ROUVERBOT
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REX DOCS 7 REXi Kegfet

rbt.ist/rexgithub rbt.ist/rex8in1

RoverBot icin Gerekli Komponentler

Mesafe Sensoru Motor Saft 4 adet

RoverBot, diger REX robotlarindan farkh olarak hareket mekanizmasinda palet kullanir. Paletli yapisi sayesinde ’—‘REX Anakart

engebeli arazilerde diger REX robotlarina gére hareket kabiliyeti daha fazladir.

Paletli Araclarin Diger Araclara Gore Avantajlari

’—< DC Motor 4 adet
@ M3 Somun 10 adet
P = M3x6mm Vida 4 adet - (Plastik)
H M3 x 8 mm Vida 32 adet

£—4. M3 x12 mm Vida 2 adet

— @ M3 x 30 mm Vida 8 adet

-4. M3 x 6 mm Disi Erkek Aralayici 4 adet

_—l M3 x 25 mm Disi Aralayici 8 adet
| l—. M3 x 20 mm Disi Aralayici 12 adet
I Palet Seti )

(Her iki taraf icin de 26 adet) h;. M2 x 8mm Ahsap Uglu Vida 4 adet

03 | 5ty

Engebeli arazilerde diger araglara gére daha rahat hareket eder ¢linkt hareketi saglayan kismin ylizey
alani daha genistir.

Diger araglara gére daha dik rampalara tirmanabilir ¢linkt paletleri sayesinde zemine daha iyi tutunur.
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Pleksi Parcalar RI R2 R3 2 adet T
Motor kablolarini

gorseldeki gibi

X ' M3 X 30 mm Vida 2 adet

R3 8 adet
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R7 8 adet &——

M3 X 25 mm Disi Aralayici 4 adet
M3 X 25 mm Disi Aralayici 4 adet M3 x 6 mm Vida 4 adet
(Plastik)
M3 x 8 mm Vida 4 adet
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l : I 00 : ] 1 ; 1 Olasi kisa devre problerierini snlemek
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Ayni adimlari diger
taraflar icin de tekrarlayin.

DC Motor
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REX 8in1 Anakart
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M3 X 8 mm Vida 4 adet
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M3 x 8mm Vida 3 adet

M3 x 8 mm Vida 3 adet

R7

M3 x 20 mm Disi Aralayici 3 adet a

Motor Saft

1 2 3

X 1’4

Tekerlerin Gzerindeki disliler karsilikli olarak denk
gelmiyorsa, tekerlek pargalarindan birini ters cevirip

.~ montajini yapin. Bu yéntem sorunu ¢ézecektir.

M2 x 8mm Ahsap Uclu Vida J
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Paletleri her iki tarafa da yerlestirin.
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M3 Somun 2 adet

M3 x12 mm Vida 2 adet

HC-SRO4
Mesafe Sensért

R4

Kurulum tamamlandi, kodlama adimlarina
gegebilirsin.
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MOTOR 4
1

MOTOR 2
1

MOTOR 3

MOTOR 1
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Devre Semasi

Pleksi parcalari kurduktan sonra, devre kurulumunu asagidaki semada gosterildigi sekilde yapabilirsiniz.

HC-SR0O4
Mesafe Senséru

MOTOR 4

Arduino Kodlari

RoverBot ino

1

2

3 an al 1
4 #define CUSTOM_SETTINGS
5 #define INCLUDE GAMEPAD MODULE
[

7 #include <DabbleESP32.h>

#1

include <Arduino.h>
#include <analoglirite.h>

1e #include <ESP32Servo.hs

http://rbt.ist/roverbotcode

11

12 enum MOTOR TYPE { - .

13 DC_MOTOR, E E
14 SERVO_MOTOR

1 I Lq

16  enum MOTOR TYPE motorType = DC_MOTOR;

17

18 int positionl - 983
18  int position2 = ge;
2@ int position3 = 9@; 1

21 int positiond = 9@; .
2 ’ Kodun tamamina ve gerekli
28 Fdetine Notonad 9 olan kutuphanelere gitmek
24 #define MotorA2 15 .
25 icin QR kodu okutunuz.
26 #define MotorBl 33

define MotorB2 32

29 #define MotorCi 16
36 #define MotorC2 17

32 #define MotorD1 14
3 #define MotorD2 27

35 #define horn 2
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