LISTA DE ARTICULOSDE ROBOTSARTIFICIALES

Motores, [lantasy accesorios de Pololu
Ultima Actualizacion: ---> 27-07-2019
www.robotsartificiales.com
Whattsapp: 77546831

CODIGO| IMAGEN TITULO ’ DESCRIPCION PRECIO DISPONIBLE
e Bov - Dimensiones: 75 x 13mm. - Tension de servicio: 3,3 - 5,0V. -
Sensor de linea QTR- |Corriente de suministro: 100mA. - Formato de salida: 8 tensiones
pol001 8A Analogo Arreglo ||analdgicas. - Rango de voltaje de salida: OV alatensién suministrada. -| 90 Bs. S
' de8 Distancia 6ptima de deteccion: 3mm. - Distancia de deteccién maxima
SREE'ECE)ET%',‘\.TEFK\ recomendada: 6mm. - Peso sin pasadores. 3,090.
R - Una placa de base chasis negro Romi. - Dos de mini motorreductores
! . de pléstico (120:1 HP con salida de desplazamiento y €l € e motor
pol 002 g:iis NSO extendido). - Un par de Romi negro chasis clips de motor. - Un par de || 240 Bs. S
R blanco 70 x 8 mm Pololu Wheels. - Un kit de ruedas bola chasis negro
COLOR NEGRD Romi. - Un chasis Romi juego de contactos de |a bateria.
ROBOTICA EN BOLIVIA
0003 Rueda universal 3/8" |- Rueda loca Pololu, bola pléstico 9,5mm de didmetro. - Incluye 29 Bs 5
P de pléstico espaciador 1,6 y 3,2mm. - También se adjuntan 2 tornillos. g
POLOLY
RUEDA UNIVERSAL
3/8” DE PLASTICO
ROBOTICA EN BOLIVIA -Voltgedeentrada: 2,7V a1l,8V. - Sdlida: 5V constante con
precision de +5/-3%. - Salida tipica corriente de continua: 1A (bajada);
0004 Regulador de Voltaje |500mA (subida). - Caracteristica de ahorro de energia mantiene la ata 50 Bs S
P S7V7F5 de 5V eficiencia a bajas corrientes (corriente de reposo es inferior a0,1mA). - ;
REGULADOR DE Integrada proteccion contra exceso de temperaturay cortocircuitos. -
e Tamafio pequefio: 9 x 12 x 3mm.
001005 Soporte para motor 2 spport&s para mot_or pololu. - 4 tornillos de fijacion. - 4 tuercas de 50 Bs, S
pololu (par) fijacion paralostornillos.
SOPORTE MOTOR
POLOLU




pol 006

ROBOTICA EN BOLIVIA

'.;, ¥% ||Driver Puente H

MODULO TB6612FNG
PUENTE H - 2 MOTORES

TB6612FNG 2
motores

- Conductor del motor de doble puente H: puede manejar dos motores
de corriente continua o de un motor paso a paso bipolar. - Tensién del
motor recomendado (VMOT): 45V a 13,5V (puede operar hasta 2,5
V con el rendimiento reduccién del régimen). - Voltaje légico (VCC):
2,7V ab5,5V. - Corriente mé&xima de salida: 3A por canal. - Corriente
de salida continua: 1A por canal (puede ser en paralelo para
suministrar 2 A continuos). - Méxima frecuencia PWM: 100 kHz. -
Incorporado en el circuito de apagado térmico.

50 Bs.

pol 007

ROBOTICA EN BOLIVIA

MODULO DRV8833
PUENTE H - 2 MOTORES

Driver Puente H
DRV 8833 2 motores

- Doble puente H: puede conducir dos motores de corriente continua o
un motor paso a paso bipolar. - Tension de funcionamiento: 2,7V a
10,8V. - Corriente de salida: 1,2A continuos por motor. - Salidas de
motor pueden ser paralelo paraentregar 2,4A. - Lasentradas son 3V y
compatible 5V.

50 Bs.

pol 008

ROBOTICA EN BOLIVIA

KIT BABY ORANGUTAN

Kit Baby Orangutan
B-328

-Voltgedeentrada: 5a13,5V (15 V méximo absoluto) - Dos puertos
bidireccionales motor puede entregar ~1A continua (3 A pico) por
canal - Programable a 20 MHz mediante el Microcontrolador Atmel
AVR ATmega48 (4 KB de flash, 512 bytes de SRAM, 256 bytes
EEPROM) o Microcontrolador Atmel AVR ATmega328P (32 KB
flash, 2 KB de RAM, 1 KB EEPROM). - Tiene 18 lineas de usuario de
E/S, 16 delos cuales pueden ser utilizados parala E/S digital y 8 de
los cuales pueden ser utilizados como canales de entrada anal 6gicos. -
Potenciometro del usuario atado a ADCY. - Incluye programador AVR
de Pololu.

