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UN
ROBOT

completo di
radiocomando

Premete un pulsante e subito il robot si dirigera verso di voi, pre-
metene un altro e ruotera verso destra o sinistra, premetene un
quarto e fara marcia indietro. Questo progetto, che divertira sia voi
che i vostri figli, pud essere modificato per ottenere diverse altre

funzioni supplementari.

Molti lettori vedendo sulla copertina del nume-
ro 117/118 della nostra rivista la foto di un robot,
pensavano di trovare al suo interno uno schema
relativo a tale progetto, e, non vedendolo, ci han-
no subito chiesto di pubblicarlo, ritenendolo oltre
che interessante di grande attualita.

Se desiderate un robot che ad un vostro preci-
so ordine vada ad acquistarvi il giornale all’edico-
la o vi faccia il caffé e ve lo porti a letto, purtroppo
non possiamo ancora accontentarvi.

Se invece vi accontentate di un piccolo robot da
pilotare con un radiocomando e da poter dotare
successivamente della “voce’, allora tutto & pil
semplice.

Il robot che vi presentiamo potrebbe costituire
un’idea originale per un regalo da destinare a vo-
stro figlio che, appassionato telespettatore di car-
toni animati “‘spaziali”’, ha sempre desiderato un

simile giocattolo “‘elettronico" .

Con un po d'iniziativa, potrete in seguito aggiun-
gere un piccolo registratore in modo da farlo par-
lare e raccontare favole, oppure dotarlo di un
il calore emesso da un corpo umano, o delle foto-
resistenze per renderlo sensibile alle fonti di luce.

Applicando infine sotto la sua base dei sensibili
microswitchs, potrete anche farlo ruotare su se
stesso quando tocchera un qualsiasi ostacolo, co-
me un mobile o la parete di una stanza.

Dopo esserci procurati ad un prezzo vantag-
gioso un simpatico “‘corpo” in plastica completo
di motorini, ruote ed ingranaggi, a noi & rimasto
solo il compito di progettare gli schemi del ricevi-
tore e del trasmettitore che, come voi stessi potrete
constatare, non risultano particolarmente com-
plessi.
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Fig.1 Schema interno
dell’integrato codificato-
re M.145026.

STADIO - STADIO
OXIL. CODIFICATORE

CODICE CHIAVE CODICE PULSANTI

Fig.2 Premendo uno dei
cinque pulsanti, dal pie-
dino d’uscita 15 usciran-
no questi impulsi. Si
notino sul lato destro gli
impulsi che variano di
larghezza per ogni pul-
sante premuto.

Fig.3 Schema interno
dell’integrato decodifi-
catore M.145027. Appli-
cando sull’ingresso il
segnale di fig.2, appari-
ra un livello logico 1 so-
lo sul piedino di uscita
(12-13-14-15) abbina-
to al pulsante del relati-
vo canale.

STADIO STADIO
: FINALE




SCHEMA ELETTRICO

Anche in questo caso, come nella maggior par-
te dei nostri progetti, non dovrete limitarvi a con-
siderare il circuito che vi presenteremo finalizzato
esclusivamente allo scopo di realizzare un diver-
tente giocattolo, bensi come schema di base da
poter utilizzare per altre interessanti applicazioni.

Ad esempio, se vi necessita un automatismo per
mettere in moto via radio dei motorini, potrete pren-
dere spunto da questo progetto, dotandolo even-
tualmente di un trasmettitore piu potente.

Per realizzare questo ‘‘robot’’ sono necessari
due distinti circuiti:

Un piccolo trasmettitore codificato
Un ricevitore completo di relativa decodifica

Infatti, per far funzionare con segnali radio un
qualsiasi ‘‘robot’’ o piccole macchine utensili, & in-
dispensabile un circuito molto affidabile, onde evi-
tare che, quando si invia un comando per mettere
in motd un motorino, non se ne metta in moto un
altro, oppure si ecciti un relé interessato ad una
diversa funzione.

Pertanto, il trasmettitore non dovra solo inviare
dei normali segnali di AF, ma degli impulsi codifi-
cati, che solo una apposita decodifica inserita nel
ricevitore sara in grado di riconoscere.

La codifica utilizzata nel nostro trasmettitore e
un integrato siglato M.145026, mentre la decodi-
fica inserita nel ricevitore porta la sigla M.145027.

Questi due integrati, per chi non lo rammentas-
se, li abbiamo gia utilizzati per realizzare un tra-
smettitore a raggi infrarossi a 4 canali (vedi rivista
n.113), quindi chi volesse saperne qualcosa di piu,
potra rileggere attentamente I’articolo ad esso re-
lativo.

Per chi non possiede tale numero, spiegheremo
qui brevemente come funzionano:

Codifica M.145026

Questo integrato, che installeremo nel trasmet-
titore, dispone internamente di tre blocchi princi-
pali (vedi fig.1) cosi distinti:

Stadio oscillatore BF
Stadio codificatore
Stadio rivelatore di livello

Lo stadio oscillatore BF ci serve per ottenere un
segnale ad onda quadra, la cui frequenza viene
determinata dai valori delle resistenze R8 e R9 e
dal condensatore C3 collegati ai piedini 11-12-13.

