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Mobile Roboter Plattform - Mechanik + Elektronik Ubersicht tech. Daten

Standard-Mechanik

» Mal3e des Rahmens: 600 x 400 x 200 mm ( LxBxH)

« verwindungssteife Rahmenkonstruktion aus Alu-Profil

* Bedienungs-Rahmen 380 x 160 mm hinten

* Elektronik-Rahmen 380 x 160 mm, Einschub von oben

» Akku-Halterung fur 1 Stk. 12V Pb-Akku 7,5 Ah, max 2 Stk. Pb 12V7,5 mdgl.
* Nutzlast ca. 8 kg

* Geschwindigkeit bei Rad@ von ca. 200mm: Getriebe mit 50 U/min = 0,5 m/sec, mit 25 U/min = 0,25 m/sec

Standard-Elektrik Spezial-Elektrik

* Pb Akku 12V, 7,5 Ah ( 2,5kg) oder LiPo 14V, 5 Ah (1 kg) * 2 x LiPo 14V, 5 Ah (2 kg)

» 2 x Antriebsmotor 12V, nach Getriebe ca 30 U/min* * 4 X Antriebsmotor 12V, nach Getriebe ca 60 U/min*
* 2 x PWM Rad Elektronik (4 x 2 A) * z.B. M&hmotor 12V, 50 - 100W, 3-10A

* 2 Stltzrader vorne « Mahmotor ist in der Hohe verstellbar

« 2 Stiutzrader vorne

Standard-Sensoren/Module: Spezial-Sensoren:

* Ultraschall-Sensoren vorne links + vorne rechts * Schleifen Sensoren links + rechts

* Direkt-Kontakt-Sensoren vorne links + rechts » Rasen-Sensor

* Ultraschall-Sensor hinten mittig » Kamera-Modul zur Objekt-Erkennung

» Strom-Sensoren * GPS-Moduls zur Standortbestimmung (>2m genau)
* Regen-Sensor * Kompass

* Akku-Ladezustand Sensor * Gyro

* FB-Empféanger zur Fernsteuerung (433Mhz)

*RTC
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Mobile Roboter Plattform - Mechanik + Elektronik  Ubersicht

Mechanik

Antriebs ARDUINO
Motor Mega

Bedienung
Display

Sensorik

Fern ARDUINO Strom
bedienung Software versorgung
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Mobile Roboter Plattform - Mechanik + Elektronik Ubersicht Rasen Rob
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Mobile Roboter Plattform - Mechanik von oben Mahroboterplattform

600 mm

Kontakt-Sensor

Stutzrad Elektronik

Bedienung
i US-Sendor LCD-Display
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/ Rahmenaufbau: siehe Konstruktion-Details

Kontakt-Sensor
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Mobile Roboter Plattform - Mechanik seitlich Mahroboterplattform

Elektronik-Board
ARDUINO
Module
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Kontakt-Sensor

Mahhdhe verstellbar ca. 40 - 70 mm

Seite 6



Mobile Roboter Plattform - Mechanik von hinten

Siehe

Elektronik-Board zum Einschieben Elektronik-HW
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US-Sensor
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Mobile Roboter Plattform - Mechanik von vorne

[m US-Sensor US-Sensor m

Kontakt-Sensor

Seite 8



