Funkéni vzorek fidici ustfedny pro shozové testy
padakovych zachrannych systémii

Motivace: Zadznam vySky, rychlosti, zrychleni a teploty shozové sondy pro testy padakovych zachrannych
systému.

Popis: Ustiedna je napajena z palubni instalace shozového modulu. V okamziku odpouténi z nosice je pierusen
obvod STARTPIN a tim jsou v Gstfedné aktivovany podminky pro odpal paddkového systému. Odpal 1ze provést
na zéklad¢ ptekonané vertikalni vzdalenosti, cilové rychlosti nebo uplynulého ¢asu od odpoutani. Jakmile je
spIlnéna alespon jedna podminka, dojde k odpalu padaku. Odpal je proveden nastaveni Girovn€ +5V na
TRIGGERPINu. Tento je piipojen k logice pyrotechnického aktivatoru. Ukladani vsech méfenych veli¢in a
jejich odesilani ptes telemetrické spojeni probiha po celou dobu zapnuti ustiedny.

Kontakt:
Petr Dvotak, Letecky Ustav, FSI, VUT, Technicka 2, C3a, 3.07, tel. 541 143 687

Technicka data:

Napajeni 6-20 V DC

Spotieba <50 mA @12 V

Rozméry 57x26x86(109) mm

Hmotnost 110g

Rozhrani USB - programovani, sériovy vystup

I12C - ptipojeni dodate¢nych komponent (senzory, LCD display)
LEMO FGG.1B.305.CLAD52Z - signaly

Z&znam dat MicroSD
On-line telemetrie Vystup na JETI EX protokol
Komponenty:
Ridici jednotka Dccduino Nano V3.0 ATmega328 CH340G
Barometr Measurement Specialties MS5611-01BA03 (24bit, 10-

1200mbar, 1ms refresh, 10cm resolution)
http://robotstore.cz/wp-content/uploads/2015/03/MS5611-
01BAO03.pdf

Diferencialni tlakomér Measurement Specialties 4525D0-DS5AI1001DP (14bit, 1PSI

range, +/- 0.25 % accuracy, 500us refresh)
http://www.mouser.com/ds/2/418/MS4525D0-710170.pdf

IMU (30sy gyroskop, 3 osy Invensensse MPU-6050 http://robotstore.cz/wp-
akcelerometr) content/uploads/2014/06/PS-MPU-6000A-00v3.4.pdf
Magnetometr Honeywell HMC 5883 http://robotstore.cz/wp-

content/uploads/2014/01/DS 1M130918001.pdf

Nastaveni:

Nastaveni ustfedny se provadi pfimo v hlavi¢ce hlavniho programu. Programovani se provadi v prostiedi
Arduino IDE (dostupné z https://www.arduino.cc/en/Main/Software). Pokud neni modul rozpoznan operaénim
systémem automaticky, je nutné nainstalovat ovladace prevodniku TTL-USB CH340
(https://drive.google.com/file/d/0B0rzq9C03J8eNVktSzdHakhvQOk/view).
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#define
#define
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============== General params
0 // echo data to serial port
0 // Wait for serial input in setupi)

ECHO_TO_SERTAL
WAIT TO_START

LOGGING
LCDDISPLAY

Sigdefine RTCON

#define
#define
#define
#define

#define
#define
#define

Pouziti:

TEEM35611
TEEMPUSOS0
TEEMS4525
JETI

TRIGGER DELTA ALT
TRIGGER TIME
TRIGGER_VELOCITY

A/shall we log to 3D cardsz
/#shall we display data on LCD?
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use RTC?

uze the M35611 altimeter?

use the IMI?

use airspeed?

send on-line telemetry wia JETI EX protocol?

A4 [mltrigger if the altitude difference iz higher tan X n since the start pin LOW
A4 [ws] trigger if the time since the start pin LOW is more tan X ms
A4 [wfs] trigger when the welocity is higher than x

Usttednu aktivujeme piivedenim napajeciho napéti k piislusnym piniim na LEMO konektoru. Po dobu cca 6s

probiha startovaci sekvence, kdy dochazi piedevsim ke kalibraci senzorti. Po tuto dobu je nutné s ustfednou

nemanipulovat a nechat ji poloZenou idealné na vodorovné plose. Jakmile skon¢i startovaci sekvence,
vstoupi ustfedna do pohotovostni smycky, kde setrva az do vypnuti Gstfedny. Spravna funkce ustiedny je
indikovana blikanim zelené LED.

Aktivace STARTPINu je indikovana svitem éervené LED a tUstfedna v tomto rezimu ¢eké na splnéni nékteré

z prednastavenych podminek pro odpal paddku. Opétovnou deaktivaci STARTPINu dojde k pfechodu ustiedny

zpét do pohotovostniho stavu a ¢ervena LED zhasne.

Vypnuti ustiedny provedeme odpojenim napajeni. UloZzena data vycteme z MicroSD karty pomoci externi étecky

karet.

Obrazova dokumentace:
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