
RaspiRobot 

простой контроллер коллекторных моторов Raspberry Pi 
 

 
 

Микрокомпьютер Raspberry Pi мог быть недорогим и функциональным контроллером  для 

робототехники, если бы не одно но. В Raspberry Pi недостаточно выходов для того, чтобы управлять 

силовой нагрузкой. Но, соединив Raspberry Pi с драйвером моторов RaspiRobot, микрокомпьютер  

превращается в полноценный контроллер для роботов. Плата Raspirobot простой способ подключить 

два небольших коллекторных моторчика к RPI  и уже через час иметь возможность управлять 

самодвижущейся платформой. (45 минут из этого часа требуется на пайку платы, она поставляется в 

разобранном виде). После сборки, подключите RaspiRobot в порт GPIO на Raspberry Pi и у вас готов 

простой контроллер коллекторных моторов. Программируется под операционной системой  Linux или 

Python. 

 

Особенности: 

- Двойной драйвер управления двигателями 

- Регулятор напряжения Raspberry Pi от батареи 7-12В 

- Два выхода с открытым коллектором (25 мА) 

- Пара индикаторов состояния 

- 5V  последовательное соединение 

- 3.3V  I2C соединение 

- доступные библиотеки Python  

 

Набор включает в себя: 

- RaspiRobot Board PCB 

- 1 x L293DNE 4-Channel Motor Driver 

- 1 x SN7406N Hex Inverter Buffer/Driver 

- 1 x LM2940 Voltage Regulator 

- 3 x 270 Ohm Resistors 

- 1 x 470 Ohm Resistor 

- 4 x 1K Resistors 

- 1 x 220uF Capacitor 

- 1 x 100uF Capacitor 

- 1 x 0.1uF Capacitor 



- 2 x Green 3mm LEDs 

- 2 x 2-Pin Female Headers 

- 2 x Male Pin Headers 

- 2 x 4-Pin Female Headers 

- 1 x Female Header 2x13 

- 2 x 2-Pin 3.5mm Screw Terminals 

- 1 x DC Barrel Jack Connector 

 

 

Последовательность сборки 

1. Устанавливаем резисторы в соответствующие отверстия в плате. Обратите внимание на 

цветовую маркировку, т.к. резисторы трех видов 

 
 

 

 

Плата с запаянными резисторами будет выглядеть следующим образом 

 

 
 

 

 

 



 

Установить коннекторы 

 
 

2. Вставить светодиоды и конденсаторы. Обратите внимание, что длинный конец светодиода 

должен быть вставлен в отверстие , отмеченное стрелкой. 

 
 



 

Электролиты: 

С1- емкость 220 мкФ 

С2 – 100 мкФ 

 
 

3. Запаять разъем GPIO с обратной стороны платы 

  
4. Установить микросхемы и стабилизатор напряжения, и плата готова 

Обратите внимание на то, как установлен стабилизатор, так как обычно возникает желание 

поставить его наоборот. 

 

 

 

 

 

 



5. Плата в сборе с Raspberry выглядит так. 

 

 

 
 

      Питание на Raspberry подается с платы RaspiRobot. (6-12 В) 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Установка программного обеспечения 
 

Для установки минимально необходимого  ПО нужно набрать в терминале несколько строк команд 
>sudo apt-get install python-rpi.gpio 

>sudo apt-get install python-serial 

>wget https://github.com/simonmonk/raspirobotboard/archive/master.zip 

>unzip master.zip 

>cd raspirobotboard-master 

>sudo python setup.py install 

 

Теперь в консоли Python можно протестировать работоспособность платы: 

>sudo python      вход в консоль 

И по одной набираем команды 
from raspirobotboard import * 

rr = RaspiRobot() 

rr.set_led1(1) 

rr.set_led1(0) 

rr.set_led2(1) 

rr.set_led2(0) 

Если светодиоды зажигаются и гаснут, значит плата работает нормально. 

Посмотреть видео:  http://www.youtube.com/watch?v=kRpW7PJ2vDc 

 

Тестовый скрипт на python, который позволит управлять простым 
роботом с клавиатуры 

 

Из- за ограниченной грузоподъемности драйверов на платформу поместится только Raspberry без 

кресла, стола и монитора, так что управлять на первом этапе придется через SSH.  

Откроем редактор nano  
nano rover.py 

и скопируем в него следующий скрипт 
from raspirobotboard import * 

import pygame 

import sys 

from pygame.locals import * 

 

rr = RaspiRobot() 

 

pygame.init() 

screen = pygame.display.set_mode((640, 480)) 

 

pygame.display.set_caption('RaspiRobot') 

pygame.mouse.set_visible(0) 

 

 

while True: 

    for event in pygame.event.get(): 

        if event.type == QUIT: 

            sys.exit() 

        if event.type == KEYDOWN: 

            if event.key == K_UP: 

                rr.forward() 

                rr.set_led1(True) 

                rr.set_led2(True) 

            elif event.key == K_DOWN: 

                rr.set_led1(True) 

                rr.set_led2(True) 

                rr.reverse() 

            elif event.key == K_RIGHT: 

http://www.youtube.com/watch?v=kRpW7PJ2vDc


                rr.set_led1(False) 

                rr.set_led2(True) 

                rr.right() 

            elif event.key == K_LEFT: 

                rr.set_led1(True) 

                rr.set_led2(False) 

                rr.left() 

            elif event.key == K_SPACE: 

                rr.stop() 

                rr.set_led1(False) 

                rr.set_led2(False) 

 

Обратите внимание на отступы, в Python они являются частью кода и выделяют программные  блоки. 

Для запуска программы нужно выполнить команду 
 sudo python rover.py 

Откроется черное окно,  и станет возможным управление платформой с помощью стрелок на 

клавиатуре (остановка – пробел). 

 

Можно внести в плату несколько доработок - заменить линейный стабилизатор на импульсный (типа 

PSR1-7805LF (http://www.electronshik.ru/item/psr1-7805lf-308158) жалко тратить энергию батареек на 

нагрев воздуха) и добавить опорные площадки для платы Raspirobot, что бы она не могла что-нибудь 

случайно замкнуть. Скорее всего так же стоит заменить стабилизатор 3.3 В на самом RPI на P10AU-

053R3EL (http://www.electronshik.ru/card/moshchnost-2-vt-seriya-p10au-60317) – это тоже, по некоторым 

данным позволит уменьшить потребляемую Raspberry мощность до 1.5 Вт. 

 

 

http://www.electronshik.ru/item/psr1-7805lf-308158
http://www.electronshik.ru/card/moshchnost-2-vt-seriya-p10au-60317