290 Bs.

pol 009

ROBOTICA EN BOLIVIA

POLOLY
LLANTAS SOLARBOTICS
RW2

Llanta Solarbotics
RW2 tornillo externo

- Diametro de 28mm. - Ancho de 17mm. - Durometro 20D. - El gede
aluminio esté perforado para un gje de 3mm.

50 Bs.

pol010

ROBOTICA EN BOLIVIA

SENSOR QRT-1A
REFLECTANCIA

Sensor de linea QTR-
1A Andogo (par)

- Dimensiones: 13 x 8mm. - Voltagje de funcionamiento: 5,0V. -
Consumo de corriente: 25mA. - Formato de salida: Voltgje analogo. -
Distancia Optima de deteccion: 3mm. - Maxima distancia de deteccion
recomendada: 6mm. - Peso sin terminales: 0,23g.

40 Bs.




ROBOTICA EN BOLIVIA

olo11 \ ]@/ Motorreductor 10:1 |- Engrangje 10:1. - 2200 rpm a6V. - 40mA a6V. - 0.3Kg/cm de torque 155 Bs
P 7K., 6V 2200RPM 40mA a6V y 07A. '
polow ¥
MOTORREDUCTOR
10:1 6V 2200RPM
ROBOTICA EN BOLIVIA
0012 \ . 4 Motorreductor 75:1 |- Engrangje 75:1. - 400 rpm a6V. - 120mA a6V. - 1,6Kg/cm de torque 155 Bs
P . |6V 400RPM 120mA a6V y 1,6A. '
POLOLY v
MOTORREDUCTOR
75:1 6V 400RPM
ROBOTICA EN BOLIVIA
0013 \ 5@ Motorreductor 50:1 |- Engrangje 50:1 - 625 rpm a6V - 120mA a6V - 1,1Kg/cm detorque a 155 Bs
P ‘ ﬂ% 6V 625RPM 120mA |6V y 1,6A. '
POLOLY p
MOTORREDUCTOR
50:1 6V 625RPM
ROBOTICA EN BOLIVIA - Kit Zumo Chasis. - Zumo 32U4 placa principal (esto incluye dos
s discos de codificador magnético que trabajan con sensores de
0014 Kit Zumo 32U4 codificador integrado en la placa principa y un zumbador de orificio 1000 Bs
> N Robot pasante). - Zumo 32U4 Conjunto de sensores delanteros. - Cuchilla de '
P ZUMO 32U4 acero inoxidable Zumo 32U4 y pléastico contenedor de LED IR. - LCD
50:1 6V 625RPM de 8)(2 caracteres.
ROBOTICA EN BO!
ol015 Bateriarecargable - Bateriarecargable de NiMH AA. - Voltge: 1,2V. - Amperge: 40 Bs
P NiMH AA 1,2V 2,2A |2200mAh. - Celdas: 1. '
"BATERIA RECARGABLE
NIMH AA 1,2V 2,2A
ROBOTICA EN BOLIVIA
7 - - Dimensiones: 75 x 13mm. - Tensién de servicio: 3,3 - 5,0V. -
Sensor de linea QTR- R (I L : ER
001016 8RC Digital Arreglo Corriente de suministro: 100mA. - Formato de salida: 8 tensiones 90 Bs.

SENSOR QRT-8RC
REFLECTANCIA

de8

digitales E/S. - Distancia Optima de deteccién: 3mm. - Distanciade
deteccion maxima recomendada: 9,5mm. - Peso sin pasadores. 3,09g.