Con i valori da noi prescelti otterremo una fre-

quenza di lavoro di circa 2.000 Hz.

Per far funzionare questo oscillatore occorre ne-
cessariamente collegare a massa il piedino 14.

Il segnale che uscirad dal piedino 15 risultera
identico a quello visibile in fig.2, cioé saranno pre-
senti dieci impulsi, che costituiscono la chiave di
riconoscimento ed altri otto impulsi, che costitui-
scono i 4 canali di comando.

Collegando al positivo di alimentazione il termi-
nale 6 si allargheranno i due soli primi impulsi,
collegando al positivo il terminale 7 si allargheran-
no i successivi due impulsi, collegando il piedino
8 si allargheranno gli altri due impulsi, collegando
il piedino 10 si allargheranno i soli due ultimi im-
pulsi.

La “‘chiave’ & pertanto costituita da un preciso
numero di impulsi stretti e di impulsi larghi, che la
decodifica posta sul ricevitore dovra poi discri-
minare.

Decodifica M.145027

Questo integrato, che installeremo nel ricevito-
re, contiene quattro blocchi principali (vedi fig.3)
cosi distinti:

Stadio rivelatore
Stadio comparatore
Stadio decodificatore
Stadio finale di uscita

Lo stadio rivelatore serve per estrarre dal segna-
le applicato sul suo ingresso (piedino 9) la chia-
ve, che risulta composta dai primi dieci impulsi.

Per ottenere questa condizione & necessario che
il segnale ad onda quadra risulti della stessa fre-
quenza utilizzata nel trasmettitore e tale condizio-
ne la otteniamo applicando sui piedini 6 - 7 una
resistenza ed una capacita di adeguato valore (vedi
R21 e C22).

Dopo la “chiave’ seguiranno gli impulsi dei 4
canali e per riconoscere quali di questi risultano
stretti o larghi dovremo applicare sul piedino 10
una capacita ed una resistenza di valore calcola-
to (vedi R20 e C21).

Se lo stadio decodificatore riconoscera gli im-
pulsi della chiave, questa abilitera il comparato-
re logico a far proseguire verso lo stadio di finale
i successivi impulsi.

Contemporaneamente dal piedino 11 usciran-
no degli impulsi ad onda quadra per confermare
che la chiave captata é stata riconosciuta.

In assenza di segnale tutte le quattro uscite dello
stadio finale (vedi piedini 12 - 13 - 14 - 15) si tro-
veranno a livello logico 0, vale a dire che su tali
uscite non & presente tensione.

Appena giungeranno due impulsi larghi su uno
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Fig.4 Schema elettrico del trasmettitore e foto del circuito i

stampato gia montato e racchiuso entro il mobiletto plastico.
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ELENCO COMPONENTI LX.858
(TRASMETTITORE)

R1 56.000 ohm 1/4 watt

R2 = 56.000 ohm 1/4 watt

R3 = 56.000 ohm 1/4 watt

R4 = 56.000 ohm 1/4 watt i
R5 = 56.000 ohm 1/4 watt

R6 = 56.000 ohm 1/4 watt

R7 = 680 ohm 1/4 watt

R8 = 100.000 ohm 1/4 watt

R9 = 47.000 ohm 1/4 watt

R10 = 10.000 ohm 1/4 watt

R11 = 47 ohm 1/4 watt

C1 = 100 mF elettr. 16 volt |
C2 = 100 mF elettr. 16 volt j
C3 = 4.700 pF poliestere

C4 = 10 pF a disco

C5 = 22 pF a disco

C6 = 10.000 pF a disco

DS1 = diodo 1N.4148 o 1N.4150
JAF1 = impedenza 2,2 microhenry
L1 = bobina su Toroide NT13.2
TR1 = NPN tipo BC.239

TR2 = NPN tipo 2N.2222

IC1 = M145026

P1-P4 = pulsanti n.a.

P5 = pulsante di riserva
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dei quattro canali, automaticamente I'uscita inte-
ressata si portera a livello logico 1, vale a dire che
solo da questa uscira una tensione positiva.

Pertanto, se la decodifica non riconoscera la
chiave, risultera praticamente impossibile modifi-
care la condizione logica sulle uscite 12 - 13 - 14
- 15 e questo ci assicurera una completa affidabi-
lita del sistema.

Detto questo possiamo ora passare a presentarvi
lo schema del trasmettitore.

SCHEMA ELETTRICO TRASMETTITORE

Come potrete vedere in fig.4, per realizzare que-
sto trasmettitore sono necessari due soli transistor
ed un integrato M.145026.

* Premendo uno dei quattro pulsanti di comando,
oltre a fornire tensione ai piedini di codifica 6 - 7
- 9 polarizzeremo, tramite le resistenze R1-R2-R3-
R4, pure la Base del transistor TR1 che, portan-
dosi in conduzione, cortocircuitera a massa il pie-
dino 14 dell’M.145026.

Come gia saprete, quando questo piedino 14 vie-
ne cortocircuitato a massa, dal suo piedino di usci-
ta 15 uscira un segnale codificato che, entrando
nella Base del transistor TR2, lo mettera in condi-
zione di oscillare e fornire cosi all’antenna il ne-
cessario segnale di AF,

Con la bobina L1 che costruiremo, il trasmetti-
tore funzionera su una frequenza di circa 30 MHz,
con una potenza di qualche decina di milliwatt, che
risulta piu che sufficiente per pilotare il nostro ro-
bot in un raggio di una ventina di metri circa.

