附：各讲座内容简介

1. 飞思卡尔小车驱动分析（江友华）
主要内容：飞思卡尔小车驱动主要由两部分构成，其一是左右方向控制，它主要是根据光电管传感器检测出边界信号，当小车向左偏移时，则控制器控制舵机向右，使其不偏移轨道。相反，则控制其另外一个方向；另一个是前后动力控制，控制其加速、减速，使其以尽量短的时间到达终点。由此可知，准确的检测及优化算法是小车运行性能的关键。本讲座前将重点介绍智能小车的前进动力驱动，方向控制，路线辨别方法，速度快慢控制等内容。
2. 智能车的眼睛——图像识别（朱世交）

主要内容：在飞思卡尔智能小车竞赛中，小车行走路径的判别是其中一个重要的关键环节，在此过程中通常包括传感器和视频分析两个主要处理方法，而以智能小车的视频处理最为重要，其通过对视频采集到的路径图像处理可以把相关行驶路径分离开，为小车行驶过程中的预测和判断提供依据，从而提高智能小车的竞技水平。本讲座的主要内容是对智能小车视频处理基本思路的讨论，包括整体系统结构的组成以及视频通信中的接口模块组合，同时对视频分析中的主要处理方法予以重点说明，从而为行驶路径中图像识别的判定有基本的概念认识，为以后具体实施小车设计提供思路，提高智能车的智能化水平。
3. 基于51系列单片机的经典案例的创新与实践（曾俊冬）

主要内容：51系列单片机的基本原理，以及以经典案例为基础的创新与实践。讲座的目的是能让学生能对51系列单片机原理能有基本理解，通过对51系列单片机经典案例的分析使学生了解基于51系列单片机的电子设备的设计与制作过程。

4. 基于ARM芯片的嵌入式数据采集系统（刘大明）

主要内容：本讲座主要针对ARM系列芯片的嵌入式实时系统的介绍，对ARM芯片的体系结构和寄存器进行介绍，概述了ARM指令集及THUMB指令集合程序实现，简单介绍了存储器、协处理器、调试接口的基本原理和设计方法；对嵌入式系统的介绍及实时性嵌入式操作系统的分析，对不同的操作系统进行了分析，对操作系统的任务调度、任务通讯及嵌入式系统开发平台进行了理论的分析，对组建嵌入式系统的开发平台和嵌入式系统下的实时性能的测试进行了较为详细的介绍。在软硬件性能不断提高的情况下，整合嵌入式系统和数据采集系统，为提高采集系统的实时性和可靠性提出了解决方案和途径。
