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УДК 62.11 
 

РАЗРАБОТКА МОДУЛЯ УПРАВЛЕНИЯ ДЛЯ АВТОМАТИЗИРОВАННОЙ 
СИСТЕМЫ PETFEEDER 

 
А.В. Пащенко 
Харьковский национальный университет радиоэлектроники 
Україна, 61166, Харків, пр. Науки 14   
е-mail: alina.pashchenko@nure.ua 
Аннотация: Объектом рассмотрения в данной работе является модуль управления для 

автоматизированной системы Petfedeer, кормушки для домашних животных. 
Разрабатываемое устройство учитывает параметры, которые влияют на выдачу корма в 
заданное время, на установку размера порций, которые должны обеспечить питомца едой на 
протяжении нескольких дней без участия человека. 

Ключевые слова: плата Arduino Uno, часы реального времени, понижающий модуль, 
рабочее напряжение. 

 
 
DEVELOPMENT OF A CONTROL MODULE FOR THE AUTOMATED PETFEEDER 

SYSTEM 
A. Pashchenko 
Kharkiv National University of Radio Electronics 
Ukraine, 61166, Kharkiv, Nauky av.,14 
e-mail: alina.pashchenko@nure.ua 
Annotation: The object of consideration in this paper is the control module for the Petfedeer 

automated system, pet feeders. The device being developed takes into account the parameters that 
affect the delivery of feed at a given time, the installation of the size of portions, which should 
provide the pet with food for several days without human intervention. 

Key words: pay Arduino Uno , real-time clocks, lowering module, working tension. 
  
Работа направлена на разработку устройства, которое учитывает параметры, которые 

влияют на выдачу корма в заданное время, на установку размера порции и тех, что когут 
обеспечить питомца едой на протяжении нескольких дней без участия человека. Суть в том, 
что управление происходит с помощью сотовой связи. Используется GSM-модуль, а 
микроконтроллер считывает данные, которые приходят на этот модуль. 

На базе всех требований, была разработана структурная схема системы Petfeeder (рис.1). 
Работа макета будет осуществляться на базе платы Arduino Uno, в основе которой лежит 

чип Atmega 328, который имеет: 14 цифрових портов вв/в, 6 аналоговых входов, тактовую 
частоту 16 МГц, USB порт, разъем питания. Так же присутствуют: GSM 800L,  который 
предоставляет доступ к серверам для отправки SMS-сообщений; понижающий модуль  
DC-DC, преобразует входное напряжение в стабильное выходное; таймер реального 
времени,  при помощи этого модуля можно отслеживать время в проэктах на Arduino даже в 
случае перепрограммирования или отключения питания. 

 



 
 

Рисунок 1 – Структурна схема системи Petfeeder  
 

Плата Arduino Uno — самое популярное и самое доступное устройство Arduino. В ее 
основе лежит чип ATmega — в последней ревизии Арудуино Уно R3 - это ATmega328 (хотя 
на рынке можно еще встретить варианты платы UNO с ATmega168). Arduino Uno является 
самым подходящим вариантом для начала работы с платформой: она имеет удобный размер 
(не слишком большой, как у Mega и не такой маленький, как у Nano), достаточно доступна 
из-за массового выпуска всевозможных клонов, под нее написано огромное количество 
бесплатных уроков и скетчей. Общий вид Arduino Uno представлен на рисунке 2. 

 

 
 

Рисунок 2 - Общий вид Arduino Uno 
 

У платы есть все необходимые компоненты для обеспечения работы микроконтроллера. 
Достаточно подключить USB кабель к компьютеру и подать питание. Микроконтроллер 
установлен на колодке, что позволяет легко заменить его в случае выхода из строя. Arduino 
UNO R3 (рис. 3), в отличие от предыдущих версий, не использует для подключения к 
компьютеру мост USB-UART FTDI. Эту функцию в нем выполняет микроконтроллер 
ATmega16U2. 

Плата UNO может получать питание от USB порта или от внешнего источника. Источник 
питания выбирается автоматически. В качестве внешнег источника питания может 



использоваться сетевой адаптер или батарея. Адаптер 5 подключается через разъем 
диаметром 2,1 мм (центральный контакт – положительный). Батарея подключается к 
контактам GND и Vin разъема POWER. 