In questo progetto non abbiamo utilizzato il pie-
dino 10 dell’integrato M.145026, pertanto avremo
ancora a disposizione un quinto canale che po-
trebbe servirci in seguito per un’altra specifica
funzione.

Il condensatore elettrolitico C2 che troviamo sulla
Base del transistor TR1, ci permettera di mante-
nere eccitato per qualche secondo supplementa-
re il trasmettitore, ogniqualvolta lasceremo uno dei
quattro pulsanti di comando.

In tale circuito non abbiamo aggiunto nessun in-
terruttore per scollegare la pila di alimentazione,
perché a riposo esso assorbe una corrente irriso-
ria, pari a circa 0,1 microamper, per salire poi a
10 milliamper quando questo trasmettera.

SCHEMA ELETTRICO RICEVITORE

Il ricevitore a differenza del trasmettitore risulta
leggermente piu complesso, in quanto richiede I'u-
so di 4 transistor, un operazionale, due integrati
digitali ed una decodifica M.145027 (vedi fig.6).

Partendo dall’antenna, il segnale captato giun-

gera sulla bobina L1 e da qui per induzione pas-
sera sulla bobina L2, che risulta accordata con
I'aiuto del condensatore C1 da 22 picofarad sulla
frequenza di 30 MHz, cioé quella utilizzata per tra-
smettere. i

Il transistor TR1 collegato a tale bobina funzio-
na da ricevitore/rivelatore in superreazione.

Il segnale di BF presente sull’Emettitore di tale
transistor giungera, dopo essere passato attraver-
so il filtro C7, R5, C8, C9, sul piedino d’ingresso
3 dell'operazionale siglato IC1/A, che lo amplifiche-
ra di circa 100 volte.

Dal piedino di uscita 1 il segnale, tramite il con-
densatore C11 da 1 microfarad, verra applicato sul-
I'ingresso del secondo operazionale siglato IC1/B,
utilizzato in questo schema come squadratore.

Sull'uscita di questo secondo operazionale (pie-
dino 7) avremo disponibile un segnale squadrato
e ben “pulito”’, che potremo gia applicare sull'in-
gresso (piedino 9) della nostra decodifica
M.145027.

Come gia saprete, la resistenza R21 ed il con-
densatore C22 applicati sui piedini 6 - 7 ci servo-
no per riconoscere la frequenza di lavoro della
chiave, mentre la resistenza R20 ed il condensa-
tore C21 applicati sul piedino 10, per riconoscere
la larghezza degli impulsi.

Se il trasmettitore non inviera alcun segnale, sui
piedini 15 - 14 - 13 (il piedino 12 non viene utiliz-
zato) sara presente una condizione logica 0, cioé
tensione zero.

Se premeremo sul trasmettitore il tasto motori
avanti, solo dal piedino 11 dell’'integrato M.145027
usciranno degli impulsi positivi che, passando at-
traverso il diodo DS5, andranno a caricare positi-
vamente il condensatore elettrolitico C23.

Pertanto, su tale condensatore ci ritroveremo
con un livello logico 1 e poiché ad esso risulta col-
legato il Nand IC4/A come inverter, sulla sua usci-
ta (piedino 10) ci ritroveremo un livello logico 0.

Questo livello logico 0 entrera nell’ingresso del
Nor siglato IC2/C e in quelli siglati IC2/B e IC2/A
e, poiche gli ingressi di questi ultimi due Nor risul-
tano collegati ai piedini 15 - 14 dell’integrato
M.145027 (piedini che si trovano attualmegnte a li-
vello logico 0), sulle loro uscite (piedini 10, 11) ri-
sultera presente un livello logico 1, che
utilizzeremo per pilotare le Basi dei due transistor
Darlington siglati TR2 e TR3.

Cosi facendo sui Collettori di questi due transi-
stor ci ritroveremo un livello logico 0, vale a dire
terminali cortocircuitati a massa.

In tale condizione si mettera in moto sia il moto-
rino N1 che il N2, facendo avanzare il nostro robot.

Se premeremo il tasto svolta a sinistra del tra-
smettitore, solo sul piedino 15 dell'integrato
M.145027 ci ritroveremo con un livello logico 0,
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ELENCO COMPONENTI LX.859

(RICEVITORE)

R1
R2
R3
R4
R5
R6
R7
R8
R9
R10
R11
R12
R13
R14
R15
R16
R17
R18
R19
R20
R21
R22
R23
R24
R25
R26
R27
R28
R29
R30
R31
C1
c2
C3
C4
C5
Cé
C7

o wnunn

10.000 ohm 1/4 watt
22.000 ohm 1/4 watt

"10.000 ohm 1/4 watt

22.000 ohm 1/4 watt

47.000 ohm 1/4 watt

1.000 ohm 1/4 watt

220.000 ohm 1/4 watt

4.700 ohm 1/4 watt

470.000 ohm 1/4 watt
1.500 ohm 1/4 watt
10.000 ohm 1/4 watt
10.000 ohm 1/4 watt
470.000 ohm 1/4 watt
1 ohm 1 watt
5.600 ohm 1/4 watt
5.600 ohm 1/4 watt
5.600 ohm 1/4 watt
10.000 ohm 1/4 watt
470.000 ohm 1/4 watt
180.000 ohm 1/4 watt
47.000 ohm 1/4 watt
470.000 ohm 1/4 watt
560 ohm 1/4 watt
560 ohm 1/4 watt
150.000 ohm 1/4 watt
100.000 ohm 1/4 watt
100.000 ohm 1/4 watt
100.000 ohm 1/4 watt
47.000 ohm 1/4 watt
5.600 ohm 1/4 watt
47 ohm 1/4 watt

