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1. DISSENY CIRCUIT

DESCRIPCIO | QUANTITAT

h. Enginyer Técnic | 3,0
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2. CIRCUIT IMPRES PLACA 1

DESCRIPCIO QUANTITAT

Placa 233x160 fibra 1,0
|. Revelador 0,1
|. Atacador 0,1
Material aillant 0,1
h. Oficial Segona 0,5
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3. CIRCUIT IMPRES PLACA 2

DESCRIPCIO QUANTITAT

Placa 233x160 fibra 1,0
|. Revelador 0,1
|. Atacador 0,1
Material aillant 0,1
h. Oficial Segona 0,5
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4, CIRCUIT IMPRES RS232

DESCRIPCIO QUANTITAT

Placa 100x100 fibra 1,0
|. Revelador 0,1
|. Atacador 0,1
Material aillant 0,1
h. Oficial Segona 0,5




Construccio d'un robot rastrejador amb control de velocitat Estat d’'amidaments

5. MUNTATGE PLACA 1

DESCRIPCIO QUANTITAT

Regulador LM2575T-3.3 1,0
Regulador LM2575-ADJ 1,0
Trigger inversor HEF40106B 1,0
Sensor QRD1113 6,0
Interruptor lliscant vertical 2,0
Diode 1N4003 2,0
Diode Schottky 1N5819 2,0
Bobina 333uH 2,0
Condensador elec. 100 pF/25v 2,0
Condensador elec. 330 uF/35v 2,0
Condensador ceramic 100nF 2,0
Resisténcia 10 KQ/0,5W 1,0
Resisténcia 2,2 KQ/0,5W 8,0
Resisténcia 4,7 KQ/0,5W 6,0
Resisténcia 470 Q/0,5W 6,0
Pot. multivolta 5 KQ/0,5W 1,0
Led vermell 20mA 6,0
Led verd 20mA 2,0
Connector femella 25 vies 1,0
Connector mascle 25 vies 1,0
Socol 14 vies 1,0
h. Oficial Tercer 0,5
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6. MUNTATGE PLACA 2

DESCRIPCIO QUANTITAT

Microchip PIC18F452 1,0
Driver L293D 1,0
Modul bluetooth Parani-esd100V2 1,0
Bateria Lipo 14,8V/1300mAh 1,0
Connector T mascle 1,0
Interruptor lliscant vertical 1,0
Diode 1N4003 1,0
Cristall 10Mhz 1,0
Polsador tactil 12x12x4,3mm 2,0
Condensador ceramic 33pF 2,0
Condensador ceramic 100nF 4,0
Resisténcia 10 KQ/0,5W 1,0
Resisténcia 4,7 KQ/0,5W 2,0
Resisténcia 2,2 KQ/0,5W 7,0
Pot. multivolta 5 KQ/0,5W 1,0
Led vermell 20mA 2,0
Led verd 20mA 2,0
Led groc 20mA 3,0
Connector femella 25 vies 1,0
m. cable cinta pla 20 vies 0,1
Socol 16 vies 1,0
Socol 40 vies 1,0
h. Oficial Tercer 0,5
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7. MUNTATGE RS232

DESCRIPCIO QUANTITAT

MAX3232 1,0
Connector femella RS232 1,0
Condensador elec. 0,1 pF/50V 5,0
Connector mascle 25 vies 1,0
Socol 16 vies 1,0
h. Oficial Tercer 0,2
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8. MECANITZACIO

DESCRIPCIO QUANTITAT

Motor Maxon RE16 2W 2,0
Reductor GP 16 A 19:1 2,0
Encoder MR, 32ppv 2,0
Femella @ 3mm 8,0
Cargol 5x3mm 8,0
Passador cilindric 50x3 mm 4.0
m. xapa galvanitzada 90° 0,1
Bola morta unidireccional 1,0
Roda g56mm 2,0
Cola extra-fort Nural 23 1,0
h. Oficial Tercer 0,5
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9. PROGRAMACIO

DESCRIPCIO | QUANTITAT

h. Enginyer Técnic | 10,0
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10. POSTA A PUNT

DESCRIPCIO | QUANTITAT
h. Enginyer Técnic | 0,5
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