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1. Uvod 
Tema ovog diplomskog rada je projektovanje univerzalnog uređaja koji će vršiti upravljanje DC motorima. 
Cilj diplomskog rada je da se realizovani uređaj primeni za upravljanje autonomnim robotima koji kao 
pogon koriste DC motore. 
Za upravljački sklop smo izabrali mikrokontroler dsPIC30F4011, i njegovi delovi koji su nama bitni su 
objašnjeni u glavi 2.1.. Za H most smo odabrali integrisano kolo L6203 glava 2.2.. Za regulaciju napajanja 
mikrokontrolera smo uzeli regulator LM7805CT koji je objašnjen u glavi 2.3.. Strujnu zaštitu smo odradili 
preko otpornog šanta glava 2.4.. Softverski deo uređaja kao i sam način upravljanja je objašnjen u glavi 
3.. 
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