22 pF a disco

3,3 pF a disco

100 mF elettr. 16 volt

100.000 pF poliestere

100 mF elettr. 16 volt

330 pF a disco

1.000 pF a disco

C8 = 1.000 pF a disco
C9 = 470.000 pF poliestere
C10 = 47 pF a disco
C11 = 1 mF poliestere
C12 = 100.000 pF poliestere
C13 = 1.000 mF elettr. 16 volt
C14 = 1.000 mF elettr. 16 volt
C15 = 4.700 pF a disco
C16 = 4.700 pF a disco
C17 = 4.700 pF a disco
C18 = 4.700 pF a disco
C19 = 100.000 pF poliestere
C20 = 4,7 mF elettr. 63 volt
C21 = 22.000 pF poliestere
C22 = 10.000 pF poliestere
C23 = 10 mF elettr. 16 volt
C24 = 2,2 mF elettr. 63 volt
C25 = 470.000 pF poliestere
C26 = 33.000 pF poliestere
DL1-DL4 = diodi led
DS1-DS4 = diodi 1N.4007
DS5 = diodo 1N.4150 o 1N.4148
DZ1 = zener 3,3 volt 1/2 watt
TR1 = NPN tipo 2N.2222
TR2 = NPN tipo BC.517
TR3 = NPN tipo BC.517

N

P

TR4 PN tipo BC.517

TRS NP tipo BC.328

TR6 = PNP tipo BC.328

JAF1 = impedenza 2,2 microhenry
JAF2 = impedenza 30 microhenry
L1-L2 = bobina 30 MHz tipo L30X
IC1 = LM.358

IC2 = CD.4001

IC3 = M.145027

IC4 = CD.4093

RELE’1 = relé 6 volt 4 scambi

S1 = interruttore a slitta
MOTORE1 = motore 6 volt c.c.
MOTORE2 = motore 6 volt c.c.
ALTOP. = altoparlante 8 ohm 0,2 watt

MOTORE

. SALDARE
CARCASSA

'SALDARE

Fig.5 Sui due terminali di alimentazione dei due mo-
torini & necessario saldare due condensatori cera-
mici (vedi C15 e C16 nello schema elettrico),
collegando le opposte estremita alla carcassa me-
tallica, come vedesi in disegno. Non inserendo que-
sti due condensatori, i disturbi generati dalle
spazzole potrebbero pregiudicarne il funzionamento.
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M145026 M145027

quello ricevente.

A K

Fig.7 Connessioni degli integrati visti da sopra e di tutti i transistor
visti invece da sotto, utilizzati sia nello stadio trasmittente che in

DIODO
LED

2N2222

quindi sull’'uscita del Nor IC2/A si presentera un
livello logico 0.

Non risultando piu polarizzata la Base del tran-
sistor TR2, il motorino N1 si fermera e, poiché il
secondo motorino N2 continuera a ruotare, il ro-
bot girera verso sinistra.

Premendo il tasto svolta a destra ci ritrovere-
mo invece con un livello logico 1 sul piedino 14
ed in questo caso sara |'uscita del Nor IC2/B che
si portera a livello logico 0.

Non risultando piu polarizzata la Base del tran-
sistor TR3, il motorino N2 si fermera e, poiché il
primo motorino N1 continuera a ruotare, il robot
girera verso destra.

Premendo il tasto marcia indietro ci ritrovere-
mo con un livello logico 1 sul piedino 13, che, rag-
giungendo la Base del transistor TR4 lo portera in
conduzione facendo cosi eccitare il relé.

Questo invertira |'alimentazione sugli ingressi dei
due motorini, facendo cosl muovere il robot all'in-
dietro.

Nel trasmettitore rimane un tasto di riserva che
potremo collegare nel trasmettitore sul piedino 10
dell'integrato M.145026.

Premendo questo tasto supplementare, avremo
una condizione logica 1 sul piedino 12 dell’inte-
grato M. 145027 (vedi fig.3) e qui potremo collega-
re un transistor per pilotare un secondo relé
(schema identico a quello collegato al piedino 13)
che, a sua volta, potra mettere in moto un registra-
tore, oppure un lampeggiatore, ecc.
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Premendo uno dei quattro pulsanti del trasmet-
titore, il robot emettera subito un suono facendo
contemporaneamente lampeggiare i due led ap-
plicati sugli occhi del robot ed eventualmente altri
due fissati in corrispondenza delle orecchie o di
altre parti del corpo.

