Caeser (Basestation) v2

Auf dem Robocup in Bangkok haben wir gemerkt, dass der Funk miserabel wer (Teilweise Uber 0.5s
ohne Packetempfang am Roboter und Kein Packetempfang an Caesar). Daher wurden ein neuer
Transceiver und Verstarker gewahlt. Zusatzlich soll Version 2 autonom nutzbar sein und tGber
Ethernet auch die Daten der Vision und dem Gamecontroller verarbeiten.
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Komponenten

2.4GHz Funk

Flr die Kommunikation mit den Robotern wurde der SX1280 Transceiver gewahlt. Die Grlinde dafur
sind hauptsachlich, dass die Manheim TIGERs diesen benutzen und beim Wettbewerb in Bangkok
deutlich weniger Funkstérungen hatten. Nach weiterer Forschung hat sich auch ergeben, dass der
SX1280 zur steuerung von Dronen viel benutzt wird. Als Leistungsverstarker wird der SKY6112
benutzt, welcher fUr eine Ausgangsleistung von 200mW (maximale erlaubte Leistung in der EU bei
2.4Ghz) sorgt. Dieser bietet auch die mdglichkeit, eine von zwei Antennen auszuwahlen.

Ethernet

Eine moglichkeit der Kommunikation mit dem Server ist Ethernet. Ethernet hat den vorteil, dass
auch Vision und Gamecontroller daten verarbeitet werden kénnen. Als Ethernet PHY (Physical
layer) wird der LAN8741A-EN benutzt. Die Wahl dieses Ethernet PHYs wurde uns aufgrund der
Chipknappheit abgenommen. Es wird ein RJ45 Stecker mit integrierten magnetics genutzt.

USB

Die zweite mdglichkeit zur Kommunikation mit dem Server ist USB 2 FS. In der ersten Version von
Caesar wurde auch USB als Schnittstelle zum Server verwendet und das hat ganz gut Funktioniert.

ARGB



Insgesammt sind auf dem Board 16 Addressierbare RGB LEDs verbaut. Diese kdnnen genutzt
werden, um den Status von jedem Roboter anzuzeigen.

uController

Als Microcontroller wurde der ATSAM4ES8C verwendet. Auch wurde die Auswahl hauptsachlich durch
die Verflgbarkeit entschieden. Die mindestanforderungen an den uController waren: USB, SPI,
Ethernet. Der ATSAM4ES8C war einer der wenigen Controller, der Ethernet hatte.

Fehler

Der USB port kann nicht zur kommunikation genutzt werden, da der Microcontroller daflr einen
externen Crystal braucht.
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