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Arduino Nano V3.0
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CTR > 50%: 1-7mm
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Wird der Motor positiv versorgt, dreht sich das 
Rad im Uhrzeigersinn, wenn man drauf schaut. 
Daraus ergibt sich die Polarität der Motoranschlüsse.

Ultraschallsensoren

Arduino Nano V3.0
mit USB, 32k Flasch, 2k RAM, 1k EEPROM
10 Bit ADC

3-achsen Beschleunigungs- und Drehratensensor
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Ruhestrom: 80uA (=1.5 Jahre/Ah)
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Liniensensoren sind optional
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Reihen-Widerstände sind zur
Störunterdrückung
von der H-Brücke Richtung
Mikrocontroller!
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Um den Strom für beide Motoren bereitstellen zu können, 
müssen zwei Hochsetzsteller parallel verwendet werden. 
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2 Stk. 18650er Zellen parallel
(aus alten Notebook-Akkus)
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USB Mini-B-Buchse
zum Programmieren

Orientierung am Roboter:
x-Achse: nach hinten (negative Längsachse)
y-Achse: nach links (positive Querachse)
z-Achse: nach unten (negative Hochachse)
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V3.0
V3.1: von Schaltplan auf Stromlaufplan geändert
V3.2: Drahtbezeichnungen, Längen und Farben
V3.3: LEDs und IDC-Buchsenleisten hinzugefügt
    neue Drahtbezeichnungen, Längen optimiert

rt12

rt
12

sw12

sw
12

rt22

rt20

sw20

sw22

bl20

bl20--

bl22--

bl22

sw
5

rt7

sw7

bl
10

bl
10

bl
10

bl
10

rt15

rt10

sw
20

bl9--

bl9

bl
17

--

sw10

sw10

rt10

rt10

di
re

kt

direkt

rt

sw

di
re

kt

di
re

kt

di
re

kt

di
re

kt

direkt

direkt

1
2
3
4

P3

1
2
3
4

P4

1
2
3
4
5
6
7
8

P5

1
2
3
4

P6

1
2
3
4
5
6
7
8

P7

1 2 3 4 5 6 7 8

P
8

sw
12

rt
12

R10
270R

R11
270R

A
K

LED2
rechts

A
K

LED1
links

GND GND

rt

sw

bl
17

sw
17

sw
17

W15

W
33

W
34

W
14

W36

W37

W38

P3-P8: IDC Buchsenleisten von Würth Elektronik


