EiREdid Vom Holzbrett zum autonom fahrenden Fahrzeug in dé
nawi:werft: 10 Arbeitsschritte!
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Frank Liithjohann und Thore Sommer

Material:

12mm Schrauben (10 Stlick)

Arduino + USB Kabel

kleines Steckbrett

Ultraschallsensor hc-srO4

2 Rader

2 Getriebemotoren (héchstens 120 Umdr./min)

-> Dann lassen sich die Motoren direkt an den Arduino anschlielRen.

Holzbrett (hier Tischlerplatte 12mm)
Motorhalterung (hier 3 D Druck)
Stitzrad (Mobelrolle Baumarkt)

8 Kabel (jumper wire male/male)

9 V Block Batterie

Batteriekabel

Batteriehalterung (hier 3 D Druck)

2. Motorenkabel durch die Locher stecken.

1. Bohren von 2 Lochern fur die Motorenkabel.

3. Motorhalterung mit Schrauben gerade

Motorhalterung und Schrauben bereitstellen. fixieren. Stutzrad bereitlegen.

4. Stitzrad mit Schrauben gerade
fixieren. Rader auf Motorachse stecken.

5. Brett umdrehen. Arduino 6. Arduino mit Schraube fixieren. Steckbrett vor Arduino 7. Ultraschallsensor und 4 Kabel
bereitlegen kleben. Motorenkabel mit Arduinoports verbinden.

8. Sensor auf Steckbrett stecken. Kabel jeweils 9. Batteriestecker mit 9V Block

genau hinter die Sensor-Kontakte stecken.
Kabel mit Arduinoports verbinden.

verbinden. Batteriehalterung bereitlegen.

<ontakt:
~rank Lithjohann

uethjohann@ipn.uni-kiel.de

bereitlegen

10. Batteriehalterung mit Schrauben
fixieren. Batteriekabel mit Arduino
verbinden.
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