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Z powodu sposobu sprzedazy produktu (OEM, bez ograniczen co do modyfikacji), Firma P.P.H. WObit
E.K.J. Ober s.c. nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate w wyniku montazu, uzytkowania
sprzetu oraz oprogramowania z nim dostarczonego. Wszystkie programy zawarte na dofaczonej ptycie CD s3
rozpowszechniane na licencji FREEWARE i stosujg sie do nich odpowiednie umowy licencyjne ich
producentow/autoréw.

Warunkiem uwzglednienia reklamacji (w przypadku brakéw lub innych uszkodzen powstatych z winy
producenta) jest przedstawienie dowodu zakupu (faktury VAT).

Informacje zawarte w niniejsze] instrukcji przygotowane zostaty z najwyziszg uwagg przez naszych
specjalistéw i stuzg jako opis produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w rozumieniu prawa
handlowego. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowa¢ o okreslonych cechach lub
przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania. Informacje te nie zwalniajg uzytkownika z obowiagzku
poddania produktu wtasnej ocenie i sprawdzenia jego wiasciwosci. Zastrzegamy sobie mozliwos¢ zmiany
parametrow produktéw bez powiadomienia.

e  Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen.
e Prosimy o zwrdcenie szczegdlnej uwagi na nastepujace znaki:

UWAGA!
Niedostosowanie sie do instrukcji moze spowodowac uszkodzenie urzgdzenia
albo utrudnié postugiwanie sie sprzetem lub oprogramowaniem.
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MOBOT-EXPLORER v2 jest platformg jezdng z napedem na cztery kota przeznaczong dla
rozbudowy, celéw edukacyjnych i uczelnianych. Na jej bazie mozna zrealizowaé w sposéb
modularny rézne funkcje robota mobilnego, od doswiadczen ze sterowaniem
autonomicznym, poprzez badanie zachowan robota mobilnego wyposazonego w czujniki
podczerwieni, czujniki odlegtosci, do zadan inspekcyjnych i innych. Robot mobilny jest
atrakcyjny zaréwno dla poczatkujgcych w tej dziedzinie, umozliwiajac start z wyzszego
putapu, jak i firm eksperymentujacych z robotykg mobilng pragnacych zastosowac platforme
robota mobilnego do sobie znanego celu.

Platforma zawiera:

1. Mechanike robota mobilnego: stabilna konstrukcja z dwdéch ptyt stalowych gietych

z dwoma bocznymi Sciankami

2. Cztery napedy DC: silniki Buehler Motor GmbH z przekfadnig planetarng i enkoderem
3. Kota z tworzywa z oponami wypetnionymi piankg i mocowaniem na o$ w liczbie 4

4. Jednostka sterujgca: Ptyta MOBOT-MBv2-AVR

5. Uktad tadowania: MOBOT-CHARGEv2

6. Dwa akumulatory zelowe 6 V

MOBOT-EXPLORER v2 jest nastepcg robota MOBOT-EXPLORER. Zmiany
w stosunku do poprzedniej wersji to:

- wydtuzenie korpusu robota o 50mm

- poszerzenie korpusu robota o 15mm
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2. Charakterystyka czesci mechanicznej

Podstawg konstrukcji MOBOT - Explorer jest platforma zbudowana z dwdch ptyt
stalowych gietych z umocowanymi sciankami bocznymi. Konstrukcja ta jest prosta i solidna,
a ptaska czes¢ nadwozia platformy i tatwy dostep do wnetrza robota pozwala na
bezproblemowg rozbudowe i modyfikacje wedtug potrzeb uzytkownika. Dodatkowo do
celéw rozbudowy przewidziano uniwersalne otwory montazowe na gérnej ptycie obudowy.

Dzieki zastosowaniu terenowych opon i silnikbw o wysokim momencie
MOBOT- Explorer charakteryzuje sie bardzo dobrymi witasciwosciami trakcyjnymi. Dzieki
proszkowemu malowaniu robot charakteryzuje sie rowniez estetycznym wygladem.

Naped zrealizowany jest przy uzyciu czterech silnikéw pradu statego firmy Buehler
Motor GmbH. Wyposazone sg one w wysokosprawne przektadnie planetarne o przetozeniu
72:1. Dzieki zastosowaniu przektadni planetarnej zespdt napedowy ma wysokie osiagi:
predkos¢ obrotowg 40 obr/min, moment znamionowy 1 Nm przy zasilaniu z 12 V pragdem
znamionowym 860 mA.

3. Ptyta tadowarki MOBOT-CHARGEv2

Ptyta rozszerzen MOBOT-CHARGEv2 zawiera fadowarke impulsowg do
akumulatoréw zelowych 12V. Dodatkowo ptytka zawiera 2 diody LED sterowane stanem
wysokim bezposrednio z wyjs¢ procesora. Dwa tryby pracy wybierane przetgcznikiem:
wiaczenie zasilania z akumulatoréw lub wytaczenie zasilania i tadowanie akumulatorow
z zewnetrznego Zrodta zasilania. tadowarke mozna zasila¢ dowolnym napieciem statym w
zakresie 16 do 25 VDC. Maksymalny prad tadowania akumulatoréw 3 A. tadowarka jest
wyposazona w gniazdo meskie typu DClack o srednicy kotka 2mm i $rednicy otworu 6,3mm.