Per ottenere queste due funzioni supplementa-
ri sfrutteremo il Nor siglato IC2/C, i Nand siglati
IC4/B - IC4/C - IC4/D e i due transistor TR5 e TR6.

Tutto il circuito funziona con quattro pile a tor-
cia da 1,5 volt che, collegate in serie, ci permette-
ranno di ottenere una tensione di 6 volt.

Facciamo presente che a riposo il circuito assor-
be solo 5 milliamper, ma questo assorbimento sa-
lira fino a raggiungere i 300 milliamper, quando

i due motorini sono in moto, quindi usandolo in con-

tinuita e per molto tempo I'autonomia delle pile non
risultera elevata.

Aggiungeremo ancora, perché non lo si possa
considerare un difetto, che una volta premuto il pul-
sante avanti, anche se lo rilasceremo subito, il ro-
bot continuera a muoversi ancora per 8 - 10
secondi.

Questo tempo viene determinato dal condensatore
elettrolitico C23 collegato subito dopo il diodo DSS.

Modificando la capacita di tale condensatore si
potra aumentare o ridurre questo tempo.

REALIZZAZIONE PRATICA RICEVITORE

Poiche il circuito stampato di tale progetto, si-
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Fig.8 Schema pratico di montaggio dello stadio ricevente. La morsettiera posta in
alto, vi servira per collegare i fili di alimentazione della pila da 6 volt, I'interruttore
$1, i due motorini, I'altoparlante AP ed una uscita di ‘‘riserva’’ per una funzione sup-
plementare.
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Fig.9 Foto di uno dei primi esemplari di ricevitore da noi montato. Il circuito di serie
che vi forniremo risultera completo di disegno serigrafico e delle piste argentate, pro-
tette da una speciale vernice antiossidante.

glato LX.859, & un doppia faccia con fori metalliz-
zati, in fig.8 abbiamo riportato il solo lato superio-
re, ciod quello in cui dovrete inserire tutti i
componenti.

Il montaggio non presenta alcuna difficolta, quin-
di se eseguirete delle saldature perfette, il circui-
to funzionera subito.

Come sempre, vi consigliamo di inserire dappri-
ma tutti gli zoccoli per gli integrati e dopo questi
tutte le resistenze.

Monterete poi sul circuito stampato i diodi al si-
licio, posizionando il lato contornato da una fascia
bianca come appare ben visibile nel disegno pra-
tico di fig.8, quindi il diodo zener DZ1, rivolgendo
il lato contornato da una riga nera verso la resisten-
za R2.

A questo punto potrete inserire i piccoli conden-
satori ceramici e i condensatori al poliestere.

Proseguendo nel montaggio, potrete inserire tutti
i transistor, rivolgendo la parte piatta del corpo di
quelli di tipo plastico come indicato nello schema
pratico, mentre per quanto riguarda il solo TR1 me-
tallico, la piccola sporgenza metallica andra rivol-
ta verso la resistenza R2. Montate infine le due
impedenze JAF, collocando quella da 2,2 micro-
henry (sul suo corpo sono presenti due punti di

104

colore Rosso e lateralmente un punto di colore Oro)
vicino alla bobina L1/L2, e quella da 30 microhen-
ry (sul corpo troverete un punto Arancio e uno Nero
e di lato un altro punto Nero) vicino al transistor
TR1.

Inserite nel circuito stampato anche la bobina
L1/L2 provvista di schermo metallico, che non po-
trete mai collocare in senso opposto al richiesto,
perché da un lato presenta 3 piedini e dal lato op-
posto soltanto 2. Non dimenticatevi, una volta in-
nestata tale bobina, di saldare sullo stampato i due
terminali dello schermo metallico.

A questo punto potrete inserire tutti i condensa-
tori elettrolitici, innestando il terminale positivo nel
foro contrassegnato dal segno +.

Al centro dello stampato dovrete inserire il relé
necessario per invertire la marcia dei due motori-
ni e, posteriormente ad esso, la morsettiera a 12
poli.

Poiché non esiste una morsettiera a 12 poli, nel
kit potreste trovare tre morsettiere a 4 poli oppure
due a 6 poli.

Di tale morsettiera, come vedesi anche nello
schema pratico di fig.8, le prese 1-2 vi serviranno
per applicare sull’ingresso i 6 volt di alimentazio-
ne (4 pile a torcia da 1,5 volt).



Fig.10 Una foto del
trasmettitore. Si noti-
no le spire della bobi-
na L1 avvolta attorno
il nucleo toroidale.

Fig.11 Schema pratico del trasmettito-
re visto dal lato dei componenti.

Fig.12 Dal lato opposto del circuito di
fig.11 dovrete fissare i quattro pulsanti
di comando. Prima di saldarli, dovrete
praticare sul mobiletto plastico un’aso-
la, come rappresentato nelle
figg.13-14-15-16.
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Fig.13 Fissato il circuito stampato anco-
ra vergine all’interno del mobiletto, in-
filate nei fori dei quattro pulsanti un ago
e cercate di incidere la plastica del co-
perchio.

Fig.15 Terminata questa operazione, sul
coperchio avrete disegnato il perimetro
della zona plastica da asportare, opera-
zione che potrete portare a termine con
I'ausilio di un traforo o di un trapano.

