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pin 11 VWA
pin 10 YW
pin 9 [—WW\—

N
QT2

réd green blue




L»f

Conecta

<

ndo mas salidas

Arduino 220 (red,red,brown) or
board 330 (crarge orange,brown)
pin 11 \

W s V4
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O Estructura: Estd disenada para poner los motores, bateria, sensoresy electronicay la
cuchillapara levantar al oponente. Recuerda que debe medirmaximo 10cm x 10cm.
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pard Robot Mini-<

O Motorreductores: Se recomiendan dos
motorreductores Pololu 50:1 micro HP
ya que larelacion de fuerzay
velocidad es la mdas adecuada
(aproximadamente 625 RPM — 1kg-
cm de Torque). Esta relacion permite
que tu robot tenga la suficiente fuerza
para poder moverel peso propio del
robot y el del contrincante. Sin
embargo tU puedes decidirsi quieres
un robot un poco mds lenfo pero con
muchamas fuerza, para este caso se
recomiendan los motorreductores
Pololu 100:1 microHP o los 75:1.




Material para Robot Mini-Sumo

O Soportes para motorreductor: Este soporte es especial para la sujecion de los motorreductores a
la base.

11.5 mm

5.8 mm« = 15.0mm »>< > 58 mm




O Llantas para Mini-Sumo: Este tipo de ruedas tienen una alta adherencia al suelo, razén por la cual
te dardn una importante ventagja.




Material para Robot Mini-Sumc

O Sensores de proximidad infrarrojos: Se recomiendan al menos dos sensores al frente del robot, o

mejoraun 4 sensores distribuidos 2 al frentey 2 a loslados (uno a cada lado). Son mdas que
recomendables que |os ultrasonicos.

Elemento Optico (modelo reflectivo) * Ultrasénico
Q Objeto
detectable
Modelo: SE-013

Existencia: 26

Deteccion afectada por

Deteccion no afectada por
materiales/colores del objeto

materiales/colores del objeto

Distancia de . - : .
. Max. 1000 mm 3.94 Max. 10 8
deteccion

maoZ.o

Precision Alta

Velocidad de .
t Rapida Lenta
L)y respuesta
Modelo: SE-001
Existencia: 99

Baja

Polvo/agua Afectado nmune

Rango de

. Pequefio Grande
medician d




O Sensor optico: Se utilizan para reconocerla linea del dohyo y evitarsalir. Se recomiendan all
menos dos sensoresuno en cada extremo de |a parte frontal del robot. El mas utilizado es el CNY-
/0.

EMISOR

El color blanco refleja la luz El color negro la absorve



O Bateria Lipo de 2 celdas y 500 mAh: Esta bateria alimentara todo el robot, esto incluye los
sensores, motores, y tarjeta de control.




O Puente H: Un microcontroladorno puede entregar directamente |la potencia que necesita un
motor. Para esto se utilizanlos puentes H. Desde el microcontroladorse envianlas senales
digitales para indicar en qué direcciondebe girar el motory el puente H recibe estas senalesy
enfrega la potencia necesariaal motor.
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