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Continuerema can il montaggio
dei transistar. Il primao di essi,
modello BO136, verra saldato nella

- Daobbiamo saldare due connettori, di tipo
‘ﬂ raschio do 2 opin dirith,

nelle posizioni JP3 e P4 della scheda,

CQuesti connettori serviranna posizione 03 della scheda.
per i collegament dei motori del braccio e della pinza Saldando i transistor dobbiame sempre nspellare
del robol. Dobbame inserirli con il corretto verso d'inserzione,
lo stesso orientamentn che vediamoe netlimmagine. identificato dalla sengrafia della scheda.
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Il secondo transistor modellas BD136 varra

saldato nella posizione 04,
rispetlando anche qui il corrello verse

Gl owlbirmi transislar che dobbiamo
rmontare sono modelle BCH5E,
ILprirma di essiverra inserito nella posizione

dinserzione, come 07, con il verso dinserzione
possiamo vadere nellimmagine. | transistor corretto, mastrato dal disegno a forma di mezza luna
deveno rimanera sollevat che vediama sulla serigrafia della scheda,

di qualche millimelro dalla superficie della scheda.

'

h, =

' COSTRUZIONE DEL PATHFINDER




Scheda di controllo del braccio

e della pinza

=

4 Il secondo transistor modello BCS5E verra
' a saldato nella posiziene 08,
rispettando il verso d'inserzione
e lasciandolo di qualche
millimetro sallevato dalla superficie della schada,
Utilizzeremo delle forbici
per tagliare la parte in eccesso dei recfori,
dopo avere esequito le saldalure.

Debkiamo ancora mentare

un jumper maschio a due vie, che deve
pssere inserito nella posizione JP2
della scheda. La parte corta dei pin
del jumper & quella che

si deve inserire nella schads per esequire

e saldature, lascianda

Lt parte Llunga arientata vorso la zona superiore
della scheda, ben dritta.

Monteremao il ponticello sul jumper a due
vie che ahbiamao saldato.

Questo jumper servira per selezionare uno
dei dus madi di funzionamento che

ha la pinza di Falhlinder; lemporizezato o controllato,

It mentaggio della scheda di controllo det
braccio e della pinza di Pathfinder

& lerminato, almeno per quanle riguarda
i companenti da saldare;

dobbiamo solamente inserire il micrecontreller
pre-programmato PICT2C508

sullo zoccolo U1, Dobbiamo verificare che Lullo

sia slato montato nelle rispettive posizion,
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Questa & un micrecantroller particolare,
modelle PICT205084, che avré

il compite di gestire la pinza di Pathfinder.
Ricavera gli ordini

del microcontroller principale che si trova

sulla scheda di controllo, ed eseguira

le azioni necessarie per aprire e chiuders la pinza.

Prima di inserire il microcontroller
sulle zoccolo della scheda
di cantrollo del braccio e della pinza,
dobhbiamo allineare | suoi pieding,
che normalmente sono leggermente aperti verso
Uesterno. & queslo scopo faremao pressione
sul microcontroller su una superficie piana, come un
tavols, sing a raddrizzarli completamente,

E fondamentale che il microcontroller
venga inserito con Uorienlamento corretto
sulla scheda di controllo del braceio
e della pinza, altrimenti potrebbe esislers
il rischio di bruciare il chip guando
alimenteremo la scheda, Il microcontrotler
deve essere inserito sullo zeccoln U7,
che possieds una tacea di riferimento che indica
il verso di inserzione,

Anche L microcontroller ha una tacca simile
a quella delle zoccolo saldalo
sulla scheda. Sitratta di un incavo a farma
di mezza luna che serve

per identificare il pin numero uno del chip,
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In questa immagine pessiamae veders
@ il micraconlroller correttaments inserito
sulla scheda di controllo del braccio
e della pinza di Pathfinder, sullo zoccolo U1,
Fossiamo vedere la tacca di riferimento del
microcontroller che coincide con quella dello zoccolo.

E altresi importante verilicare

che il microcontroller sia completamenta
inserito sullo zoccolo

per garantire una buona connessiene di tukt
i pin. Mon deve rimanere sollevato né storte,

deve essere completamente appoggiato sullo zoccola.

(uesta & la scheda di controllo
| a del braccio e delly pinza di Pathfinder,
a montaggio ultimato,
E gia pronta per essere inserita sulla scheda
di interfaccia di Pathfinder ad esequirs
ali ardini che arrivano dal microcontroller principale,

E conveniente dare un'ultirma acchiata
ﬂ alle saldature della scheda,
Tutte devono avers torma di cono ed essere
ben appoggiate sulla scheda.
Devonao essere anche brillant al rillesso della luce,
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Con questo numera vengone farnit
i pezzi della scatola di riduzione
per il motore di controlle del braccio
di Pathfinder e le due viti

peril fissaggic. Questa scatola conterra

il motore e gli ingranaggi

di riduzione necessari per muovers il hraccio.

| due pezzi della scatola

serviranne per fissare il motore

che controllera i movimenti

di salita e discesa del braccio del robot,
Mella parts interna possiamo
veders la sede che servira a fissare il motore.

Fosizieneremo il molore all'interng

della scatola come mostrato nellimmagine,

ciogé, netla posizione predisposta

per fissare il motore stesso, e permelters
all' asse di fuoriuscire dalla parte inferiores,

4 Per chiudere la scatola del motore
dabihiamo fare pressione sui due pezzi lino
afarla incastrares, pard,

- date che non dispeniamoe ancora
degli ingranaggi di riduziane,
non & gueste il memento di esequire loperazione,
Lewili serviranno per fissare.
la posizione del coperchio sulla scalola

ed evitare una sua poessibile apertura,
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Quando avremo a disposizione i due assi
di trasmissions potremo terminare
il mantaggio di guesta scatola di riduzione
del motore, A quel punto

lo inseriremno nella parte anteriore del robot, fra due

alette che serviranna per il suo lissaggio.

