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Roboterarm bauen und mit Arduino UNO programmieren



16 Distanzhiilsen 43 Kunststoff | *50an># ] Platinen
8 Distanzhiilsen 42 Kunststoff | 75212541 Platinen
1 Servokabel 41 AP Kupfer 3x0,14mm2 Sch\';:?;]ﬁofer
2 Servonl:ﬂo%)él_lzigse?t“ﬂiom 40 Tooses | Kunststoft | 53,053 57 Sch\llzvi;gaofer
5 Servo ProtecrjJ gtandard B305 39 Biité-zr\ir.: Kunststoff . §<L2)EJ E)&( )4(1 ;)m . sch;i;?;]ﬁofer
2 #Ylinderkopfschraube 38 | DIN84 | Stahlverzinkt | M4x6 | Servolager
16 #Ylinderkoptsnraube 37 | DIN84 | Stahlverzinkt | M3x10 | Oberarmo7
16 #Yinderkopisohraube 36 | DIN84 | Stahlverzinkt | M3xg |¥Srefer duStebe o
14 #Yinderkopischrauioe 35 | DIN84 | Stahlverzinki | M3x6 [oxorofer ot
5 Hutmutter hohe Form 34 DIN 1587] Stahl verzinkt M4 Servoplatte02
4 Senkkoplsehraube 33 | DIN963| Stahlverzinkt | M3x20 | K. Servo
21 Senkopteonaube 32 |DIN963| Stahlversinkt [ M3x6 | LS
4 Senkkoplsehraube 31 | DIN963| Stahlverzinkt | M3 x 12 Display
12 Sechskantmutter 30 | DIN934| Stahlverzinkt M3 Dl
4  [Senviopfhosciaube Mt 59 | DIN97 | Stahlverzinkt | 3x30 Platine
6 Senkkopiholzsohraube 28 | DING7 | Stahlversnki [ 3x16 [ Fendrate 2
1 oyt 27 PMMA | PO | Fa. Senova
1 Grundplatte 26 Pressspannplatie | 28x173x262|  Baumarkt
2 Strebe 23 MS 58 Messing D4 x 48 Drehteil
5 Steher 22 MS 58 Messing @5 x 58 Drehteil
4 Oberarmdistanz 21 MS 58 Messing @5 x13 Drehteil
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Stuck Benennung Teil-Nr. | Norm Werkstoff | FertigmaBB | Bemerkung
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GrundplatteO1
PMMA Stk.1

Servoplatte02
PMMA Stk.1
(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) Mastab  1:1 | Gewicht 0,712kg
(Werkstoff, Halbzeug)
(Rohteil-Nr.
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb | 01.11.14 | FRB ROBOTIC
Gepr.
= Grundplatte01; Servodrehplatte02
- HHHHHH; Zeichnungsnummer Blatt
TS 01 03/09
o |[HTTITIDY Blatter
Zust| Anderung Datum |Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:




Drehplatte03

. PMMA Stk.1
@, )
10} 10} ServodrehplatteO4
- - PMMA Stk.2
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Unterarmrechts05
A 2 x4 PMMA Stk. 1
|
1O+ 0] 2 x 45°
AT
l Schnitt A-A
(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) Mastab  1:1 Gewicht
(Werkstoff, Halbzeug)
(Rohteil-Nr.
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb [ 07.11.14 | __FRB ROBOTIC
Gepr. Drehplatte03; Servodrehplatte04;
Norm
Unterarmrechts05
- HHHHHH; Zeichnungsnummer Blatt
TS 02 04/09
o [lITTHINIY Blatter
Zust| Anderung Datum |Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:




2 X 45°

Unterarmlinks06
PMMA Stk.1

\

Vorderarmrechts08
PMMA Stk.1

2 X 45°
_

Vorderarmservoplatte10

VorderarmlinksQ9
PMMA Stk.1

PMMA Stk. 1 Vorderarmservoklemmplatte11
2 x 45° PMMA Stk.1
M3
& © :
o © o
(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) Mastab  1:1 Gewicht 0,712kg
(Werkstoff, Halbzeug)
(Rohteil-Nr.
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb. | 01.11.14 | _FRB _ ROBOTIC
Gepr. Unterarmlinks06; Oberarm07; Vorderarmrechts08;
Norm Vorderarmlinks09; Voerderarmservoplatte10;
Vorderarmservoklemmplatte11
- HHHHHH; Zeichnungsnummer Blatt
TS 03 05/09
o [T Blatter
Zust| Anderung Datum |Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:




