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A masodik szakaszba tovabbjutd 16 kozépiskolai és 16 egyetemi csapat
alkatrészcsomagot kap, ami tartalmazza a robot meghajtasdhoz sziikséges
alapvetd alkotéelemeket.

A kezddkészlet alkatrészeit a csapat szabadon felhasznalhatja, de nem kotelezo
minden elemet beépiteni a robotba.

A csapatok tudomasul veszik, hogy amennyiben a versenyt6l visszalépnek €s nem
tudnak érdemi munkat felmutatni, ez esetben a fejlesztOkészletet vissza kell
szolgaltatniuk a verseny szervezdinek. Legkésébb 2027. aprilis 9-ig.

Amennyiben a visszalépd csapat végleges meghibasodast okozott a kezddkészlet
valamelyik alkatrészében, a csapat koteles megtériteni az adott alkatrész igazolt
potlasi értékét a verseny szervezojenek.

Azok a csapatok, akik részt tudnak venni a mentorprogramot zarod versenyen,
megtarthatjdk a kezddkészlet tartalmat. A kezddkészlet elemeinek miiszaki
paramétereit €s leirasat a honlapon kiilon dokumentum tartalmazza.

A fejlesztOkészletet a kivalasztott csapatok 2026. december 11-t8] vehetik at
személyesen ceégiink telephelyén (1045, Budapest, Berlini utca 41.) vagy kérés
esetén postazasra keriilnek a csapat altal megadott cimre.

A kezdokészlet tartalma:

LD-06 LiDar

Filament (PETG)

Motor kerékkel (TT hajtomiives dc motor + kerék 4 db)

DRV8837 kétcsatornas H-hid DC motorvezérlé modul — 1.8A

Wifi modul (ESP32-C6 Szuper mini)

Raspberry Pi® SC1223 Camera Module 3 CMOS szines kameramodul
Nyomasmérd (GY68 - BMP180)

BMI160 6 giroszkop és gyorsulds mérd

Raspberry Pi 4 4GB

0. MicroSD 32 GB
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1. LD-06 LiDar

e 12 m mérési sugar

o 4.5 kHZ mérési frekvencia

e 360° szkennelési tartomany
o Aramfelvétel 180 mA, 5V

e UART interfész

Kapcsolodo adatlap:

https://www.inno-maker.com/wp-
content/uploads/2020/11/LDROBOT _LD06_ Datasheet.pdf
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2. Filament (PETG)

Bambulab PETG Basic filament

Link:

https://eu.store.bambulab.com/products/petg-basic?1d=703100873995440164

3. Motor kerékkel (TT hajtomiives dc motor + kerék 4 db)

o Fesziltség:3-7,2V
e Max aram felvétel: 250 mA
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4. DRV8837 kétcsatornas H-hid DC motorvezérlo modul — 1.8A

e Motorvezérld IC: Texas Instruments DRVE8837
o Tapfesziltség: 2.7V — 11V DC
e Kimeneti dram:
o Folyamatos: 1 A
o Csucsaram: akar 1.8 A (rovid impulzus)
e Kimenetek: 2 csatorna
e Vezérlés: Digitalis I/O (IN1, IN2) vagy PWM (sebesség- €s irdnyvezérlés)
o Allapotjelzés: Aktiv alacsony "FAULT" kimenet
o Védelmek:
o Hovédelem (thermal shutdown)
o Tularamvédelem
o Alacsony fesziiltség védelem
o Rovidzar elleni védelem
e Meéret: Kompakt, 18 x 20 mm-es modul, forraszthaté pin-headerrel
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5. Wifi modul
ESP32-C6 Szuper mini, WiFi, BT 5.0, usb-C

e [C: EPS32-Cé6
e Frekvencia: 160 Mhz
e (satlakozo: usb-C

e Memoria: 384 KBrom ,400 KBsram, 4MB Flash

verseny(@aquarobotx.hu

WS2812 RGB LED &M 318 NELEN BTN

[ UART T PwME i2s § Aoc §i2c ¥ Pl J GPO B 88 3V3(0uD)]
[_uarT EPwmE i2s ¥ Aoc ¥ iac ¥ sPi RGP ) HII" 2 GP20 ¥ spi §i2C |

|_UART 3 PWM § 125 § ADC 3 12C 3 SPI_§ GP2 33
[_UART 3 PWM 3 125 3 ADC g I12C 3 SPI g GP3 o
|_UART 3 PWM S 125 § ADC 3 12C 3 SPI_ g GP5 335

