

PIR19102 

PIC8302 

PIC9301 
PIDD907 

PIDD908 

PIR18201 

PIVD1505 

PIX1101 

PIR19402 
NLBUTTON01 

PIR19502 
NLBUTTON02 

PIR15402 

PIR19602 
NLMCU0BUTTON1 

PIR19202 PIR19702 
NLMCU0BUTTON2 

PIR18702 

NLMCU0DISPLAY0RES 

PIR19302 
NLMCU0LED0ROOF 

PIC10202 

PIR14602 
NLMCU0SHARP0SENSOR0SIGNAL 

PIR18902 
NLMCU0SPI30CS 

PIR15502 
NLMCU0SPI30MOSI0DIN 

PIR18802 
NLMCU0SPI30SCLK 

PIR15201 

NLMCU0UART30GYRO0RX 

PIR15001 
NLMCU0UART30GYRO0TX 

PIDD9021 
NLMCU0USART60Rx 

PIDD9020 

PIR19002 

NLMCU0USART60Tx 

PIC9701 

PIDA3304 

PIR11502 PIR11601 
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