Podstawowe parametry tadowarki:

Napiecie zasilania 16 - 25 VDC
Prad tadowania 3A
Napiecie koncowe tadowania 144V
Kontrola napiecia akumulatora tak

& UWAGA: tadowarka pokiadowa przystosowana jest do tadowania
podtrzymujacego. Nie jest jednak zalecane pozostawienie robota przytaczonego
do tadowarki na diuzszy czas (skraca to zywotnos¢ akumulatora). tadowanie
akumulatoréw w normalnym cyklu (petne roztadowanie - petne natadowanie)
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zajmuje okofo 3 godzin. Mozliwe jest monitorowanie napiecia akumulatora
z poziomu mikrokontrolera.

3.1 Rozmieszczenie ztacz na ptytce MOBOT-CHARGEv2
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Rys. 1 Rozmieszczenie ztacz

3.2 Opis zfacz
Nazwa zfacza opis

V1 Ztgcze typu IDC10z sygnatami sterujgcymi diodami LED4
i LEDS fadowarki

MB Ztacze typu AK500 do zasilania ptyty gtéwnej MOBOT-MB

AKU Ztacze typu AK500 do podtaczenia akumulatora

LINE Dioda sygnalizujgca podtaczenie zewnetrznego zasilania

DC Gniazdo meskie typu DClack o $rednicy kotka 2mm i srednicy
otworu 6,3mm do podtgczenia zewnetrznego zasilania
Przetacznik trybu zasilania, wybiera miedzy trybem zasilania

tAD/ZAS robota z akumulatoréw a fadowaniem akumulatoréw

z zewnetrznego Zrddta zasilania

LED Diody LED sterowane sygnatami ze ztgcza SV1

(]
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Rys. 2 Zfacze SV1

3.3 Sposob potqgczenia ptyty tadowarki z ptytq sterujgcq robota
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Rys. 3 Potaczenie ptyt MOBOT-CHARGEvV2 i MOBOT-MBv2-AVR

4. Uruchamianie

Przed uruchomieniem nalezy sprawdzi¢ poprawnos$é pofgczen miedzy ptytami. Nalezy
zwroci¢ uwage szczegdélnie na prawidtowe podtgczenie akumulatora i  zasilacza (w
przypadku tadowania akumulatoréw).

Ptyta MOBOT-CHARGEvV2: Gdy przetgcznik jest ustawiony w kierunku ztgcza DC
zasilanie dla ptyty MOBOT-MBv2-AVR jest wyfgczone i jednoczesnie mozliwe jest tadowanie
akumulatora. Zasilanie napieciem statym niestabilizowanym o wartosci 16 do 25VDC
i wydajnosci pragdowej min. 3A dla tadowarki podtgcza sie do ztgcza DC na ptycie
MOBOT-CHARGEV2. Pojawienie sie napiecia tadujgcego jest sygnalizowane zaswieceniem
diody czerwonej (LINE).
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Zataczenie zasilania nastepuje w momencie przetgczenia wtgcznika w strone dwdch
diod LED. Zasilanie jest sygnalizowana zaswieceniem diody LINE.

5. Wskazowki uzytkowe i zalecenia na temat bezpieczenstwa

1. Robot jest wyposazony w akumulatory zelowe. Z powodu bardzo duzego pradu

zwarcia takich akumulatoréw, nalezy za wszelkg cene unika¢ jakichkolwiek
manipulacji w uktadzie elektronicznym robota w czasie, kiedy jest podtgczone
zasilanie z akumulatoréw. Wywotanie zwarcia moze spowodowac uszkodzenie ptytki
i/lub pozar. Do eksperymentow w uktadzie elektronicznym zalecane jest uzycie
zasilacza z kontrolg i ograniczeniem pradu.

W przypadku dtuzszego przechowywania nalezy odtgczy¢ akumulatory od uktadu.
Stosowac tadowarke poktadowa.

Nie jest zalecane pozostawienie robota przytagczonego do tadowarki na dtuzszy czas
(skraca to zywotnos¢ akumulatora).

4. tadowanie akumulatoréw w petnym cyklu zajmuje okoto 3 godziny.

6. Dane techniczne

Nazwa MOBOT-EXPLORER (v2)

Typ MOBOT-EXPLORER-A1 (v2)

Naped jezdny AWD 4 terenowe kota MB120/55/4

Naped 4x silnik DC z przekfadnig planetarng prod.
P& Buehler Motor GmbH (40 obr/min)

Pobér pradu:

Jazda po ptaskiej nawierzchni
Przy zablokowanych kotach
Zasilanie

Zasilanie fadowarki
Obudowa

Rozstaw osi

Wymiary z kotami

Wymiary korpusu

&

www.wobit.com.pl

0,7A

7A

12 V (2 akumulatory zelowe 6 V, 3.2 Ah)

16 - 25 VDC, min. 3A

ptyty stalowe malowane proszkowo

246 mm

115 x 361 x 350 mm (wys. x szerokos¢ x dtugosc)
43 x 245 x 303 mm (wys. x szerokos¢ x dtugosc)
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Rys. 4 Wymiary robota MOBOT-EXPLORER-A1
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W sktad zestawu wchodza:

&

Obudowa stalowa

Koto MB120/55/4

Silnik DC Buehler Motor GmbH
Ptyta gtbwna MOBOT-MBv2-AVR
Ptyta MOBOT-CHARGEvV2
Akumulator zelowy 6 V

Ptyta CD

www.wobit.com.pl

1 szt.
4 szt.
4 szt.
1 szt.
1 szt.
2 szt.
1szt

Rys. 5 Rozmieszczenie otwordw na gornej ptycie obudowy MOBOT-EXPLORER-A1

7. Kompletacja zestawu
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