e della pinza

Scheda di controllo del braccio

Manterema ora [ultimeo motore
di cui dispone Fathfinder, '
che avra il compite di controllare Vapertura
e la chiusura della pinza.
Abbiamo a disposiziona il molore, un condensators
da &70 nF & un cavetlo a due fli,

Per prima cosa salderemo il condensatore
sui terminali del motors,
Guesto condensatore nan ha pelarit,
quindi il suo orientamento
& indifferente. Inseriremo i piedini del condensatere
nei fori predispesti sui terminali del motare.
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Dopo che il condensalore sara slalo ben
inserito sui lerminali del motore,

lo salderemo. Questo condensatore servird
per filirare Ueventuale

rumore elettrice generato dal motore,

in mado che non possa arrivare

alla scheda di controlto del braccio e della pinza.

Dope aver saldato il condensatore

sui terminali del matore,

& probabile che sia necessario lagliare

la parle in eccesso den reatord,

A questo scopeutilizzeremo un piccole tronchasing
o un paio di forbici da elettricista,




Scheda di controllo del braccio

e della pinza

Salderemo ora il cavetto del motore,
Fer facilitare la saldatura
& consigliabile stagnare in precedenza
. entrambi i fili del cavelto,
Prima di saldare il cavetto al motore, & necessario
inserired fili nel fore della puleggia
siluata sul coperchio del braccio, come possiama
veders dallimmagine.

Cobhiamo saldare il terminale rosso
del cavo sullo stesso
terminale mostrato nellimmagine.
Fer orianlarci possiamo
prenders come riferimente le diverse lacche
che possiede il corpo del motore,

Salderemo i due fili nel mode illustrato
dalla figura. Dobbiame anche verificare che
il condensatere rimanga ben fissato
an terminali del matore, & che non sl stacchi
durante la saldatura del cavo di collegamento,

Possiamao vedere iLmolore
a montaggio terminate e prontoe per essora
installato allinterno del braccio
del robot. Questo motore sara collegate
con il meccanismo che dovra esequire
i movimenti di apertura e chiusura della pinza,




e della pinza

Scheda di controllo del braccio

Monteremo era gli ingranaggi dellintsrno
del braceio, che avranno
il compito di generare il movimento
di apartura e chiusura della pinza.
Por realizzare questa montaggico abbiamo bisogno
di tre corene dentale, un ingranagoio
a cremagliera, il motore del braceio & la parte
inferiore del telaio dello stesso,

It primao componente che montereme
all'interno del braccio sara
il motore, che abkiama gia preparato
con il suo cave. |l braccio
ha una cavila per fare in mode che il motore si pessa
fissare hene, [l condensatare
g il cavo devona rimanere arientati come si vede
nellimmagine, diversamente in sequito
non potremo montare il coperchio del braccio,

ILprimo ingranaggio da montare
sarda la corona dentata di dimensioni
intermedie, Verra inserita
nell' asse centrale del braceio.
La parte centrale dentata di questo ingranagnio deve
rimanere arientata
verso lalto, come sivede nell'immagine.

Il seconde ingranagagic
che posizioneremao sara la corona dentata
di diamelro minore. Questa corona
ingranera con il pignone del motore e con la
corona che abkiame montato
nel passaggio precedente. La montatura del braccio
dispone di un asse su cui inserirema
guesto ingranaggio, che deve rimanere cosi
came & mostrato nell'immagine.




Scheda di controllo del braccio

e della pinza

Ora posizioneremo lingranaggio a
cremagliera. |l braceio ha delle sporgenze,
che svolgeranno una funzione

di guida per lingranaggio, a sua volta
dotato di una scanalatura vuota,

che dobbiamo fare coincidere con quesle sporgenze
del braccic, La lerminaziong

atd angoelo retto dell'ingranaggio deve rimanere
orientata verse Uesterno del braccio,

Lultimo ingranaggic da montare & la corona
di dimensione maggiore,
che verra inserita nel terze asse presenle sul
braccio. Queslo disco

siposiziona in modo che la corona dentata

interna ingrani con la cremagliera,

2 la corona esterna con La corona dentata

montata sull' asse intermedio.

