% EPS
/ Escola Politecnica

UdG Superior

Projecte/Treball Fi de Carrera

Estudi: Enginyeria Tecn. Ind. Electronica Ind. Pla 2002

Titol: CONSTRUCCIO D'UN ROBOT RASTREJADOR AMB
CONTROL DE VELOCITAT

Document: 3.PLEC DE CONDICIONS

Alumne: JESUS FONT FUENTES

Director/Tutor: ALBERT FIGUERAS/JOSEP REIXACH
Departament: Enginyeria Electrica, Electronica i Automatica
Area: E.S.A

Convocatoria (mes/any): Juliol/2012




Construccio d'un robot rastrejador amb control de velocitat Plec de condicions

INDEX
1. INTRODUCCIO ....ooviieiiiceeee ettt ettt ettt et era et eeae et e, 2
O @ o TT=Tod 130 [ I o] = o 2
1.2. Document contractual i infOrmatit..............oooiiiiiiiiiii e 2
1.3. Comptabilitat @ntre dOCUMENLS ........coeiiiiiiiiiiiiiiiiiieeee e 2
2. DISPOSICIONS TECNIQUES ......cviiviiteeeeeee ettt ettt ete e eae e e 3
P2 R S {=To | F= 10 11T | ST PP P PP PPPPPPPPPPPPPP 3
P2 \\ o 1 0 T (Y- SRR 3
3. CONDICIONS TECNIQUES ......ooiiiiiieeeeeee ettt ettt ete et eae e 4
70t O V= 1] = | 4
3.2, FADIICACIO .. s 4
R TR J 1Y/ (o] o = 1 (o [ PP 4
4. DISPOSICIONS GENERALS......ooiiiiiiteeitt ettt e e et e e e e e e e e e annes 6
4.1, ADMINISratives 0 1€QAIS .......ooeviiie e ———————— 6



Construccio d'un robot rastrejador amb control de velocitat Plec de condicions

1. INTRODUCCIO

1.1. Objecte del plec

El present plec especifica aquelles condicions tecniques que el projectista creu necessatri

complir.

1.2. Document contractual i informatiu

Son documents de caracter contractuals i invariables la memoria, els planols i el plec de
condicions, mentres que l'estat d'amidament i el pressupost es consideren com a documents

amb caire informatiu.

1.3. Comptabilitat entre documents

En cas de contradiccido de la informacié continguda en diferents documents, l'ordre de
preferéncia sera en primer lloc els planols seguit de la memoria, plec de condicions, estat

d’amidament i pressupost.
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2. DISPOSICIONS TECNIQUES

2.1. Reglament

S’ha seguit el reglament que especifica la UNE 20621 i IEC 326 que fa referéncia al disseny,

fabricacio i muntatge de circuits impresos.

2.2. Normativa

S’ha seguit la normativa que exigeixen la majoria de certaments de robotica que especifica

les dimensions de les pistes i les linies a seguir i les limitacions que pot de tenir el robot.
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3. CONDICIONS TECNIQUES

3.1. Materials

Tots els materials aniran acompanyats d’un certificat de qualitat, especificant composicio i

caracteristiques d’aquestes.

Qualsevol defecte o anomalia en el material rebut es retornara en el seu lloc d’origen com

també quan no coincideix amb la comanda realitzada.

Els cargols i femelles seran d'acer amb una qualitat 10.9 i de rosca metrica.

3.2. Fabricacio

La realitzacié de del circuit imprés es realitzara en una sala ventilada i en condicions

optimes.

Les pistes de coure del circuit impres han de tenir com a minim una separacié de 15mil,
adequada per tal de no tenir problemes de curtcircuit, i un gruix de minim 20mil i maxim
35mil.

Les mides dels forats dels pads han de ser suficients com per a que no hi hagi problemes de
col-locaci6 dels diferents components que conformen el robot, com també la part soldable de

coure dels pads per la fixacio dels components i el seu contacte en les pistes.

3.3. Montatge

Pel procés de mecanitzacié es montara les dues plaques, circuit placa 1 sota del circuit
placa 2, amb l'ajuda de 4 cargols, 4 femelles i 4 passadors fixats als 4 vertex de les

plagues tal com s’indica als planols.

La distancia entre les dues plaques estara fitxada pels passadors, que equivalen 5 cm.
El montatge dels dos motors Maxon es fitxara a les xapes galvanitzades d’angle 90° de 3 cm

cada una.
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S’ha d’assegurar que no hi hagi friccio entre I'eix de gir del motor i les xapes per evitar un
mal Us dels motors. | d'aquestes xapes es fitxara mitjancant 2 cargols i 2 femelles a la placa

1, de manera que quedin ben immobilitzats.

S’uniran dues rodes de 2,8cm de radi als eixos de gir dels motors assegurant que es queden

ben fitxades.

Es dotara d’'una bola morta unidireccional de 3cm de diametre, per minimitzar la distancia

entre sensors i superficie, col-locada tal com s’indica en els planols.

La comunicacié entre la placa 1 i la placa 2 es dotara de 2 cintes planes de 8 i 10 vies

respectivament.
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4, DISPOSICIONS GENERALS

4.1.  Administratives o legals

L’entrega i la presentacio del present projecte es realitzara el 3 de Juliol del 2012.

El pagament Gnic del cost total del projecte, amb IVA inclos, es realitzara al comptat. En cas

de no realitzar el pagament, no se’l proporcionara el present projecte.

Des de la data d’entrega del projecte, es disposara d’'una garantia de tres mesos. La

garantia no tindra validesa en cas de mal Us per part de l'usuari.

Jesus Font Fuentes

Enginyer Técnic Industrial especialitzat en Electronica Industrial

Olot, 9 de Febrer de 2012



