z EPS
“ Escola Politécnica

UdG Superior

Treball final de grau

Estudi: Grau en Enginyeria Electronica Industrial i Automatica

Titol: Implementacié d’arquitectura ROS al robot BigBot

Document: 2. Planols

Alumne: Jordi Hortal Gari

Director/Tutor: Albert Figueres i Xavier Cufi
Departament: EEEA / ATC
Area: ESA/ATC

Convocatoria (mes/any): Septembre 2014




Implementacié d’arquitectura ROS al robot BigBot

Planols

Index

1 ALIMENTACIO BIGBOT

2 PLACA DE CONTROL

3 ENCODERS

4 SONDES HALL

5 MOTORS

6 PLACA PC



3 5 7 B 0 11
-X1 Jack -S1 m
@ O + <mwdm__ m.\mJBB m “v o A1
BATERIA 1 12vDC
-X2
©) 0= I~ 58
- L J O< .
-X3
O — + <mn6__ b. @ 6.A2
- - 7 6 12VDC .
BATERIA 2
X4 -B17
-Negre 5[] REGULADOR DC/DC 7
©) 0 - 6.82
oV
— Data Nom Firma &&V Escola politécnica
Dibuixat |22/07/2014 |J.Hortal Superior
Compro. |22/07/2014 | J Hortal udG
Escala , N° planol 1
ot | ALIMENTACIO BIGBOT [Susiera
3 5 ) Especialitat GEEIA




10 11

8
1.810
>—avbe

M

M\

1.C10 > M< ;

VENTILADOR

4.E10 > _N_,\_mc

M

ROUTER

o Ethernet

Ethernet

28

SWITCH ETHERNET

10

DsPIC

1 1
12VDC > 5.A2

12 12
oV [ 5.B2

13 13
5,5VDC > a1

14

1L
ovDC = 381

Data Nom Firma Escola politecnica
Dibuixat |23/07/2014 |J.Hortal S i
uperior
Compro. |23/07/2014 | J.Hortal udG
Escala N° planol 2
s.g | PLACA DE CONTROL  [Substiuexa
. Especialitat GEEIA




1 2 3 2 5 [ 7 8 9 10 T
13 13 13
2.D10 4 A2
> 5,5VDC 5.5VDC =
14 14 14
2.D10 - € € € 4.B2
>—voe 3 N N N ovoe =
-B1| ENCODER -B2| ENCODER -B3| ENCODER -B4| ENCODER
51 16 18] 19 201 21 22| 23
12 3 45 6 7 8
-X5
DsPIC {_ )
Data Nom Firma -
Dibuixat |22/08/2014 |J.Hortal \&Vw M”MM_MOWO_:mo:_om
Compro. | 25/08/2014 | J.Hortal udG
Escala . N° planol 3
SE m Z OO D m mw Substitueix a:
7 > 3 7 5 5 b Especialitat GEEIA




13 13
3.A10
_v 5.5VDC
14 Tk
3.B10 S S S S S
> VDG C G G r N
-B5| SONDA HALL -B6| SONDA HALL -B7| SONDA HALL -B8| SONDA HALL -B9| IMU
24 25 26 27 28
28
MU 2.F4
9 10 il 12
-X6
DsPIC L )
Data Nom Firma Escola politecnica
Dibuixat |25/08/2014 |J.Hortal Superior
Compro. | 25/08/2014 | J Hortal udG
Escala N° planol 4
SE mozomm _I_>_I_I Substitueix a:
5 3 5 5 b Especialitat GEEIA




2 3 4 5 6 7 8 9 10 11
11 11
2.C10
> 12vDC
12 12
2.C10 ¢ c / )
_v ov N \ \ .
-B10| DRIVER PONTH -B11| DRIVER PONTH -B12| DRIVER PONTH -B13| DRIVER PONTH
m_ 30 i’ 31 32 33 34 wm_ 36 I
-M1 -M2 -M3 M4
Data Nom Firma .
— Escola politecnica
Dibuixat | 28/08/2014 | J.Hortal \&V Superior
Compro. |25/08/2014 | J.Hortal udG
Escala N°planol 5
m. m —/\_ On_lo _Nm Substitueix a:
2 3 2 5 5 ) Especialitat GEEIA




2 3 Z 5 7 8 10 11
6
1.D10 > 12VDC
7
1.E10 > oV € C -
X114 X129
X7g | -X8w -X9g |-X102 =1 3
i g by 3 |
-B16| AXISQ1910| _g15| KINECT -B14| PLACA-PC
37 38 USB
Ethernet
— Data Nom Firma \&V Escola politécnica
Dibuixat |25/08/2014 |J.Hortal Superior
Compro. | 25/08/2014 | J Hortal udG
Escala N° planol 6
mm _U_I>O> _UO Substitueix a:
2 3 ) 5 ' Especialitat GEEIA






