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I. Estructura mecánica

Componentes

Placas aluminio 2024
Motorreductores IGNIS MR103-400
Encoders Autonics E40H-8-100-2-1-24
Bateŕıas Probattery BSLA-12260-CPB

Dimensiones

Peso 35Kg
Carga útil 48Kg
Diámetro de ruedas 147mm
Trocha 503mm
Radio de giro 0mm
Radio área de giro 407mm
Ancho 520mm
Largo 570mm
Alto 200mm

II. Tracción y Odometŕıa

Tracción

tensión nominal 24V olts
potencia nominal 288W
velocidad lineal máx. 2, 405m/s
velocidad lineal mı́n. medible 7, 22× 10−6m/s
velocidad angular mı́n. medible 1, 82× 10−3°/s

Odometŕıa

Res. desplaz. lineal 72, 2× 10−3 mm
Res. desplaz. angular 0,018 °

Res. vel. angular a vel. máx. 85, 8× 10−3 °/s
Res. vel. lineal a vel. máx. 340× 10−6 m/s
Res. vel. angular a vel. mı́n. 3, 09× 10−12 °/s
Res. vel. lineal vel. mı́n. 12, 3× 10−15 m/s

Medición de vel. por peŕıodo

Res. angular a velocidad máx. 31, 9× 10−6 °/s
Res. lineal a velocidad máx. 681, 3× 10−6 m/s
Vel. angular mı́nima medible 11, 3× 10−3 °/s
Vel. lineal mı́nima medible 14, 4× 10−6 m/s

III. Sistema energético

Tensión nominal 24V
Capacidad nominal Icte = 3A, 24Ah
Peso 8,9Kg

Vida útil

100 sesiones anuales
72W promedio

Prof. de descarga 50 %
Carga durante la noche

4 años de duración

IV. Control de tracción

LPC2114 Philips - RISC µC, núcleo ARM 32bits
60MHz
freeRTOS

� Lectura datos encoders por interrupción de baja laten-
cia
� Peŕıodo de lazo de control ajustable desde 5ms
� Libreŕıa de comunicación freeMODBUS

Programación modular C-ANSI
Cálculos en punto flotante
Entorno de desarrollo GNUARM

V. Diagrama en bloques

VI. Drivers de potencia

Puente H con MOSFETs
Control de sobrecorriente (chopper)
Habilitación
Modulación de ancho de pulso (frec = 20KHz)