Напряжение внешнего источника питания может быть в диапазоне 6 – 20 В. Но 
рекомендуется не допускать снижение напряжения ниже 7 В из-за нестабильной работы 
устройства. Также нежелательно повышать напряжение питания более 12 В, так как может 
перегреется стабилизатор и выйти из строя. То есть рекомендуемый диапазон напряжения 
питания 7 – 12 В. 

Для подключения питания могут быть использованы следующие выводы: 
- Vin – питание платы от внешнего источника питания. Не связано с питанием 5 В от USB 

или выходами других стабилизаторов. Через этот контакт можно получать питание для 
своего устройства, если плата питается от адаптера; 

- 5V – выход стабилизатора напряжения платы. На нем напряжение 5 В при любом 
способе питания. Питать плату через этот вывод не рекомендуется, т.к. не используется 
стабилизатор, что может привести к выходу микроконтроллера из строя; 

- 3.3V – напряжение 3,3 В от стабилизатора напряжения на плате. Предельно допустимый 
ток потребления от этого вывода 50 мА; 

- GND – общий провод; 
- IOREF – на выводе информация о рабочем напряжении платы. Плата расширения может 

считать значение сигнала и переключиться на режим питания 5 В или 3,3 В. 
Каждый из 14 цифровых выводов может быть использован в качестве выхода или входа. 

Уровень напряжения на выводах 5 В. Рекомендовано вытекающий и втекающий ток каждого 
вывода ограничивать на уровне 20 мА. Предельно допустимое значение этого параметра 
составляет 40 мА. Каждый вывод имеет внутренний подтягивающий резистор 
сопротивлением 20-50 кОм. Резистор может быть отключен программно.  

 

 
 

Рисунок 3 – Основные элементы Arduino Uno R3 
 

Пины Ардуино используются для подключения внешних устройств и могут работать как в 
режиме входа (INPUT), так и в режиме выхода (OUTPUT). К каждому входу может быть 
подключен встроенный резистор 20-50 кОм с помощью выполнения команды pinMode () в 
режиме INPUT_PULLUP. Допустимый ток на каждом из выходов – 20 мА, не более 40 мА в 
пике. 

GSM-модуль SIM800L используется для разработки проектов, в которых требуется 
управления устройством на значительном расстоянии или получения от него данных. Чип 
позволяет работать в сетях сотовой связи по технологиям GSM, GPRS, SMS на частотах 



850/900/1800/1900 МГц. Практическое применение: управление технологическим процессом 
или передача данных с датчиков в промышленности, беспроводные сигнализации, охранные 
системы [1]. 

Для удобства работы некоторые пины совмещают в себе несколько функций (рис. 4): 
- пины 0 и 1 — контакты UART (RХ и TX соответственно) . 
- пины c 10 по 13 – контакты SPI (SS, MOSI, MISO и SCK соответственно) 
- пины A4 и A5 – контакты I2C (SDA и SCL соответственно). 

 

 
 

Рисунок 4 – Распиновка модуля SIM800L 
Дополнительные пины модуля SIM800L: 
– RING – индикатор вызова; 
– DTR – готовность выходных данных; 
– MIC+ – соединение с микрофоном; 
– MIC- – соединение с микрофоном; 
– SPK+ – соединение с динамиком; 
– SPK- – соединение с динамиком; 
– NET – подключение антенны; 
– VCC – напряжение питания; 
– RST – сброс, перезагрузка; 
– RXD – принимаемые данные; 
– TXD – передаваемые данные; 
– GND – общий контакт; 
– IPX ANT. – подключение IPX антенны; 
– LED – светодиодная индикация; 
– MICRO SIM – слот под microSIM карту. 
Перед использованием модуля нужно выполнить некоторые условия: 
1. Нужно согласовать логические уровни подключаемых к SIM800L устройств. Модуль 

имеет напряжение логического высокого уровня 2,8 В, когда большинство устройств 
работают с уровнями 5 В. Для согласования уровней можно использовать делитель 
напряжения или плату преобразователь логических уровней. Если не выполнить это 
условие SIM800L выйдет из строя. 

