(BF4L) SUL SERVO N. 21

In questo numero seguono le indicazionl su come unire altri servo per dare corpo alla gamba
destra. Questo elemento & un tassello importante per la struttura di ROBONOX ed & codificato
come Body Frame 4L (dove L sta per Left o Sinistro) e va montato sulla gamba sinistra di RO-
BONDX,

Il particolare & identico al precedente fornito per la gamba destra (BF4R), solo che é speculare
come forma e posizioni delle viti.

Analizziamo | particolare sinistro BF4L e le varie sedi di fissaggio.

2’ g
In allegato & questo numero, troverete il presente Limmagine indica le sedi laterall di fissaggio
particolare plastico in ABS, il Body Frame 4L perle 2 viti 3x11 - code 51
E un elementn sagomato e ogni gamba ha il proprio;
I fota mostra §l particolare sinistro.

Nella secl sarmi Gl Vil naliimmaging (parte
inferigre) andranno inerite 2 viti IX8 - code 43,
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Anche su gueste due sedl, indicate nellimmagine, Posirionare il Body Frame 41 sul serve n. 21
andranno ingerite 2 vitl 2x8 - code 43 {gamba sinistra) come da |mmagine,
Il posizipnamento & obhligato.
Innestate bene il BF4L sul serva.

Post posizionamento ingerire |a vite 3x12 - code 51. Auotare | serve come da immagine ed inserine una
Siringers guanto basta SEnis ESEQerare. wite 2xB - code 43 g stringere senia esagerare.,

Orp inseriamo le 2 vitl superion 3x8 - code 43,
stringends guanto basta senza esagerane,
A guests punto il montaggio del BFAL
sul servo n. 21 & concluso
Il serva che s nnesta a lato del BF4L sl potra
collocare salo dopo aver montato altri joint frame

Man inserire aasnlutamente PRF ora un sErvo senza prima avere reallzzate quanto necessariof



Recuperiamo 2 joint frame flettati in alluminég,
Tkt | joint frame sono kentici, ma vanno uniti differentemente nelle varie posizionl di clascuna gamba,
¢ guanto llustrato per la gamba destra non vale per [a sinistra, pertanto seguite guanto segue,

Limmagine illustra la sede semicircolare con @ diame-  Ruotando il joint frame di 180 gradi ia parte piegata
tro di circa B mm. L parte con | 6 forl piegata & pil & pid larga, ben visibile, La sede semicircolare ha un
stretta, visitils dallo spario che rimane nella piega  diametro di circa 10 mme. In guesto lato obbligatoria-

superigre. In questo lato cbbligatorinmente si inserirh  mante s inserird il servo hom lato perno (Gear A)

sempre il s8rve hom st motore del servo.

Posirionate |l joint frame JF9 come da immagine. Le 3 linee gisile riportate nellimmagine
#Fﬂtm 6 forl evidenziano le sedi in cul dovrema inserire e & viti M 2x4 - code 41.
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Prendiama il joint frame JFI0 (sard da connetters
"all’anca sinistra® ﬂm‘jlm #_

8 JFS; posizionate | 2 joint frame prendendo coms
rferimento | due fori di ciascuno joint frame

indicatl nellimmagine come F1 e F1L.
Per JFS | 2 fori F1 & F2 vanno in aito
& o sinistra per 1F10.

Chi si accinge a realizzare || montaggio di ROBONOX allo mﬂ*&
deve tenere presente le differenti combinazioni e rispettive coliocazioni,

pulso e senza dare per scontato che I'unione del primi joint frame sia la m
stanti posizioni, poiché non & cosi.

Quanto & stato appena realizzato & I'ultimo assemblaggio a “croce” del joint

Le immagini ricalcano gli stessi elementi, ma sono state sviluppate 4 diverse
montaggio, ciascuna realizzata per la specifica collocazione sulla struttura

In questo numero, il doppio degli allegatil!! -
||
o mﬂ
La nona calotta inferiare Il neno serve hom [1 nono joint frame
SErVD lato motore filettato

1I se-siu ".ié;.l'.'ll SETACAVI
Robonox

Il body Frame 4L :
Ok (BF4L) Lottavo motore Mabischi
——— -




