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DESCRIPCION

Robot educativo de programaciéon de IA basado en Raspberry Pi 4B.
Utiliza ruedas Mecanum y motores TT con codificador para lograr un
movimiento omnidireccional de 360° para adaptarse a rutas mas
complicadas. Equipado con una plataforma de cdmara 2DOF totalmente
metadlica, una cdmara USB HQ y una transmision transparente WIFI fluida,
que puede brindarle una experiencia visual agradable de la perspectiva
FPV. Disefiado especialmente en una placa de expansidn, que incorpora
giroscopios, servos, altavoces e interfaz de motor. Combinado con PID,
TensorFlow, KNN y otros algoritmos, puede realizar reconocimiento de
color, deteccion de rostros, reconocimiento de gestos/cédigo QR,
transmision de voz y piloto automatico y otras funciones. Se puede
controlar este coche robot mediante la aplicaciéon o el control del PS2.




CARACTERISTICAS

® Disefo estructural en detalle

® Las tiras del parachoques se pegan alrededor del exterior para
evitar dafios a la carroceria del automovil.

® Se instalara un filtro de polvo en ambos lados de la placa interna
Raspberry Pi para evitar el polvo y extender el uso de Raspberry
Pi.

® El disefio de soporte de la parte inferior de la plataforma de la
camara garantiza que la camara gire de manera estable y suave.

® Es conveniente pasar el cableado de la cdmara tipo L a través del
orificio en el costado de la carroceria del automovil y enchufarlo a
la interfaz USB de la placa Raspberry Pi.

® Tarjeta de expansion de controladores personalizada

® Integrado con sensor giroscopico MPU6050, para que el automovil
posea funcion de auto estabilizacion.

® Con la funciéon de deteccion de voltaje, los datos de voltaje se
devolveran a la aplicacion del teléfono mévil para su monitoreo en
tiempo real.

® Alarma de bajo voltaje, toma de conexion anti-reversa, pantalla
de seda transparente, evita que los usuarios realicen una conexion
inversa.

® Herramienta Jupyter Lab + programacién Python + OpenCV

® No es necesario instalar ningun software, programar y depurar
directamente a través del navegador web.

® Basado en el popular lenguaje de programacion Python, coopere
con OpenCV para el procesamiento de imagenes.

® Aplicacién multi funcién Android/iOS

® Reconocimiento de color, seguimiento de objetivos, deteccién de
rostros, reconocimiento de gestos/codigos QR, transmisién de
voz y conduccién automatica, etc.

® Cuatro modos diferentes: envolvente, panordmico, estabilizacion
automatica y modo de posicion.

® Interfaz de depuracion de ruedas Mecanum, que es conveniente
para que los usuarios aprendan conocimientos relevantes sobre el
movimiento omnidireccional.
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ESPECIFICACIONES

PARAMETROS DESCRIPCION

Microporcesador Raspberry Pi 4B 2G/4G/8G BCM2711

Raspberry Pi oficial Linux basado en
Debian, micro SD HC 16G (No TF)

Sistema operativo

Lenguaje de programacion Python 3
Calibracion de altitud Calibracion de altitud del giréscopo
Servo PWM 180 grados derecha,

Rotacion PTZ izquierda, arriba y abajo, elevacién
manual

Mode de comunicacidn Bluethooth 5.0

Modo con control remoto Aplicacién movil (WiFi)/Control PS4
(WiFi)

Bateria Paquete de 18650 (12.6V)

Duracién 180 minutos

Sobrecorriente, alarma de bajo voltaje,
Proteccién de seguridad monitoreo de voltaje, proteccion de
reserva de conexion

Motor TT con 4 ruedas

Modo de comunicacion WiFi

Dimensiones 235*235*150mm

Peso 1420g

Estructura de precision Accesorios profesionales

Cada pieza es cuidadosamente seleccionada para garantizar calidad

Camara HD de 200W/120FPS u Rodamiento del cardan de la cdmara

Paneles de carroceria

Codigo motor
Rueda omnidireccional

Filtro de aire

Bateria de litio de gran capacidad



FUNCIONES

Movimiento omnidireccional de 360°

Cgb &R--

Modo envolvente Modo panoramico Modo auto estabilizador Modo de posicidn

Cinco configuraciones principales/métodos creativos

{3DOF camera platform}

APLICACION multi funcidn,
perspectiva FPV en tiempo real

Larueda Mecanicaimpulsa el

movimiento RASPBLOCK lateral Pilat automiticn de

procesamiento de imagines




CONTENIDO
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Para una mejor referencia puede consultar el siguiente link:

Yahboom: http://www.yahboom.net/study/Raspblock

REALIZO: LFSR
REVISO: GAC





