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1. PLANOS

1.1.-PLANOS DEL CONJUNTO MONTAIJE DEL
ROBOT

1.2.-PLANOS DE DESPIECE
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO CTDAD NO DE PIEZA NORMA/PLANQOS
1 2 Rueda
2 2 Motor de Servo
3 2 Pieza 1 424.21.27.000.08
4 1 Base 424.21.27.000.04
5 1 Contenedor de polvo
6 1 |Chasis 1 424.21.27.000.06 E
7 1 Ventilador
8 1 Rueda de castor
9 1 Cepillo central
10 1 Sensor infrarrojo
11 4 Motor Brushless
14 2 Pieza 11 424.21.27.000.09
15 2 Sensor de bumper
16 1 Chasis 2 424.21.27.000.07
17 1 Boton encendida
18 4 Tornillo M2x0.4 L5 DIN 912 D
19 8 Tuerca M2.5-6 DIN 934
20 2 Pieza 12 424.21.27.000.10
21 4 Tornillo M3x0.5 L6 DIN 912
22 6 Tuerca M3.5-6 DIN 934
23 1 Carcasa de baterias <
24 4 Tornillo M2x0.4 L10 DIN 912
25 4 Baterias
26 4 Separador M4 L10
27 8 Tornillo M3-6 DIN 963A
28 4 Separador M4 L6
29 4 Tornillo M2.5 L12 ISO 1580 C
30 4 Tuerca M3-10 DIN 934
31 1 LIDAR
32 1 PCB Final 424.21.27.000.15
33 1 Filtro de aire
34 1 Rodillo Electrostatico
35 1 Pieza 14 424.21.27.000.11
36 1 Pieza 15 424.21.27.000.12
37 1 Acoplamiento 3.2_6
38 1 Acoplamiento 3.2_10
39 2 Acoplamiento 8_6 B
40 6 Tornillo M3x0.5 L10 DIN 912
41 4 Tuerca M4-10 DIN 934
42 2 Remache D8 L30 DIN 6792
43 2 Tornillo M6x1 L16 DIN 912
44 2 Cepillo lateral
45 1 Raspberry Pi 4 Model B
31 @ @ @ @ ° 46 1 |Pieza 16 424.21.27.000.13
47 1 Pieza 17 424.21.27.000.14
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO | CTDAD No DE PIEZA DESCRIPCION
1 1 Conector de bateria AMASS_XT60-M_1x02 5
2 12 | Condensador 1uF C_0603_1608Metric
3 9 Condensador 0.1uF C_0603_1608Metric
Q =49 SR TR 4 4 Condensador 2.2uF C_0603_1608Metric
= ' 5 4| condensador 0.33uF C_0603_1608Metric
Zr 6 1 | Condensador 4.7uF C_0603_1608Metric
NG 7 6 | Condensador 10uF C_0603_1608Metric |
’6\0 8 1 Condensador 220uF CP_EIA-7343-15_Kemet-W
9 1 Condensador 220uF CP_EIA-3528-12_Kemet-T
10 2 Condensador 47uF CP_FIA-7343-31_Kemet-D
11 2 Condensador 470uF CP_Elec_8x11.9
12 1 Convertidor DC-DC 5V LM2596-5
13 1 Convertidor DC-DC 12V LM2596-12
14 2 Driver DRV8870DA
15 4 Driver DRV10970
oo 16 3 MOSFET N-Canal STN3NFO06L
oo == a o = o
22 |n£ R 17 1 | MOSFET P-Canal BSP613P _
== ~ e oo " a a _ 18 16 Resistencia 1K R_0603_1608Metric
\J o =TT 0 (2 ‘ 19 3 Resistencia 1M R_0603_1608Metric
o = =50 20 9 | Resistencia 100 R_0603 1608Metric
'i'j' nooo E = D - ﬂ' ° Q m - 21 3 Resistencia 10K R_0603_1608Metric