ROBOTICA EN BOLIVIA

Encoder magnético

- Tamaho: 10,6 mm x 11,6 mm - Peso: 1 g. - Voltgje de operacion

£elt 2,7 - 18V (Par) minimo: 2,7V. - Voltgje de operacion méximo: 18V. olhos
ENéODER MAGETICO
2,7 - 18V (Par)
ROBOTICA EN BOLIVIA
pol018 6 Rued_aUnlvg-:-rsaI PAA | peso; 13,5¢. - Color: Azul. 50 Bs.
POLOLY Chasis Romi
L )
RUEDA UNIVERSAL
PARA CHASIS ROMI
B - Tamafio: 10 x 12 x 26 mm. - Peso: 9,5 g. - Diametro del gje: 3 mm. -
N ; Relacion de engrangje: 4.995: 1. - Velocidad de marchalibrea6 V:
pol019 @( gﬂoc())tggs&uitg(;ri;al\ % 6000 rpm. - Corriente de libre funcionamiento @ 6V: 120 mA. - 160 Bs.
POLOLY f"\ Corriente de bloqueo @ 6V: 1600 mA. - Par de parada @ 6V: 2 0z -
O s on A en. - Tipo de motor: 1,6A puesto a6V (HP 6V).
-Voltgjede entrada: 5a13,5V (15 V maximo absoluto). - Dos puertos
bidireccionales motor puede entregar ~ 1 A continua (3 A pico) por
ROBOTICA EN BOLIVIA canal. - Programable a 20 MHz mediante el microcontrolador Atmel
AVR ATmega48 (4 KB deflash, 512 bytes de SRAM, 256 bytes
01020 Baby Orangutan B- ||[EEPROM) o microcontrolador Atmel AVR ATmega328P (32 KB 170 Bs
P 328 flash, 2 KB de RAM, 1 KB EEPROM). - Tiene 18 lineas de usuario de =
BABY ORANGUTAN E/S, 16 delos cuaes pueden ser utilizados paralaE / Sdigital y 8 de
B-328 los cual es pueden ser utilizados como canales de entrada anal 6gicos. -
Tiene un LED testigo que indica al usuario cuando esta encendido. -
Potenciometro del usuario atado a ADC7.
RO?I"CA ENBOLIVIA - Relacién de engrangjes 10:1. - Rango de alimentacién: 3a9 V (no se
\ . recomienda alimentarlo alamaximatension). - Velocidad: 3000 rpm
3 % |Motorreductor 10:1 . _ _
pol021 4 " |6V 3000RPM 120mA @ 6V. - Consumo sin carga: 120mA @ 6V. - Consumo con carga: 160 Bs.
polows ¢ 1600mA @ 6V. - Torque de: 0.3 kg-cm (4 oz-pulgadas) @ 6V. -
MOTORREDUCTO

10:1 6V 3000RPM

Tamano: 24 x 10 X 12mm.




ROBOTICA EN BOLIVIA
N

- Motor: Brushless outrunner CO5M 11000kv. - Didmetro interno:
27mm. - Didmetro externo: 29mm. - Peso: 8 g. - Hélice de 7 aspas.

pol 022 'rl;::)rttc))lrngeElDlI;% %)/n Pruebas de desempefio: Aplicando 7,4 V. - Corriente: 5,2 A. - Empuje: || 350 Bs.
HK 66 g. - Potenciadisipada: 38,5 W. Aplicando 8 V - Corriente: 5,7 A. -
R I A ED e Empuje: 72 g. - Potenciadisipada: 45,6 W.
ROBOTICA EN BOLIVIA
: - Corriente continua: 6A. - Corriente pico: 8A. - Fuente de voltaje
01023 ESC Turnigy Plush  |(BEC): Linedl. - Salidade voltaje: 5V / 800mA. - Parauso con LiPo de 140 Bs
P de 6A 2 celdas 7,4V (2S). - Programabl e con tarjeta de programacion o con '
MEsC PLUSH 6A radio control - Peso: 6g. - Dimensiones: 24 x 12 x 6mm.
TURNIGY
s - Diametro exterior del Rin: 20mm. - Diametro interior del Rin: 16mm.
', Ruedas MiniSumo de |- Diametro total rin + [lanta: 29.3mm. - Ancho: 22,5mm. - Diametro
pol024 ‘% ataadherencia (par) |del ge: 3mm. - Material del Rin: Aluminio. - Material delallantaata | 190 Bs.
™ 217" |(Tdrobotica) densidad: Caucho de silicona de dureza 10A. - Peso: 40 gr €l par.
MI}IL\IJ IES?JII\V?O Incluyendo los tornillos prisioneros.
Ro5 g =N FOHVIA - Diametro exterior del Rin: 16mm. - Diametro interior del Rin: 13mm.
! Ruedas Seguidor de |- Diametro total Rin + Llanta: 23mm. - Ancho: 40mm. - Diametro del
pol025 % @ Lineaadtaprecision |ge 3mm (+/- 0.02mm). - Material del Rin: Aluminio. - Material dela || 200 Bs.
™ % (par) (Tdrobotica) [lanta alta densidad: Caucho de silicona de dureza 10A. - Peso: 34.5 gr
SEGlﬁng%ﬁmE A el par. Incluyendo los tornillos prisioneros.
ROBOTICA EN BOLIVIA
9 ' |Ruedas - Rueda omnidireccional contiene una bola de acero que esta soportada
’B 'E e por una carcasa de plastico, laruedagiralibremente y flexible. -
pol 026 Omnidireccionales : : ; : ) 70 Bs.
p— — Makeblock (par) Estructurq §| mple para un mejor funcionamiento. - Permite la
poLOL) TUEDAS construccion de un robot de 3 |lantas.
MAKEBLOCK
ROBOTICA EN BOLIVIA
Turbina EDF27
pol 027 A |Mistery motor de - Nombre: HL2708 1410-10000KV - FED: 27mm EDF - Peso (g): 8. 280 Bs.

POLOW
TURBINA EDF27

10000KV

10000Kv




