Meccanica di Pathfinder (Ill)

Abkiamo gia analizzato

la disposizione dei motori e | meccanismi

di Fathfinderin cenfigurazione veicolo.
Spiegherema ora il suo lunzionamento neltla
configurazione can e zampe,

Con guesta configuraziene Pathfinder disporra
di sei rampe mediante le quali

potra avanzare, retrocedere o girare

in gualsiasi direziene.

IUrnevimento sard simile a quello che realizzana
gli inselti con le lore zampe.

Le sei zampe di Palhfinder sono mantate su tre
meccanismi, ognuno dei quali muove

due zampe. Mediante due mecoanismi lalerali
vengono unite la zampa anteriore

g quella pesteriore del robat, Altri pezzi collocat
al centro del rohot, uniscono le due zampes
centrali. Grazie a questi meccanismi le zampe
posterion e anteriori di entrambi

i lati avanzano o relrocedeno sempre in coppia.

| due meccanismi laterali che uniscano una
ampa anteriore e una posteriore,

sono collegali alle ruote di Pathfinder tramite un
bullene che verrd mantato sulle stesse. Grazie a
questo, il movimente di rotazione delle ruate,
ptilizzato in moda veicolo,

verrd convertito inun movimento di traslazione
inavant e indietro di questo

meccanisma, che servira per muovere le zampe
posterion e anterior,
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Il segmento nero disegnalo

allinterno delle ruate, che & rilevato

dai sensori di lipo eltico, servira per controllare
la massima estensione delle zampe

che possiamo realizzare con il malore, quando
Fathfinder funziona con quesla

configurazione. | limiti di guesto settore nere,
indicano i limiti massimi dei maovimeant|

delle zampe del robot sia per lo spestamento

in avanti che per la retromarcia,

Il meccanismo delle zampe centrali

ha una funzione diversa.

| meccanismi laterali servono a fare in maodo
che le zampe posterior] & anteriori

possano avanzare e retrocederse, questo
meccanismo centrale servird

a fare esequire ai piedini centrali delle
oscillazioni verse sinistra o verso

destra. Grazie o questo movimento, il robal
sollevera il suo lato sinistro

o quelle destro, e le zampe che rimarranno
inaria potranno avanzare o retrocedere sequendo
il movirmento deil meccanismi laterali,

Come per il contrello del meccanismi laterali,
anche gui abbhiamo un sensore

ottico che rileva un settere nerc collegalo

al movimento del motore centrale,

Questo settore nero indica i imit di mevimento
che dobbiamo applicare

al motore centrale, per fare in modo

che le zampe centrali si muovanao

verso destra o verso sinistra. In questo mode, per
controllare il movimento

di Pathfinder nella configurazione con le zampe,
sard indispensabile utilizzare

tre sensori ottici, due per | piedini laterali

e uno per aualli cenlrali,




