	Razvoj tiskane pločice za poboljšanje podvodnog akustičkog lokalizacijskog sustava
	  Verzija:           1.0

	Tehnička dokumentacija
	  Datum:  25/01/2019



Razvoj tiskane pločice za poboljšanje podvodnog akustičkog lokalizacijskog sustava
Tehnička dokumentacija
Verzija 1.0
Studentski tim: Nikola Filip Fijan
Nastavnik: Nikola Mišković
Sadržaj
41.
Opis razvijenog proizvoda

2.
Tehničke značajke
5
3.
Upute za korištenje
6



Tehnička dokumentacija
1. Opis razvijenog proizvoda
Za potrebe lokalizacije podvodnih robota koristimo površinsko vozilo s akustičkim modemom. Akustički modem je spojen preko USB sučelja na računalo u površinskom vozilu s operativnim sustavom na bazi Linux-a.


Za potrebe podvodne lokalizacije akustička poruka mora biti poslana u preciznom trenutku. Operativni sustav na bazi Linuxa ne može ostvariti real-time vremenske zahtjeve stoga smo se odlučili dizajnirati hardverski modul koji će biti spojen između računala i akustičkog modema.


Ključni element navedenog modula je Arduino kontrolera koji služi kao serial passthrough s mogućnošću slanja poruke kada na njegov digitalni pin dođe visoka naponska razina. Na taj digitalni pin je spojen PPS pin od GPS-a.

Serijski pin od Arduina je spojen na serijski pin od modema, dok je računalo spojeno preko USB-a na Arduino za potrebe komunikacije. Akustički modem ima 2 pina za napajanje, 2 za serijsku komunikaciju i 2 interrupt pina. 

Dva serijska pina su spojena RS232 protokolom, pa je trebalo stavit pretvarač RS232 u TTL protokol kako bi se ostvarila funkcionalnost s Arduinom. To je izvedeno preko Max 232 pretvarača.

Dva interrupt pina se spajaju na eksterni GPS, te signal treba invertirati kako bi se detektirao pravi brid. Iz tog razloga je dodan inverter SN74HC14N.
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Modem i Arduino zahtjevaju napon od 5V a inverter 3V. Cijeli modul se treba napajati preko akumulatora od 12V. Napajanje modula postignuto je tako da se 12V linearnim pretvaračem R-78E5.0-1.0 spusti na 5v, te se inverter napaja s Arduino pločice koja posjeduje izlaz od 3.3V. Shema navedenih komponenti i spojeva je napravljena u programu KiCad, (Slika 1.)




Slika 1. Shema modula

Kao što je vidljivo na shemi (Slika 1.), dodani su odgovarajući kondenzatori potrebni za optimalno funkcioniranje linearnog pretvornika i MAX 232 pretvornika. Također su svi neiskorišteni pinovi izvučeni sa strane kako bi bili pristupačni u slučaju potrebe nadogradnje modula.
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Razvijanje modula se nastavilo u programu KiCad gdje je razrađena pločica modula. Cilj je bio optimalno rasporediti elemente na pločici s obzirom na njihove funkcije, primjerice priključke staviti uz rub. Također se ciljalo da pločica ne bude skupa za printati te se odabrao pristup jednoslojnim povezivanjem komponenata gdje je uzemljenje bilo korišteno kao univerzalna ploha. Svi priključci su spojeni u jednom sloju osim jednog koji je izveden mostom s gornje strane pločice. (Slika 2.)
Slika 2. Shema vodova na pločici u KiCad-u


Prije nego što se pločica slala u print, funkcionalnost sheme se provjerila na protoboardu te nakon što je utvrđeno da nema nikakvih grešaka, print pločice je napravljen. U pločicu su zalemljeni odgovarajući dijelovi (Slika 3.) i dobiveni modul je isproban i ocijenjen funkcionalnim. Programska strana nije rađena u sklopu ovog projekta ali je svejedno napravljena od strane LABUST-a te je modul uspješno implementiran u površinsko vozilo.
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      Slika 3. Poleđina modula
2. Tehničke značajke
Popis dijelova:
· Jednoslojna bakrena pločica
· Molex 43045-0612 priključak

· SN74HC14N inverter

· Arduino Micro

· MAX323 pretvornik

· R-78E5.0-1.0 linearni pretvarač

· Kondenzatori (2x10uF, 4x1uF)

· 5x 2-pin XH 2.5mm priključak
3. Upute za korištenje
U implementaciji u površinsku platformu modul je jednostavno potrebno staviti u platformu i priključiti odgovarajuće odgovarajuće kablove: napajanje s akumulatora, USB s internog kompjutera na Arduino micro, molex priključak od akustičkog modema, te GPS. 
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Slika 4. Gornja strana s priključenim napajanjem i akustikom

Modul na tiskanoj pločici je namjenjen primarno korištenju u sklopu površinske platforme razvijene u LABUST-u no teoretski bi se mogao i implementirati u druge sustave akustičke lokalizacije. 
Sam modul ima iznimne mogućnosti ekspanzija i nadogradnje zahvaljujući implementiranom protoboard-u te opcionalnim priključcima za dodatni GPS i izlaz od 5V. Arduino micro spojen na modulu ima još puno pinova na koje se mogu još nadodati mnoge komponente za proširenu funkcionalnost. Svi pinovi koji se ne koriste za poboljšanje akustičke lokalizacije su izvedeni pored protoborad-a te se modul lako može nadograditi u budućnosti. 
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