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while (1) {
// Вход в режим LPM3

_BIS_SR(LPM3_bits + GIE);

// Подача питания на датчик Холла

P1OUT |= 0x02;

__delay_cycles(50);

// задержка 50 мкс на включение

if (P1IN & 0x04)) питания датчика 

Холла

P1OUT |= 0x01;

// Датчик Холла не активен?

Else

// да, включение светодиода

P1OUT &= ~0x01; на P1.0

P1OUT &= ~0x02;

}
// нет, светодиод на P1.0 остается вы-
ключенным

#pragma vector=WDT_VECTOR

// Отключение датчика Холла

__interrupt void watchdog_timer (void)

{
_BIC_SR_IRQ(LPM3_bits);

}
// Удаление битов LPM3 из 0(SR)
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Flight Controller
Brain of the flying system. Accepts commands
from remote, interfaces with sensor systems
and controls ESCs, camera commands, gimbal,
stability, etc. Assists in image transmission.

Battery Pack
Single or typically
multi-cell LiPo or Li-Ion
batteries, for example
3S LiPo.

Payload
Application-dependent addition to
the drone flight. Examples: gimbal
with camera for photo/videography,
thermal camera for agriculture crop
analysis, package holder and
package for delivery, etc.

Electronic Speed Controller (ESC)
Typically four or more brushed DC or
brushless DC motors. Speed control
for thrust and direction change.

Sensor Systems
Multiple sensors (ultrasonic/LiDar/
IR/accelerometer/gyro) for
collision detection, landing assist,
stability, all interfaced to main
controller. GPS for navigation.
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Приёмопередатчик 
для ультразвуковых датчиков – PGA460

Texas Instruments представляет микросхему PGA460. Это 
комбинированная система на кристалле, включающая в себя 
драйвер УЗ-преобразователя, приёмник отражённого сигнала 
и сигнальный процессор для обработки эхо-сигнала. Драйвер 
содержит комплементарную пару мощных МОП-транзисторов, 
которые могут работать непосредственно на повышающий 
трансформатор УЗ-преобразователя. Приёмник сигнала пред-
назначен для улавливания и нормализации отражённого сиг-
нала. Он состоит из малошумящего усилителя с программируе-
мым усилением и аналого-цифрового преобразователя.

Оцифрованный сигнал обрабатывается цифровым процессо-
ром, который способен различить отражённые сигналы на при-
нятые либо от ближних, либо от удалённых объектов. Связь 
микросхемы PGA460 с внешним микроконтроллером может 
осуществляться либо с использованием стандартного USART, 
либо с помощью однопроводного USART, либо по специали-
зированному интерфесу «time-command» (TCI).

Основные характеристики микросхемы:
· Обнаружение объектов на дистанции до 11 м.
· Рабочая частота УЗ-приёмопередатчика: 30–80 

или 180–480 кГц.
· Напряжение питания цифро-аналоговой части – 3,3 

или 5 В.
· Напряжение питания силового каскада – до 28 В.
· Максимальный ток силовых ключей — до 0,5 А.

· Малошумящий приёмник с программируемым (от 32 до 90 дБ) 
усилителем и АЦП.

· Специализированный DSP для обработки эхо-сигнала.
· 42 байта EEPROM для быстрой инициализации при старте.
· Встроенный термодатчик.
· Корпус TSSOP-16.
· Рабочий диапазон температур: –40…+105 °С.
· Соответствие стандартам AEC-Q100 для автомобильных 

применений.

Основные области применения микросхемы PGA460:
· Ультразвуковые радары, в том числе парковочные.
· Датчики приближения и расстояния до объекта.
· Датчики обнаружения препятствий для дронов и роботов.
· Датчики присутствия и движения.
· Датчики открывания дверей.

www.ti.com/product/PGA460-Q1

Output Driver

Control Logic

Analog-to-Digital 
Converter

(ADC)

TOF Capture

EEPROM

Pulse Generator

Diagnostics

Temperature Sense

Interface

Analog 
Voltage 

Regulator

IO Buffer
Voltage

Regulator

Low-Noise
Amplifier

AVDDIOREG

IO

RXD

VPWR

Current Limit Select

Gain Select

TXD

SCLK

DECPL

Digital Signal Processing Mux

GND

INP

INN

TEST

GNDP

OUTA

OUTB

Burst Frequency

Copyright © 2017, Texas Instruments Incorporated

Блок-схема микросхемы PGA460