Greiferplatteverstarkungi14

Greiferplattel3
PMMA 1Stk. PUMA 1Stk .
M3 M3 M3_ﬁ_7A‘M3
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Gewinde erst nach dem Verkleben von Greiferplattei3
und Greiferplatteverstarkungi4 bohren!
Servozahnrad15 Zahnrad16 Greiferservoplattel?
PMMA 1Stk. PMMA 1Stk. PMMA 1Stk.
., M3
C,
e N
©
_| M3
. : - Lager20
Greiferverbindung18 Greifer19 PMaA oStk
PMMA 4Stk. v3 PMMA 4Stk. '
— X
- - M3
M4
Gewinde erst nach dem Verkleben
von 2Stk. Greifer19 bohren!
(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) Mastab  1:1 Gewicht 0,712kg
(Werkstoff, Halbzeug)
(Rohteil-Nr.
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb | 01.11.14 | FRB _ ROBOTIC
Gepr. Greiferplatte13; Greiferplatteverstarkung14;
Norm Servozahnrad15; Zahnrad16; Greiferservoplatte17;
Greiferverbindung18; Greifer19; Lager20
- HHHHHH; Zeichnungsnummer Blatt
TS 04 06/09
o [T Blatter
Zust| Anderung Datum |Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:




o
=
Oberarmdistanz21 === @:L
MS58 Stk.8 ————— 3
Lo
IS 13
< L
QU S —t=
Steher22 _'___E==r—r_ —— T
MS58 Stk.5 === ‘
5 - 4M3x10
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Strebe23 e e e
MS58 Stk.2 pF===— = Rt
Servoruder24 | Servoruder25 |
Stk.4 Stk. 1 O

(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) MaRstab 2:1/1:1 Gewicht
(Werkstoff, Halbzeug)
(Rohteil-Nr.
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb. | 26.02.18 FRB lROBOTIC
ﬁepr. Oberarmdistanz21; Steher22;
orm .
Strebe23; Servoruder24 u. 25
= “HHHH; Zeichnungsnummer Blatt
= il 05 07/09
o [T Blatter
Zust| Anderung Datum [Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:
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Alle 12 Bohrungen Durchmesser 1,5mm; 15mm tief
(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) MaRstab  1:2 Gewicht 0,712kg
(Werkstoff, Halbzeug)
(Rohteil-Nr. Pressspannplatte furniert
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb. | 26.02.18 FRB
Gepr.
Norm Grundplatte26
= “HHHH; Zeichnungsnummer Blatt
= i 06 08/09
PRI Blatter
Zust| Anderung Datum [Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:
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Arduinogrundplatte 4x M3
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Joystickgrundplatte 12x M3
(Verwendungsbereich) (Zul. Abw.) (Oberfl.) MaRstab  2:3 Gewicht
Kanten |(Werkstoff, Halbzeug) .
DIN 2768m poliert |(Rohtei-Nr PMMA 4mm je 1 Stk.
(Modell- oder Gesenk-Nr.)
Datum Name Benennung
Bearb. | 26.02.18 FRB
Gepr.
Norm Arduino und Joystickgrundplatte27
= “HHHH; Zeichnungsnummer Blatt
= i 07 09/09
LTI Blatter
Zust| Anderung Datum [Name] Ursprung Ersatz fiir: | Ersatz durch:




Arduino Robot Shield

BULME Graz
Werkstdtte

RAI / GOM

Arduino-Robot
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Bestiickung:

Pouwer
[{coo0c000R000000

EOEEEEEEG

U5  SU6 JLOW

000000
SU3 JANALOGL
5l

SU7 Su4  JANALOG

Al-Elko stehend, @ 10mm
Printklemme fiir "+5V/VCC"

Stiickliste:

Bauteil Wert Menge Bauform Beschreibung

c1 470uF/10V 1 RM 2,5mm

X1 2-polig 1 RM 5mm

svi 3-polig 1 RM 254mm Stiftleiste 1-reihig
sv2 4-polig 1 RM 2 54mm Stiftleiste 1-reihig
SV3.4 6-polig 2 RM 2 54mm Stiftleiste 1-reihig
SV5 7-polig 1 RM 2,54mm Stiftleiste 1-reihig
SV6,7,.8 8-polig 3 RM 2 54mm Stiftleiste 1-reihig
JP9,10 8-polig 2 RM 2 54mm Stiftleiste 2-reihig
Leiterplatte 1 55x50mm .Arduino Robot"
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