vouiin i nievliidons 55
Slamuiiu ngandsauldi

Tnafinm 0-2549-3079

&
MNITRYI

M.ADBIUA B.8 0, 3 eugusId 12110

LTI ettt e et e e e e e e e e e e e eeneereeeraerae e ereaeeeneeens
BB i s i i s s oS nsib i S AR RS SRR A
LK T U 4 o OO
IR LTI . ccvssnummsssansusosaisinsssssosobionsisho s Lo 58440555
5 e T -

s I i i midionssessss ansrs e AR e ma e e A e ARAR SO A PP RSP YRS L ESE Lt

2.

3,

4 AVIRUBIIN s i s st

5. TN AR BIUREHRAID. cooveeeeeeeeeeee oo ee s eeseesseeeseesseeeeseeeeess s e eeeeseesenns
6.

'u*nr-r;ﬂ

dninInouimsuozmaluladmsmume ar] s 1] m

23
29
43
55
57




s1suIUan

Ul wi
2.1 aa mulngdliriiiadnin Robot 4
2.2 lousn azBuan 4
2.3 szuumsluvas e3uleen (Clepsydra) iuoudaausnuaslan 5
2.4 Imaaslunuuaananumsni lads imaans (Nicola Tesla)

'l@ﬂ‘ﬁ'ﬂ?iu’mqmmmﬁuuuﬁﬁammmﬁnﬁ waduauad nysfiawein 5
25 1087 190z Inana (Elsie the tortoise) vusudzUhadainlas

N3t 2081983 (Grey Walter) 6
2.6 Taa ﬁuuum‘mﬁauﬁﬁ’amnﬁfmmnﬁmaa'lei’un:ﬁ‘aﬁnw%’uj&mw

wadauialtlunsedond 6
2.7 VHUUAAUMBIGIUIN LauiuaTa BinnSmeanmin

(General Electric) Walwlag :wy yIL‘IIEﬁ: (Ralph Moser) U31n

luKada aldnnin Wl a.¢.1960 7
2.8 gillum (Unimates) ﬁuuum"ﬁlﬂmmqﬂmﬁmmﬁdLmn-uaﬂan 7
2.9 4% Bundiwsinay (Joe Engleberger) ﬁmmaoﬁuuu@fq@mumm

Q’ﬁas‘fﬁﬁ'ﬂ gﬁmfu 8
2.10 Mechanical gyroscope 8
2.11 MANNI3Aa Gyroscope 9
212 The gimbaled gyroscop 10
2.13 lasssavadlulasnaulniainas 11
2.14 lulasnaulniawsas PIc16F877/87 13
2.15 lulasnaulniaiaad PIC16F84A 13
2.16 lulasnaulniaiaad PIC16F62X 14
2.17 usaalaneaiiona lWvasuaiaasnszuaase 15

2.18 URGINMINAURaMITaIlaeasnIzugaslasltsias 15

vii




2.19
2.20

2.21

2.22
2.23
2.24
2.25

2.26
3.1
3.2
3.3
3.4
3.5
4.1
4.2
4.3
4.4
4.5
46

4.7

4.8
4.9

4.10
4.11
4.12
4.13
4.14
4.15
4.16

w - £ A o v
LLﬂﬂdﬂ']'ﬂ'ﬂTle‘Hﬁ'L@]BTLWH‘UUTLE‘]LﬂMﬂ']\'J']u

uszasmslinmudsaefiduwseriuuasivuafienms

2D9BLABINTIULAAT

URAIANAINT NN UUIAAN 9 uazAnAf lAaes

Franadnianuiine

ET — ADXL202

URAILHIZIRT

ugaIEUMUINI lad

UWRPIAMAUFUWUTVDIA Duty Cycle UpIsayaNmh

nufiemamsliualvasled
suuauguuuudeundulaslidauquuuy PID

JUsesasuuiusudauqasedse

UHRMIWNTIIEBINTTAILAY
UWHUNTHMT3I89TBI UL UATUAARBIND

NTIWUBENIBIUIUARUARFBIND

NIWRY A IAIUNTBIULUARUARDIND

Angles of Rotation
uamﬁ‘aﬁ'lﬂmjunuﬁanqaaaaﬁ'a

zmmuamafﬁlﬂuﬁuuuﬁauqaamﬁa

W&AY Gyroscope ﬁlﬁuﬁunuﬁﬁuqaaaaﬁa

W&AY Accelerometer ﬁ'f.ﬂuﬁuuusfauqaaaaé’a

usen lulasnaulniaiaas dsPIC 1wt 30F2010 AilT

lwjusudauqasasds

usayuaiadunaiAnd Iu ET-Smee V.2 151N B4

ﬁ'l’ﬁ’lmiuuuﬁanqnaaaé’a
uaavEIULlIznaUUEUARUGAFDIAD

Ltﬁmdvuﬂs:nauﬁuuuﬁﬂnqaaaaé’aﬁmuu

uﬁmmﬁiaqﬂmrﬁmqumﬁunuﬂ’auqaamé’a
UEAIFAINIAT Accelerometer

UFPIFATUIF Gyroscope

WFAIAIALNTIYINUVEY Accelerometer WAz Gyroscope

lusunsa Micro Code Studio naslwdde PIC Basic Pro

memmau'lwﬁ“[ﬂ‘sn,mmmuqmjuuum‘anqaaaaé’a

UEAINIBAlLTUN T U UG AR IND

viii

15

16

17
17
18
19

20
22
24
27
27
28
28
29
30
31
31
32

32

33
33

34
35
36
37
39
39
40



sUN
qu

5.1
52
5.3
54
5.5
5.6
5.7
5.8
5.9
5.10
5.1
5.12
5.13
5.14
5.15

uraugudrugaresdaagluanIzaNas
usasvusudmugarasdaaglusnzusuadsslumedhy
usaviusudsugasesdoatluanziusudidsslumem
Busun1srnam ﬂuuuﬁﬁu@laaaaﬁaﬁﬁmwﬁa
uamaﬂﬂmmmux;u‘lﬁ’ﬁu@iamsmae‘hmaasﬁuuuﬁauqﬂaaqé’a
viugud limansansada e vilwvuouday
Budunsinnm VUOUARNAFDINAMAINTIAT
uama‘i‘ﬂgmﬁamqﬁ’zﬁuuuﬁ

ﬁuuumﬂlzjmmmmaﬁﬂﬁ ﬁﬂlﬁﬁuuuﬁé’u

Fudum i VUIUATUQAFINAMAIMIINT
uama%ﬁgmﬁamoﬁdﬁuuuﬁ

vueud bimansanssaale Mliusudau

Fudun e VuoUAFUgaaINaMa MmN
uama{uqmﬁamaﬁu

vusudmusanlauszanm 6 Junfl feezay

gl

44
45
46
47

48
49
50
50
51
52
52
53
54




§19UAUA1319

® AN wil
& e 5
2.1 IECRRILHIEELIIC G slulasnaulnsaians 13
2.2 u,ammmwgw%aL'f'aua"la%"l,ﬂmumm@m 9 20
|
|
&
*