Fig.14 Forate con una punta da 2 mm.
i punti incisi, poi infilate il pulsante cer-
cando di fare entrare i terminali nel cir-
cuito stampato. Con una matita
disegnatene il perimetro.

Fig.16 E' consigliabile praticare un'aso-
la piu piccola, asportando in seguito con
una lima, la parte che non permette al
pulsante di entrare. Questa operazione
non presenta alcuna difficolta.
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Le prese 3-4 andranno a collegarsi all'interru-
tore generale di alimentazione posto sulla testa del
robot.

Alle prese 5-6 collegherete i fili necessari per ali-
mentare il motorino di destra e a quelle 7-8, i fili
del motorino di sinistra.

Alle prese 9-10 collegherete |'altoparlante, men-
tre le ultime due prese, 11- 12, sono due prese li-
bere lasciate come riserva per future applicazioni.

Ai due terminali presenti in prossimita dell’inte-
grato IC2 dovrete collegare i due diodi led, che an-
dranno collocati in corrispondenza degli occhi del
robot, e agli altri due terminali vicini, altri due dio-
di led che potrete inserire lateralmente nelle orec-
chie o nella testa.

Terminato il montaggio, inserirete nei rispettivi
zoccoli tutti gli integrati, rivolgendo la tacca di ri-
ferimento come abbiamo raffigurato nello schema
pratico.

Giunti a questo punto, mettete da parte il circui-
to per passare alla realizzazione del trasmettitore.

REALIZZAZIONE PRATICA
DEL TRASMETTITORE

Anche per realizzare il trasmettitore & necessa-
rio un circuito stampato a doppia faccia con fori
metallizzati, in quanto da un lato occorre colloca-
re tutti i componenti richiesti e dal lato opposto i
quattro pulsanti di comando. Prima di saldare i pul-
santi sullo stampato, dovrete preoccuparvi di pra-
ticare un’asola quadra sul mobiletto plastico, per
far fuoriuscire i loro cappucci.

Per disegnare con precisione il perimetro di ta-
le asola, vi consigliamo di procedere come segue:

1° Ponete il circuito stampato, privo dei compo-
nenti, entro la scatola e fissatevelo con due viti au-
tofilettanti.

2° Infilate un ago nei fori in cui in seguito do-
vrete inserire i terminali dei pulsanti, e cercate di
incidere la plastica del mobile.

3° In corrispondenza dei punti incisi con la punta
dell’ago eseguite sulla scatola dei fori da 1 mm.
circa. A questo punto infilate i quattro pulsanti in
modo da far entrare i loro terminali nello stampa-
to. Prendete ora una matita e disegnate i contorni
dei quattro pulsanti (vedi fig.14).

4° Togliete i pulsanti e il circuito stampato dal-
I'interno della scatola, e praticate un’asola perfet-
ta per far fuoriuscire i quattro pulsanti, una volta
che li avrete saldati sullo stampato.

Fig.17 Sulla parte supe-

riore del mobile prati-

cherete un altro foro per

fissare la boccola del-
| I’antenna.

I p———

R ———————

5° Per far cid, dovrete praticare tanti piccoli fori
lungo il perimetro, in modo da togliere la parte cen-
trale della plastica, rifinendone poi i bordi con una
lima.

Eseguita questa operazione, meno complessa
di quanto possiate supporre, potrete iniziare a mon-
tare tutti i componenti sul circuito stampato sigla-
to LX.888 (vedi fig.11)

Dal lato opposto (vedi fig. 12). Inserirete i quat-
tro pulsanti, poi, dopo averrie saldati i terminali, ri-
controllerete se inserendo il circuito stampato entro
il mobile, I'asola risultera cosl perfetta da far fuo-
riuscire | cappucci dei pulsanti.

Appurato cid, potrete estrarre Il circuito stampato
dalla scatola ed iniziare ad inserire dal lato oppo-
sto dello stampato tutti i componenti richiesti.

Il primo componente sara lo zoccolo per I'inte-
grato M.145026.

Dopo questo innesterete tutte le resistenze e a
tal proposito vi ricordiamo che un terminale delle
sole resistenze R3, R2, R5, e R1, R4 dovra esse-
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*faccia del robot”, fisserete
I’altopariante e nei due fori de-

|

|

Fig.18 Sulla parte frontale,
gli occhi inserirete i diodi led. |
I

Fig.19 Per montare la testa del robot, do-
vrete avvitare le due viti presenti all’inter-
no del mobile.

Fig.20 Nella parte interna del-
la ‘‘faccia del robot’’, trovere-
te un supporto con due fori,
sul quale fisserete il circuito
stampato del ricevitore. Ese-
guita questa operazione, po-
trete richiudere la testa.
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re direttamente saldate sulle due piazzole in rame
poste sulla facciata superiore (vedi foto e disegni).

Vicino all’integrato inserirete il diodo al silicio
DS1, rivolgendo il lato contornato da una fascia ne-
ra verso |'esterno del circuito.

Se questo diodo disponesse di piu fasce colo-
rate, dovreste rivolgere verso I'esterno il lato con-
tornato da una fascia gialla.

Proseguendo nel montaggio, inserirete i conden-
satori ceramici, poi il condensatore al poliestere e
quello elettrolitico.