=3 oris 8 spi § iac |

|_UART 2 PWM 2 125 mmmu 2 <~mm

M Pin No Bsr W 12c B Aoc W s W Twa N rwMm B UART

125 3 PWM 3 UART |
L 125 3 PWM § UART |
125 3 PWM g UART |
125 3 PWM 3 UART |
125 3 PWM 3 UART |

=¥ Gpo ¥ spi I i2c Fo00TF 125 FPwM ¥ UART |

L 125 3 PWM 3 UART |
125 3 PWM 8 UART |

8125 2 PWM 3 UART |

| 125 g PWM 3 UART |

W Power B GND



mailto:verseny@aquarobotx.hu

AQUAROBOT

pod

© UNEXMIN Georobotics Kft.

verseny(@agquarobotx.hu

6. Raspberry Pi® SC1223 Camera Module 3 CMOS szines

kameramodul
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e Fokusztartomany: 10 cm-tdl

o Fokusztavolsag: 4,74 mm

o Atlos 1atomez6: 75 fok

e Vizszintes latomezd: 66 fok

e Fiigglleges latomezo: 41 fok

e Fokuszarany: F1.8

e Infravoros érzékeny: Nem

e Termék tipus: CMOS szines kameramodul
e Felbontas: 11.9 Megapixel

e N¢zdszog: 75°

e Video (optikai): 1920 x 1080 Pixel
o Kép/mp: 120

e Foto (optikai): 4608 x 3456 Pixel
e Kaébelhossz: 20.00 cm

e Hossz: 20 mm; Szélesség: 25 mm; Magassag: 10 mm

e UKCA: Igen

@Comerc Module 3
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7. Nyomasméro

GY68 - BMP180 Légkorinyomas és hdmérseklet szenzor

e Nyomas tartomany: 300hPa - 1100hPa
o Tipfesziltseg: 1,8 V-3,6V

e Teljesen kalibralt

e Zajszint: 0,02 hPa

e Interfész: 12C

e [2C sebesség: 3,5 MHz

e Suly:1,18¢g

e Me¢éret: 21mm x 18mm
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8. BMI160 6 giroszkop és gyorsulas méro

o Uzemi fesziiltség: 3,2 V - 6 VAramfogyasztas: <ImA

e -nterfész mod: 2,54 magassagu tlifejléc

o Gyorsitds opcionalis skala: + 2g /+4g/+ 8g /£ 16g

e Giroszkop opcionalis skala: + 125 ° /s, £250°/s,£500 ° /s, + 1000 °/
s, £2000°/s

e -yorsulasmérd nulla sodrédasa: = 40mg

e Giroszkop nulla sodrodas: =10 °/s

e Programozhato frekvencia: 25 / 32Hz ~ 1600Hz

e 06D észlelés €s pozicionalas

e 16 bites adatkimenet

o Utésallosag: 10 000 gx 200 ps

e 2 fliggetlen programozhat6 megszakitd generator

e Beépitett 1024 bajtos FIFO

e Uzemi hdmérséklet: -40 ° C ~+85° C
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9. Raspberry Pi 4 4GB

e Gigabit Ethernet USB 2.0-n keresztiil (3-szor gyorsabb mint a 3B-nél)

e Orajel: 1.5 GHz.

e Termék tipus: Single-board szamitogép

e Modell: Raspberry Pi® 4 B

e System-on-a-chip: Broadcom 2711

e Processzor: ARM Cortex-A72

e Processzor magok szama: 4 x

e Grafikus processzor: Broadcom Video Core VI

e Munkamemoéria: 4 GB

e Utemfrekvencia: 1.5 GHz

e Memoria tipus: DDR4

e Taroldkapacitas: 4 GB

e Belsd csatlakozok: CSI (kamera), DSI (kijelzd), GPIO (40 polust)

o Kiils6 csatlakozok: 2 db USB 2.0; 2 db USB 3.0; LAN (10/100/1000); 2x
HDMI™; 35 mme-es jack; Mikro SD; USB-C® (&ram);

e WLAN: b/g/n/ac

¢ Bluetooth verzio: 5.0

10
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o Tapellatds: USB-n keresztiil iizemeltetett

o Kimeneti fesziiltség: 5 V/DC

e Kimend aram: 3 A

e Hossz: 85 mm; Szélesség: 56 mm; Magassag: 17 mm
o Képernyd O (coll): 1 coll

e UKCA: Igen

10. MicroSD 32 GB
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e Verbatim microSDHC kértya 32 GB-os 10. osztaly
e 32 GB taroldkapacitas

e SD kéartya adapter

e Olvasas (max.): 10 MB/s

e Irasi sebesség: 10 MB/s

e UKCA: igen
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