Far inserire La scatola di riduzione nel telaio,
possiamo utilizzare un cacciavite che

ci faciliters lancoraggio. |l metore rimarra
cosi fissato in questa posizions

@ non sard pill necessario cambiargli posto.

Dobbiamo inserire il molere nel telaio
in made che la parte unga
del suo asse fuoriesca verso Uesternn
del rohot, Da questo Lato
uscira Vasse di riduzione su cul successivamente
rmaonteremo la puleggia, che sara
collegata alla cinghia che muovera il braccio,

Nellimmagine possiamo vedere il motore
correllamente montato '
sul telaio di Pathfinder. Lasse del motore
sara collegato a una
cinghia che trasmettera il movimento del motore
al braceio del rabaot.

—
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Questi sono gli ingranaggi

necessari per il motore di contrella

del braccio, che verranno

inserit nella scatola det motore.
FPermetteranno di aumenlare
la coppia generata dal motore stesso e nel conlempo
ridurranno La velocita di rotazione _
dellasse finale che muovera il braccio del robat,

Con il motore montato nella scatela, come
possiamo vedere nellimmagine,
posizionereme la prima ructa dentata che
deve ingranare con il pignone _

del motare, || pignone deve essere spostale di 25 mm

verso U'esterno per potare

ingranare bene con questa ruata dentata,

Manteremao poi il primo asse

con gli ingranaggi nel fondo della scatola

del motore. E necessaric togliers

le rendelle scure esterne al treno degli
ingranagni prima di mentarlo.
Le corone dentate devono rimaners monlale nella
stessa posizione mostrata dall'immangine.

Primadi montare lullimo lreno
di ingranagqi posizioneremo la puleggia.
[uesto pezzo deve essere
inserito sul gruppo degli ingranaggi, dal lato
che possiamo vedere nell'immaging,
Ceve essere inserito a pressione, baltende sull'allro.
eslrema dell’asse con
un piccolo martello o un oggetle contundente.
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La puleggia deve essere inserita
sino a rimanere a filo con lasse del gruppo
degli ingranaggi. Questo asse
dispone di una zigrinatura speciale
per fissare bene la posizione
della puleggia ed evitare che slitli una volta inserita.

Collochereme questo gruppo di ingranaggi
sulla scatola di riduziene,
con lo stesso arientarmnento mostrato
dall'immagine. Questo gruppo
s deve collegare con gli altri ingranaggi che abbiama
gid montato sul motore,

i

Copo aver verificato che

tutli 1 pezzi siano ingranatbl, possiama

chiudere la scatala di riduzione,

maontandn il coperchio e chiudendole
con le due viti per evitare che si apra.

: Quandao il montagagio del molore sard
terminata, lo posizioneremo
sul telaio di Pathfinder, sequendo i passi,
che vi sono stati indicati
in uno dei lascicoli precedenti, per realizzare
questa operazione, La puleggia
deve rimaners orientata verse Uesterno del robot,
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Mellimmagine possiame vedere
Uinserimento del coperchio di plastica
che servira a chiudere la zona
posteriore del robot. Sul telaio di Pathfinder
sono slale predisposte due guide
sopra la scheda di alimentazione, che servicanno
per inserire quesio
coperchio con il corretto orientamento.

fOuesto & il coperchio
posieriore correttamente montato.
Fsso permelle laccesso
ai connettori esterni del robel, ma copre
il resto dell'akitacolo per riparare
lintarna dallingresso di corpi estranei e dalle sporoo,

Questi due pezzi formeranna il cerpo
del braceio di Pathlinder,
e serviranno al fissaggio del motare
e degliingranaggi che
controlleranne la pinza di Pathfinder.
Sinn a guando non avremo
a disposizione quasto motore e gli ingranaggi,
nen polremao chivdere
e due parti in modo definitive,

Collegando i due pezzi nella posizions
mostrata, potremao formare
il braccio di Pathfinder. Mella parte
posteriore del braceio abblamao
una puleggia che permettera al motore del braccio
di trasmetters i suoi movimenti mediante
una cinghia. La parte anteriore del braccio rimane
aperta, dato che su di essa lissereme la pinga.
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Dopo aver montato il motore della pinza, gli
ingranaggi di lrasmissione e la parte
inferiore della pinza all'interno del braccia,
utilizzeremo Le tre viti di cui
disponiamo per chiudere il braccio, come possiamo
vedere nellimmagine.

(uesta gomma servira da cinghia

per trasmettere | movimenti del motore

— gla montato sul telaio — al braccio

del robot. Il motore del braccio dispone
di una puleggia montata sul suo asse,
nguale a quella del braccio, La cinghia verra mantata
fra le due pulegge per trasmetters | mavimenti.

In questa immagine possiamo vedere La
posiziane in cui verra collocata
il braccio di Pathlinder, e anche come deve
essere montata la cinghia,
unenda le pulegge del motore e del braceio.
Dobbiame tendere la cinghia
fino a farla entrare su entrambe le pulegge,
e deve rimanere ben tesa.

o

Dapo aver posizionato correttaments
la cinghia su entrambe
le pulegge, utilizzerema i supporti

di fissaggio del braccio
con le due vili Laterall per lissare la posizione
di quest ultimo, Tutte queste operazioni
con la cinghia dovranno essere realizzate can
il motore della pinza
&1 sunningranagygi inseriti all'interno del hraceiao,