Salderete sul circuito i due transistor, rivolgen-
do la parte piatta del corpo di quello plastico ver-
so IC1 e la tacca di riferimento di quello metallico
verso I'impedenza JAF1, come vedesi nello stes-
so schema pratico di fig.11.

Inserirete pure I'impedenza JAF1 da 2,2 micro-
henry, valore riportato anche sul suo involucro con
il codice dei colori delle resistenze, cioeé due punti
rossi e un punto oro divisore x10, quindi

22:10 = 2,2.

Per completare il circuito rimane selo da inseri-
re la bobina L1, che dovrete avvolgere attorno il
nucleo toroidale modello NT13.2, utilizzando il filo
smaltato del diametro c. v,5 mm. che troverete nel
kit.

Sopra a tale nucleo, come vedesi anche nelle
foto, dovrete avvolgere un totale di 20 spire.

Awvvolte le spire, le dovrete spaziare in modo che
vadano a coprire I'intera circonferenza del nucleo
(vedi foto), poi con un paio di forbicine dovrete ra-
schiare la 6° spira (vedi lato in prossimita del con-
densatore ceramico C6), per asportare tutto lo
smalto isolante, perché, su tale spira, come vede-
si anche nello schema elettrico, dovrete saldare un
corto spezzone di filo che dovra congiungersi al
bollino in rame posto sullo stampato, accanto al
condensatore C6.

Anche il capo dell’inizio e della fine di tale av-
volgimento andra raschiato, perché se dalla sua
superficie non verra asportato lo smalto isolante,
non riuscirete a saldarlo sui due bollini presenti sul-
lo stampato.

Fissata la bobina L1, inserite nello zoccolo I'in-
tegrato IC1, rivolgendo la tacca di riferimento ver-
so I'esterno, infine collegate i due fili della presa
pila.

Praticate quindi un piccolo foro per la boccola
“uscita antenna’’, che servira per innestare la ba-
nana collegata al filo d’antenna.

A questo punto potrete inserire il circuito stam-
pato entro il mobiletto e, dopo averlo fissato con
le due viti in dotazione, inserite la boccola e colle-
gatela con un corto spezzone di filo di rame sul cir-
cuito stampato.

Per realizzare I'antenna dovrete prendere in fer-

-

ramenta uno spezzone di filo di acciaio armonico,
oppure di ottone lungo 30-40 centimetri.

Da un lato salderete la banana e dal lato oppo-
sto ripiegherete il filo in modo da ottenere una o.

Infatti, poiché questo progetto verra probabil-
mente usato come giocattolo dai vostri figli, dovrete
evitare di lasciare I'estremita di tale antenna a
punta.

Con un’antenna lunga 30 cm. si ottiene una por-
tata massima di circa 15 metri per lato e, per un
giocattolo, la riteniamo piu che sufficiente.

TARATURA

Il trasmettitore non necessita di alcuna taratu-
ra. Con la bobina avvolta attorno il nucleo toroida-
le consigliato, esso eroghera una decina di milliwatt
su una frequenza prossima ai 30 MHz.

Pertanto non preoccupatevi se il vostro trasmet-
titore funzionera sui 29,5 MHz, oppure sui 30,1
MHz, perché sara il ricevitore a dover essere tara-
to esattamente sulla stessa frequenza del trasmet-
titore.

Infatti, dopo aver alimentato il trasmettitore, po-
trete collegare alla presa “antenna’’ del ricevitore
un pezzo di filo in rame isolato in plastica lungo
circa 30 - 35 cm.

Ponete quindi il ricevitore ad una distanza di 2
metri circa, poi premete nel trasmettitore il pulsante
marcia indietro e, a questo punto, dovrete ruota-
re nel ricevitore il nucleo della bobina L1 fino a
quando non sentirete il relé eccitarsi.

Allontanatevi ancor piu con il trasmettitore fino
a raggiungere un massimo di 10 metri e, se a tale
distanza il relé non dovesse piu eccitarsi, ritocca-
te nuovamente tale nucleo sul ricevitore.

Come gia accennato, se tarerete bene tale bo-
bina riuscirete a raggiungere una distanza massi-
ma di 15 metri, comunque, se non riuscirete a
superare i 12 metri non dovrete inviarci il circuito
in riparazione, perché tale risultato potrebbe es-
sere per il vostro montaggio normale.

Infatti tutto dipende dalla lunghezza dell'anten-
na del ricevitore, del trasmettitore e da come que-
sto filo utilizzato come antenna risulta predisposto.

Applicando sulla testa del robot un’antenna in
verticale (sempre ripiegando I'estremita a o) riu-
scirete a raggiungere e a superare anche i 20-25
metri, ma questa modifica la riteniamo superflua,
sempreché non si voglia usare tale robot in un cam-

po sportivo.

MONTAGGIO DEL RICEVITORE NEL ROBOT

Il ricevitore, come vedesi anche nelle foto, an-
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Fig.22 Non dimenticatevi, una volta salda-
ti i fili dei due motorini, di collegare i due
condensatori antidisturbo come consigliato
in fig.5.

Fig.21 L’interruttore a slitta di
accensione verra fissato sulla
rondella plastica posta sopra
alla testa.

