3—achsen Beschleunigungs— und Drehratensensor

+-2...8g

+-250...2000°/s
Ultraschallsensoren 16 Bit

ALY Arduino Nano V3.0 «
v mit USB, 32k Flasch, 2k RAM, 1k EEPROM
” +sv g A 10 Bit ADC
x Trigger 2 i
= Eeho | 153 +5V >l _ o
4 LN E} Orientierung am Roboter:
GND = A9 Arduino Nano V3.0 3 x—Achse: nach oben (Hochachse)
rerne ane . = y—Achse: nach rechts (Querachse)
HEERoG GND 1 —i 1 Vo U< <o, ) z—Achse: in Fahrtrichtung (L&ngsachse)
2| PL/Tx VIN I T57 e LERRRRIZ 3
At %2 | DO/Rx GND |T5-D3 o S
45V XL T | Reset Reset | 7, % < | g1 =
X~ | GND +5V ﬂmm:mw(» mJ(
© Echo |3 7|03 A6 1T GND GND
- GND | & g | D& SCL/A5 |5
T L g D5 SDA/AkL g
D6 A3 | T %
HC-SRO4 GND - D7 A2 ='%<
11 11
12 D8 Al 12
D9 AO
\g\'r: _derul;:!oto_r positiv versorgt, drdeht fs'\chh dats GND @:. D10 ARef 13 o . .
D:ral)rsﬂ ergritzl?gfcr;”y\]é %ngrirpéi”de:aﬁoti;cra?:clhm'sse. -9 A+5v %:. D11/MOSI 3V3 1;‘ Liniensensoren sind optional
d IV‘_¢ X1 D12/MISQ SCK/D13 Lg%
Motor 5| 100n +5V  +5V
||j e i
A7 ini
- [ —s |5||5||5"5|m 2w USB Mini—B—Buchse Liniensensor
1 ° oo h ~|~ A1
+ GND o zum Programmieren rx
| ‘;b B-0A vee |2 1 i N
rechts At ol 21 |B-08 3 B
B-IB 2 :
31| A-0A B—IA |+ 3 ¥ linke Spur
Motor S||@fn ﬁ=‘ A-0B A-1B 2 . P A
- [ 2] i Reinen-Widerstande sind zur o R T TR M
1 _ —Doppel—H—-Briicke Srunterdriickung
+ von der H—Briicke Richtung “I TCRT5000
| Mikrocontroller! <& Reflex—Optokoppler
links A2 5 1 1100n oo CTR > 50%: 1—7mm
Um den Strom fiir beide Matoren bereitstellen zu kénnen,
missen zwei Hochsetzsteller parallel verwendet werden. Lini
iniensensor
-4 Step BAT+ [ 1 A12
¢l Up. BVt i Charge+.| 2 1 Al K
; Load+ 3 ,3< 5 =S
— =z
. rinfég;:, .=.% P1 oY 3 ¥ rechte Spur
{ BAT— 6 R1 & £ ° ) . i/
— g bommmeeeeseeeeoooos :
a &
R2 o7 ol
Single—Cell—Li—BMS_5V,/TA a5 | TCRT5000
ks < Reflex—Optokoppler
GND CTR > 50%: 1-7mm
dstep i BAT+.[ L
{LUp.5Vit fCharges | |2 1 -
L P lngd+ 3 2 =] BA¥+ = Ladebuchse www.zeilhofer.co.at/lemming
~-Charge=_| _ 4 BAT- gz‘ (USB Mini—B—Buchse) Creative Commons Attribution Share Alike
P i...load= 5 § Do ™ (c) Mechatronik Karl Zeilhofer
: BAI=.{ 46 IPLOS56 Sheet: /
USB—Charger—Module File: lemming_robo.sch
Single—Cell-Li—BMS_5V/1A =811 Title: Lemmlng—Robo
Ruhestrom: 80uA (=1.5 Jahre/Ah) H=IOm 2 stk 18650er Zellen parallel Size: Al [ Date: 2015-09-010 Rev: 3
(aus alten Notebook—Akkus) KiCad E.D.A. kicad no—vcs—found—product Id: 1,/1

1 I 2 I 3 I [ | 5 I