In quesia immagine possiamao

vedare la meccanica interna del braccic

di Pathlinder chie ha il campito

di trasmettere | movimenti alla pinza,
Tultavia non & ancera il momento
di chiudere il braccio con il suo coperchio & le vili,
perché dobhiamo ancora
montare | componenti terminali, che svolgeranno
la funzione di pinza,

Oepo avere realizzato i montaggio possiamo
verificare se tutti
gli ingranaggi trasmettonc in modo ottimale
il movimento, A questo scopo
muoveremao manuatmenle lasse del motore,
Hopo aver datlo diversi giri a questo asse,
petremo vedere come si muovoneo il resto degli
ingranaggi e come la
cremagliera linale genera un movimento lineare.




Collegamento di Pathfinder al PC
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Ouesto cavo servira per collegare
Fathfinder al PC. Grazie a essc potremo
contrallare il rebol tramite

il computer e ricevers e immagin

della telecamera weh,
ollre ai suoni captati dal robet con il suo microfora,

Cluesto & lo schema interno del cave
di collegamenta del PC
a Pathlinder. Dispone di un terminale
con un cannettore di tipe BJab
che servird per il collegamento del cavo al robal,
All'allro capo ci sono tre terminali,
agnuno dei quali compie una funzions sul PC,

J

Il collegamento del cavo su Pathfinder

=i realizza tramite la scheda

di alimentazione del robot. Sul connettore
JP3 di guesla scheda collegherema

il RJ45 del cava, Questo connellare dispons di una
levetta nella parte inferinre che dovra

essere pramuta guando vorremo estrarre il cava
dal suo connellore.

—

Il primo tipo di connettore verso il PC
& il DB-9 maschio che ci servira
peril controlle di Pathfinder tramite il PC,
Il connetlore dovra essere
collegato su una delle porte seriali likere del PC,
datate di un connettore DB-7 femmina,




Cullegamento di Pathfinder al PC

Madiante il connettore tipo USE
trasmetteremo lirnmagine della letecamera
WEB del robol verso il PC,
Sceglieremo un connettore tipo USE

lihero sul nostro PC e collegheremo

a esso il terminale USE del cave. Duesto cave

pud essere solamente in un varsa,

Disponiama, infine, di un terzo collegamento
che si fara con il cavo di connessione
di Pathfinder. i tratta di un cennettore tipo
JACK, che servira per trasmeliere
il suone del robal al compuler. Queslo conneliors
siinserird all'ingresso
del microfono della scheda audio del computer.

Mellimmagine possiamo vedere il cavo con
i collegamenti realizzati sul PC.
Mon & necessario che i tre collegament
sianc sempre montali,
dato che svolgeno funzioni indipendenti del robat,
In ogni caso per vedere, udire
e controllare Pathfinder tramite il PC L dovremo
cotlegare tutti e tre contemporaneamenle,

Il cavo ha una lunghezza di 2 metr,
grazie alla quale polremao

controllare il robot da una certa distanza.
_ Sul secondo CO-ROM di Pathfinder

si trovano diversi programmi che serviranng per

il controllo del robol Lramite il cormpuler,
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con la pinza

Montaggio del braccio

Termineremo ora il montaggio del braccic
di Pathfinder, Disponiamao a queslo
scopo di due elementi che formeranno
la pinza del braceic e di un pezic
di gamma, che servira per migliorare laderenza
della pinza quanda alferra gli oggetti.