Fig.23 Inserito nel vano visibi-
le in questa foto il portapile,
collocate al suo interno le
quattro pile a torcia da 1,5 volt,
rispettando la loro polarita po-
sitiva e negativa.
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dra fissato nel vano presente nella testa del robot.

Tolta la parte superiore della testa e svitata la
parte frontale degli occhi, vedrete al suo interno
il supporto sul quale fissare il circuito stampato.

Con degli spezzoni di filo isolato in plastica col-
legherete la morsettiera al supporto portapile, ai
due motorini, all’'interruttore di rete posto sopra la
testa e al piccolo altoparlante.

Per collegare i due fili di alimentazione ai due
motorini, vi converra svitare le due viti di fissaggio
di questa parte meccanica, perché, come vedesi
in fig.5, ai due fili di alimentazione dovrete colle-
gare due condensatori ceramici da 4.700 pF, che
dovrete poi saldare sulla carcassa metallica dei
due motorini.

Per quanto riguarda i due diodi led che inserire-
te nel vano degli occhi, dovrete necessariamente
togliere la rondella plastica di colore verde presente
anteriormente, inserire i diodi led dopo aver sal-
dato sui loro terminali due spezzoni di filo sempre
isolato in plastica.

Cercate di isolare i terminali dei due led con uno
spezzone di guaina plastica, per evitare che infi-
landoli all'interno del ‘““vano occhi’’, entrino in cor-
tocircuito.

Se si cortocircuitassero i terminali di un solo dio-
do, si accenderebbe un solo occhio, se invece non
rispetterete la polarita dei terminali, risultando i due
led collegati in serie, nessuno dei due diodi led si
accenderebbe.

Potrete anche aggiungere altri due led per col-
locarli in corrispondenza delle orecchie, oppure di
altre parti del corpo, perche, come vedesi nello
schema elettrico ed in quello pratico, in questo cir-
cuito & prevista una uscita supplementare.

Per I'antenna abbiamo usato uno spezzone di
filo lungo 20-22 cm. sempre isolato in plastica, che,
partendo dalla testa, abbiamo fatto scendere in-
ternamente fino alla parte inferiore del corpo del
robot.

Concluso il montaggio, potra verificarsi che i due
motorini anziché muovere il robot in avanti, lo muo-
vano in senso inverso e che, premendo il pulsan-
te del trasmettitore per spostarlo all'indietro, il robot
vada invece avanti.

Come avrete gia intuito, per invertire il senso di
marcia, sara sufficiente sfilare i due fili della mor-
settiera, ponendo il filo inserito nel foro di sinistra
in quello di destra e viceversa.

Lo stesso dicasi se uno solo dei motorini ruota
in senso inverso.

Se poi premendo il pulsante per far ruotare il ro-
bot verso sinistra, questo si voltera verso destra,
dovrete solo inserire i fili del motorino di destra nei
due fori in cui ora sono innestati i fili del motorino
di sinistra.

Effettuati tutti i collegamenti, dovrete rimettere

sulla testa del robot il semicoperchio, fissandolo
eventualmente con una goccia di collante.

Non usate troppo collante, perché se un doma-
ni dovrete aprire il robot per una eventuale ripara-
zione, vi troverete in difficolta.

Nei primi modelli di robot consegnati abbiamo
riscontrato che i due cilindri di plastica che ven-
gono usati per simulare le orecchie risultano cosi
lunghi da toccare il circuito interno.

Se anche in quelli che ci consegneranno in fu-
turo questj cilindri saranno troppo lunghi, con una
seghetta da traforo dovrete accorciarli di quel tan-
to che basti per non farli entrare in contatto con
i componenti posti sul circuito stampato del rice-
vitore.

Completato il montaggio, potrete ora divertirvi
a far girare il vostro robot in casa, ma non litigate
come di solito avviene con vostro figlio che, appe-
na lo vedra, cerchera di strapparvi dalle mani il tra-
smettitore, per divertirsi anche lui con questo
simpatico giocattolo elettronico.

A voi rimarra la soddisfazione di averlo costrui-
to, di essere riusciti a farlo funzionare e di aver ca-
pito che realizzare dei radiocomandi per
automatizzare delle semplici macchine, non & poi
un’impresa cosi difficile.

COSTO DI REALIZZAZIONE

Tutto il necessario per la realizzazione dello sta-
dio trasmittente LX.858 visibile nelle figg.4 - 10 -
11 - 12, compreso il mobiletto plastico (esclusa la
s0I8. PIlA) onnnnussnssarEa T L.25.000

Tutto il necessario per la realizzazione dello sta-
dio ricevente LX.859 visibile nelle figg.8 - 9 (escluso
il mobile del robot e le pile) ............... L.48.000

Il solo mobile del Robot con internamente mon-
tati due motorini e relativi riduttori, due ruote an-
teriori su supporti antivibranti, una piccola ruota
posteriore girevole, la mascherina della testa gia
forata e completa di stampa iridescente, due ma-
NI SCOMEVOL evvvvveiiiieeerin e L.74.000

Il solo circuito stampato trasmittente LX.858 L.3.000
Il solo circuito stampato ricevente LX.859 L.9.000

Nei prezzi sopraindicati non sono incluse le spe-
se postali di spedizione a domicilio.
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