|} @ @ topooaoam @ _’E 22 1 Resistencia 100K R_0603_1608Metr!c
sooooeo 23 8 Resistencia 3.3K R_0603_1608Metric
1PN 24 2 Resistencia 0.7 R_0603_1608Metric
Q w [ w @ 25 1 Resistencia 20m R_0603_1608Metric
127,00 26 1 Resistencia 20K R_0805_2012Metric
135,00 27 1 Resistencia 500K R_1206_3216Metric
28 1 Bobina 33uH L 6.3x6.3_H3
29 1 Bobina 22uH L _6.3x6.3_H3
30 1 BMS BQ76920
31 2 Diodo IN5825
32 |1 PCB Final 424.21.27.000.01 32 1 Diodo S1D
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Fecha Nombre Firma: s Escuela Universitaria 34 1 Conector de 5 p?nes JST_EH_1x05_P2.50mm
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Comprobado [09-2022 | JUAN CARLOS/TRIBUNAL LIN Universidad Zaragoza 34 5 Conector de 3 pines JST_EH_1x03_P2.50mm
Rev. 34 1 Conector de 4 pines JST _EH_1x04 P2.50mm
Fec'(\g_z ROBOT ASP;&ELO(;{ SEEﬂé\égﬁﬁsRA HMPIAR NOP:424.21.27.000.15 34 2 Conector de 2 pines JST_EH_1x02_P2.50mm
: : . 34 1 Conector de 7 pines JST_EH_1x07_P2.50mm
S PLANO PCB DEL ROBOT "OM6r16 O 34 4 | Female Pin Header JST_EH_1x05_P2.50mm
| S | 4 3 | 2 1
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO |[CTDAD| N° DE PIEZA DESCRIPCION
1 1 Conector de bloque de terminal| 1x02_P5.00
2 1 Condensador 1uF C_0603_1608Metric
3 1 Condensador 0.1uF C_0603_1608Metric
4 4 Condensador 0.01uF C_0603_1608Metric
5 1 Condensador 100pF C_0603_1608Metric
6 1 Condensador 1000pF C_0603_1608Metric
Y 1 Condensador 120uF CP_Elec_8x11.9
3 1 Condensador 1uF C_0805_2012Metric
& 9 1| Puente de H DFO4SA
~ 10 2 Diodo Schottky SS16
11 2 Diodo IN4007
12 1 Diodo Zener TL431
13 1 Diodo Zener BZX384-Q
14 1 Diodo Schottky 48CTQ060-1
15 1 Transistor NPN FMMT617
16 2 Transistor PNP MMBT4403
17 1 MOSFET N-Canal IRFBIN65A
18 3 Resistencia 10K R_0603_1608Metric
19 1 Resistencia 90K R_0603_1608Metric
20 1 | Resistencia 0.75 R_0603_1608Metric
3| S 21 1 Resistencia 4.2K R_0603_1608Metric
I 22 1| Resistencia 3K R_0603_1608Metric
23 1 Resistencia 5K R_0603_1608Metric
= = - 24 1 | Resistencia 10 R_0603_1608Metric
- . 25 1 | Resistencia 1.3K R_0603_1608Metric
- 26 3 | Resistencia 1K R_0603_1608Metric
27 1 Resistencia 25K R_0603_1608Metric
28 1 Resistencia 15K R_0603_1608Metric
29 1 Resistencia 100K R_0603_1608Metric
30 1 Resistencia 22 R_0603_1608Metric
31 1 Resistencia 50K R_0603_1608Metric
32 1 Opto-Coupler SFH617A-1
33 1 Transformador 750312495
34 1 Placa de cobre
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2. ESQUEMAS