2. SIM800L имеет напряжение питания в диапазоне 3,7 – 4,2 В и пиковый потребляемый 
ток 2 А. Большинство блоков питания имеют выходное напряжение значением 5 В, потому 
для нормального питания SIM800L понадобится использование DC-DC понижающего 
преобразователя. При первом включении рекомендуется сначала попробовать напряжение 
3,7 вольт, если модуль будет работать нестабильно, нужно поднимать напряжение на  
0,1 пока не добьетесь стабильной работы. Если напряжение питания модуля будет больше 
4,2 В, он выйдет из строя.  

Для использования SIM800L нужно установить в слот microSIM карту. Потом подать 
напряжение питания, после чего модуль начнет поиск сети. Во время поиска сети красный 
светодиод на плате модуля будет быстро мигать, когда сеть будет найдена и подключена – 
светодиод будет мигать с меньшей частотой. Далее к модулю нужно подключить 



управляющее устройство (компьютер, микроконтроллер) и периферию (датчики, 
регистраторы и т.п.). Если Вы будете совершать голосовые звонки нужно подключить 
динамик (до 8 Ом) и микрофон (электретный). Для работы с Arduino нужно установить 
библиотеку. Для подключения к компьютеру нужно использовать преобразователь USB – 
UART. 

Понижающий модуль DC-DC. Модуль (рис. 5) представляет собой миниатюрный 
понижающий импульсный регулируемый источник питания, основанный на микросхеме 
LM2596. Устройство способно работать в широком диапазоне входных напряжений  
(3.2-40В), и обеспечивать выходное напряжение в диапазоне 1.5-35В с высоким 
коэффициентом полезного действия (КПД) преобразования.  

Управление выходным напряжением осуществляется с помощью многооборотного 
резистора на плате устройства. Модуль может применяться как лабораторный источник 
питания, зарядное устройство для аккумуляторов, источник питания или заряда для 
мобильных устройств в автомобиле и т.п. [2]. 

 

 
Рисунок 5 – Преобразователь понижающий LM2596, DC-DC  

Основные характеристики: 
Входное напряжение: 3.2–40 В 
Выходное напряжение: 1.25–35 В регулируемое 
Входное напряжение должно быть больше выходного: минимум на 3 В 
Частота преобразования: 150 кГц 
КПД: до 92% 
Рабочий диапазон температур: от –40...+650C 
Максимальная функциональная температура: до +1250C 
Выходной ток без радиатора: до 2 А 
Выходная мощность без радиатора: до 10Вт 
Выходной ток с радиатором: до 3 А 
Часы реального времени (рис. 6). Контроллер Arduino не имеет своих собственных 

часов. Поэтому в случае необходимости нужно дополнять специальной микросхемой 
DS1302 [3]. 
 

 
Рисунок 6 – Часы реального времени DS1302 

 



По питанию эти платы могут использовать свой элемент питания, или запитываться 
непосредственно с платы Arduino. 

Распиновка: 
VCC - Питание (+5V) 
GND - Земля (GND) 
CLK - К цифровому пину Arduino ( в примере – пин 6, Arduino UNO); 
DAT - К цифровому пину Arduino ( в примере – пин 7, Arduino MEGA UNO); 
RST - К цифровому пину Arduino ( в примере – пин 8, Arduino MEGA UNO). 
По результатам исследования разработан модуль управления для автоматизированной 

системы Petfedeer (рис. 6). 
 

 
Рисунок 6 – Собранный модуль  

 
Таким образом, после проведенного анализа были выбраны такие модули: плата Arduino 

Uno, GSM-модуль SIM800L, понижающий модуль DC-DC и часы реального времени 
DS1302, в связи с их необходимой функциональностью. У этих модулей много достоинств: 
небольшая стоимость, высокая надежность, кросс-платформенность, простота 
программирования, возможность усовершенствования, гигантское колличество различных 
датчиков и модулей расширения. В дальнейшем будет написана программа, позволяющая 
обеспечить выдачу корма строго по заданному времени и в нужном вам количестве, а так же 
возможность удаленного оповещения смс сообщений, о том что ваш питомец поел. 
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