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1 项目简介

本设计采用ESP8266主控，内置WIFI功能，通

过AP 模式遥控，对机器狗进行控制行走状态，采

用0.96寸 OLED 显示屏，可显示表情、时钟、天

气等相关信息。

该项目为嘉立创EDA训练营项目，课程内容包

括电路设计、PCB 设计与编程调试，电路设计简

单，适合新手学习与项目认知学习。

1.1 项目参数

 本设计采用ESP8266主控，内置WIFI功能，通过AP模式遥控

 屏幕支持0.96寸SSD1306/SSD1315驱动OLED显示屏

 选用AMS1117 LDO线性稳压器，负责将8.4V和5V电压分别转换成5V和3.3V，为舵机及主控

提供电源

2 硬件电路

本系统由主控电路、交互电路，以及电源电路组成，硬件部分设计较为简单，主要通过软

硬件结合实现信息显示与运动交互控制。

2.1 主控电路

2.1.1 ESP8266模组外部电路

项目采用了乐鑫科技的ESP8266芯片模组作为主控。ESP8266芯片以其高集成度、优异的RF
性能和低功耗著称，集成了完整的Wi-Fi功能，非常适合用于物联网应用的开发。其内置的

Tensilica L106 32位RISC处理器，最高工作频率可达160 MHz，支持实时操作系统（RTOS）和

Wi-Fi协议栈，使其在处理数据传输及任务管理时具备极强的灵活性和高效性。

该模组的电路设计遵循官方推荐的设计规范。在GPIO0、GPIO2、RST、EN等引脚上拉10K
电阻，以确保这些引脚在芯片启动时保持高电平，从而确保芯片能够正常工作。GPIO15引脚在

SDK中定义为CS片选引脚，同时参考模式启动要求则通过10K下拉电阻保持低电平。由于项目空

间有限，并且使用了LDO稳压器，我们简化了电路设计，去除了部分外围电容（如10uF和100nF
电容），但这些修改并不影响模组的正常运行（规范而言最好加上，起到滤波作用）。通过参

考ESP8266的数据手册和官方的应用设计图，在嘉立创EDA中我们设计的电路最终如下图所示：
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2.1.2 模式切换电路
ESP8266的启动模式包括运行模式和下载模式，为确保能够顺利烧录固件并调试程序，电路

设计中引出了TX、RX、GND和3.3V引脚作为串口通信接口，同时增加了IO0和GND引脚用于进入下

载模式的跳线设计。用户可以通过简单的跳线操作快速切换工作模式，从而实现程序烧录与正

常运行。

2.2 交互电路

2.2.1 IIC屏幕显示电路
该项目的显示屏采用了OLED屏幕模组，该模组本身已经集成了驱动电路，因此不需要额外

设计复杂的外围电路。通过直接将屏幕模组与主控模块的IIC接口相连，即可完成图像和信息的

显示。我们通过查阅屏幕模组的技术规格，确认了引脚排列、接口类型以及屏幕的功耗需求，

确保其与主控电路的匹配性。在电路设计中，屏幕模组的连接端口采用标准插座接口，简化了

电路设计并提高了可维护性和模块化程度。在嘉立创EDA中我们设计的电路如下图所示：
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2.2.2 舵机驱动电路
在本项目中为了使用易焊接的插件器件并确保体积较小，所以没有在舵机的PWM信号引脚

接下拉电阻等信号优化措施，建议可以增加下拉电阻，确保电机停转和起始状态稳定，在后续

的软件调试中也会更方便。

2.2.3 按键电路
按键部分因为接口有限选择的是GPIO15和GPIO2接口，由于ESP12F在开机时GPIO15必须下

拉，并接有下拉电阻，所以这里开关选择接入3.3V，当GPIO15输入高电平时触发开关。GPIO2
为正常接入GND。
2.2.4 ADC电量检测电路

修改分压器适配8.4V到1V 现在需要适配新的输入电压范围（最大8.4V）到ESP8266的
1.0VADC输入。分压比计算如下：

根据分压公式：

当R2=10K时，代入得R1约等于74K，取相近电阻参数75K。
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2.3 电源电路

2.3.1 舵机电源电路
依照舵机的数据手册，我们可以知道SG90舵机的驱动电压是4.8～6V，当然，在测试中其

实3.3V也能驱动舵机，但是低电压驱动会导致舵机扭矩不足，动力较差，甚至用手轻挡就会让

电机停止转动，由于我们的EDA-Robot是需要背负2节14500电池，需要承载相应的重量，所以

这里我们选择使用5V驱动。

2.3.2 主控电源电路
由esp8266的数据手册可知，主控工作电压在3.3V，选择AMS1117-3.3V固定输出LDO。芯

片支持3.3V～18V输出，在ESP8266的数据手册中要求供电电流要高于500mA，为了确保电流足

够，我们直接从14500取电，确保舵机和主控的供电互不干涉。
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3 焊接与调试

3.1 焊接事项

焊接时可根据物料清单对照板子上的元器件位置进行焊接，下载焊接辅助工具在电脑端或

手机端查看元器件位置辅助焊接。

焊接辅助工具界面

焊接顺序遵循“从低到高，从信号源到负载”的原则，元器件清单列表如下所示，实际位

号以自己设计的PCB为准。

序号 器件名称 参数 位号 数量 备注

1 直插电阻 10K R1-R4,R6-R12 11

2 直插电阻 75K R5 1

3 主控芯片 ESP-12F U1 1

4 降压芯片 5.0V U2 1

5 降压芯片 AMS1117-3.3 U3 1

6 独石电容 100nf C2 1

7 直插电容 10uf/5*7 C1,C3,C4,C5,C6 5 100uF可替代

8 排针 1*3Pin T1,T2,T3,T4,T5 5

9 排针 1*6Pin H1 1

10 开关 SK12D07VG5 SW1 1

11 轻触按键 6*6 KEY1,kEY2 2

12 OLED屏幕 0.96寸 OLED1 1

13 电池盒 5号2节 BT1 1

14 舵机 SG90-180° M1,M2,M3,M4 4

15 电池 14500*2 2

16 充电器 双节锂电池 - 1

17 螺丝刀 十字 - 1
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3.2 调试方法

测试过程中用到的仪器有万用表。

（1）第一步：焊点检查

焊接后仔细查看板子焊点是否圆润光滑，有无虚焊短路情况。

（2）第二步：电源检查

不插芯片，万用表通断档测板子VCC与GND之间是否短路，无短路后上电，万用表电压档

测量电压是否为5V和3.3V。

（3）第三步：功能测试

由于套件已经成功烧写代码进去，用户焊接完成后即可使用。通电开机后手机连接名称为

EDA-Robot的WIFI热点，浏览器输入192.168.4.1即可进入控制台页面，部分手机会弹出WIFI无
网络是否继续连接，务必点击继续。也有部分手机会直接切换到流量，导致无法配网。如果没

有显示WIFI信息的话可自行重新烧写一遍程序进去，详细学习资料请查阅以下资源。

开源工程 文档教程 视频教程 技术支持

https://oshwhub.com/course-examples/bot-dog
https://wiki.lceda.cn/zh-hans/course-projects/smart-internet/eda-robot/eda-robot-introduce.html
https://www.bilibili.com/video/BV1DxfPYmEJS
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