2.1.- ESQUEMA ELECTRICO
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2.2.- ESQUEMA ELECTR()NICO DE LA PLACA
IMPRESO DEL ROBOT
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2.3.- ESQUEMA ELECTR(')NICO DE LA FUENTE
CONMUTADA



1 I 2 I 3 [ 4 I 5 [ 6
#230VACO1 Dclampl
VAC IN4007
® K
J
Conn_WallSocked Csnubf | Rsnubl T A
AC_P - TiOnF 50K 750312495
N )2
- $ D1 ° ° . . 1.‘ n. 5 B4, . 1 [s]
DFO4SA 4+ .
J_ Cint 48CTQ060-1 | Screw_Terminal_01x01
. 180uF Rstartl 6 Doutt Coutl
GND 100K D4 Rvect 10 4 22q0uF
IN4007 22 .
2
Cssj_[ .TH | » % J3
1 —
H@
LuF N GND ks Cvecl GND o]
Iy 120uF ‘ 9 ‘ Screw_Terminal_01x01
MMBT4403 3.
Rss1 " |
1K GND
8
L
u1
GND B
|:| Rcomppl Ccomppl uc2ghs2
10K tonF 1] comp vREF |8
2 7 D3 Rg1l
: VFB vee YN 10 HQ ) .
31 1sensE outPUT |8 \RSFWBQNﬁEA
Rrtd] g s on [ N oers
15K Rbleederd,
K
by CVECHPl e CVIEf el 10 Resi |:| Rled] | Rtlbiast
0.1uF 1uF 0.75 1.3K| | 1K
Q1 $ u u :
FMMT617 2
cmj_ ‘ ‘ D6
1000 > BZX384-Q I:I Ribut
o GND
GND Bk w
® | |
C;‘;:’E — SFH617A-1 GND
[or 37 . 4 1 Rcompzi  Ccompzl
100p! Rfbg1 5 J = # 5 90K oqr F c
Rramp 5K |
25K Roptol D5
GND 1K TL431
Rfbbl
3K

GND é

GND

Sistema de mecanismo de un robot aspirador efectivo para limpiar el pelo de mascotas
Trabajo Final de Grado

EUPLA

Sheet: /

File: fuenteConmutada.sch

Title: Esquema Electronico de la Fuente Conmutada

Size: Ak [ Date: 2022-09-07 Rev: Javier Esteban
KiCad E.D.A. kicad (5.1.12)-1 Id: 1/1
1 I 2 I 3 I 4 I 5 [




	f6d57cf9d1baf7dda7e0649c2b47a262509c6ff931c1cdbf5651f0e9006e0db6.pdf
	b523bd3652d4f79b6d3b6c2aa5bbefa15ae9b7090d8bbe418d9e426cdf8c0a04.pdf
	TFG

	e7735d4da3f57d97199273bf6381667720d0f7ea4212706aa40a6e4515ac965f.pdf
	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo


	b523bd3652d4f79b6d3b6c2aa5bbefa15ae9b7090d8bbe418d9e426cdf8c0a04.pdf
	6aae8cc1f369a7e54a892560274c593f8005acefc061dbb78e5685711b4b86e1.pdf
	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo

	Planos y vistas
	Modelo


	b523bd3652d4f79b6d3b6c2aa5bbefa15ae9b7090d8bbe418d9e426cdf8c0a04.pdf
	31f4bf24ccaada488cdac0e9e9dd281d97d465d72394d45f8ef78be502091ecf.pdf
	b523bd3652d4f79b6d3b6c2aa5bbefa15ae9b7090d8bbe418d9e426cdf8c0a04.pdf
	8b71f48c1f50ad089d671eddb0e3559d14742846dfc70bd4c26e81e88ab9ef5c.pdf

	TFG
	f6d57cf9d1baf7dda7e0649c2b47a262509c6ff931c1cdbf5651f0e9006e0db6.pdf
	TFG
	esquema electrico v1
	TFG
	64bd5c168cc56422526b1e85775652148a9736642c4fcde769bf4cecb2c2bfb6.pdf
	TFG
	64bd5c168cc56422526b1e85775652148a9736642c4fcde769bf4cecb2c2bfb6.pdf