Il prime passo consistera
nel tagliare la gomma adesiva in due pezzi
uguali; guesti pezzi verranno
monkali nella parte interna di ogni pinza
per non lasciare scivolare gli oggetli
allinternc della stessa, mentre il robot i trasporta,

Debbiamo montare la gomma adesiva
nella posizione illustrata
nellimmagine. La incolleremo sul lato
interno delle pinze,

senza pero arrivare a coprire Vestremo delle stesse,
dove si lrova la zona dentata.

Le due mela della pinza devone essere
montate in modo da ingranare
can La cremagliera posizionata all'interno
del braccio. Dabbiamo inserire
le due parti della pinza sugli assi che fuoriescono
dal braccic e farli ingranare con la cremagliera.




Montaggio del braccio

con la pinza

Montereme le dus meta della pinza in modo
che quando la cremaglisra &
a fondo-corsa verse Uinterno del bracaio
la pinza rimanga chiusa,
Le due parti della pinza devono essere simmetriche,
inserite sugli assi del braccio
e ingranare con la cremagliera.

Ora abbiamo tulto L meccanismao del bracoio
maonlala. A questo punio
dobbiarma montare il coperchio superiore
del hraccio per fissare
Eutti gli ingranaggi. Questo coperchio si pud montare
solamente i una pasizione,
quella corretla, la stessa mostrata nell' immaging,

Utilizzeremo le tre viti di cui dispeniamo
per chiudere il coperchio del braccis,
Due delle viti fermeranneo la zona della pinza
& laterza eviterad che
il coperchic si apra dalla zona posteriore,

. b, e =

Questo & il braccio a montaggio terminato.
Ora lo possiamoe collocars
e lissare sul lelaio di Pathfinder, sequenda
i passi indicati in precedenza,
con la cinghia e la puleggia. Grazie a questo braccio
e alla pinza, il robot
potra raccogliers e lrasporlare degli oggetl,




" Meccanica di Pathfinder

Madificheremo la meccanica di Palhfinder : Frima di montare le bielle sul telaio
per la sua configurazione di Pathfinder, dobhiamo esequire alcune
in maodo esapode. Per questa configurazione muodifiche sulla configurazione
abbiamo bisogno di nuaovi nel modo rusle. Per prima cosa dobbiama
companenti meccanici. Nellimmagine sono togliere le ruate di direzione del robol,
raffigurate le prime due zampe lasciando selo i bulloni aveitati sul telaio.

del robot e le due bielle che serviranno per
il movimenlo di queste zampe.

Per poter montare le bielle ditrazione Le bielle verranne maontate sui due |ati
- delle zampe, dobbiamo togliere del telaio di Pathlinder.
il dado e la rondella che si trovano monlali Dobbiame fare incastrare la biella l

sulle due ruote posteriori sulle scanalature del telaio
di trazione del robol, Depe aver montata le bielle, facendo coincidere asse esterno di egni ructa
fisseremo nuovaments con Lasela presente sulle bielle.

sia le rendelle che il dado.




Meccanica di Pathfinder

Per fare incastrare la hiella faremao
pressiona fino a quando
non sara completamente inserita.
A questo punto monleremo
di nuove il dado e la rendella sull' asse della ruota, per
evitare che la hiella
possa uscire dalla sua posizione.

In questa immagine possiamao
vedere la nostra hiella correttamente
montata sul telaio di Pathfinder.
La procedura di inslallazione delle due bislle
& la stessa. Dobbiame togliere il dado _
dell'asse del motore, incastrare la biella sul telaio
con Uorientamento corretto
e montare nuovamente (L dado sull asse.

disposizione. Le posizioneregmo

sulla parte anteriore del robot utilizzando

i due bulloni presenti sul telaio. Dobbiame
logliere la vile inferiore, montare la zampa e
riposizionare nuovarnente la vite,

Mellimmagine possiamo
vedare le due zampe anterior montate; oltre
a fissarle con il bullone
2 la vite, faremo incastrare le zampe
sulle scanalature presenti sulla biella,
In guesto modo il moviments delle bielle si
trasmettera direttamente alle zampe.




