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1. SUPORT HOKUYO URG-04LX 

Descripció Quantitat 

Cargol M3x8mm hexagonal x50u 1,00 

Femella M3 d’acer inoxidable x100u 1,00 

Pilar de fusta 15x15x40cm 1,00 

Aglomerat de fusta 40x25x2cm 1,00 

Xapa d’alumini 15x15cm 1,00 

Hokuyo URG-04LX-UG01 1,00 

Hores enginyer tècnic 1,50 
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2. MODIFICACIÓ ROBOT BIGBOT3 

Descripció Quantitat 

Cargol M3x8mm hexagonal x50u 1,00 

Femella M3 d’acer inoxidable x100u 1,00 

Fullola 40x20 1,00 

Suport 90º de ferro x20u 1,00 

Hores enginyer tècnic 1,00 
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3. CIRCUIT IMPRÈS ALIMENTACIÓ HOKUYO 

Descripció Quantitat 

Placa positiva a doble cara 10x15cm x10u 1,00 

Fil d’estany 20g 1,00 

Atacador 100ml 1,00 

Revelador placa positiva 100ml 1,00 

Hores enginyer tècnic 1,00 
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4. MUNTATGE PLACA ALIMENTACIÓ HOKUYO 

Descripció Quantitat 

Cable negre 0,5mm2 (m)  1,00 

Cable vermell 0,5mm2 (m) 1,00 

Connector mascle JST XH 2 pins 3,00 

Connector femella XH 2 pins 3,00 

Contacte SXH-001T-P0.6 3,00 

LM2576-5.0 1,00 

Condensador 100uF 20% 25V 1,00 

Condensador 1000uF 20% 25V 1,00 

Díode 1N5822  1,00 

Bobina 100uH 74477020_WE 1,00 

Hores enginyer tècnic 2,00 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Ajust del moviment d’un robot explorador mitjançant sensors de detecció de gir                       Estat d’amidaments  

6 

 

5. COMPROVACIÓ 

Descripció Quantitat 

Hores enginyer tècnic 2,00 
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