Sensori
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Prepareremo ora un sensere ottico modello
CHY70. Questi sensori avranng
un compite fondamentale per il robat, dato
che sepviranno per rilevare
le tacche di controllo di sgnuno dei tre moelor,
permettendo cosi di poter controtlare
il movirmento di Pathfinder, sia nella configurazions
can le ruole che in quella can le zampe.

Il primao passo consistera nello stagnare itre
fili del cavello, Grazie a questo,
il processo di saldatura sard pio semplice,
bastera avvicinare il cavo
al pledino corrispondente del sensore e riscaldare
con il saldatore la zona da saldare.

Prirma di iniziare a saldare dobhiamo
inserire un pezzo di tubettno
termorestringente in ognuno dei fili del
connetlore. Taglierermo il tubetto

in tre pezzi uguali da 1,5 e di lunghezza. Inseriremo
un pezzo in ognuno dei tre fili,

Il prima cave da saldare sul sensore sara
guello di colore rasso,

che si salderd a due terminali, Dobbiamo
piegare uno dei piedini

del sensore sino a unirlo con l'altro, cosi come
maostrato nell'immagine. Dope,

salderemo il cavo rosso a entrambn i terminali.
Dobbhiame rispettare Uarientarmentn

mostrato nell'immagine: i riferimenti sono Le lettere
bianche stampale sul sensore,
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Gli altri due cavi si salderanno

al due terminali rimasti liberi del sensore,
IUcavo giallo andréd al terminale

posto sotto alle lettere bianche stampate sul
sensore. Infine, il filo bianco verra

saldato sull'unico pieding libero rimasto sul sensore.

Ora posizioneremo i tre pezzi

di termorestringente che abbiamao inserito

nei fili sulle saldature. Per fissare

il termorestringente lo posizicneremao sulla
zona disaldatura da coprire, e awicineremao

il saldatore. La plastica, scaldandosi, si restringera e
aderira alla zona di saldatura.

Mall'immagine possiamo vedera

il sensore con il montaggio terminato. Sono
stati posizionati i tre pezzi

di termorestringente su ognuna delle
saldalure, Debbiamao verificare di aver

szldato ogni filo, identificate da un colore, sul piedino
corrispondante del sensore,

Ora monteremo il sensore nel lore presente
nella scatola di riduzione del

motere centrale. Dobbiamo inserirle nella
cavitad mostrata dallimmagine,

rivolto verso Uadesivo lissato all' eccentrico del
motore, Utilizzerema una colla

forte per fissare il sensorein questa posiziane.

—
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Abbiamo a disposizione

due sensori meacoanic lipo finecorsa

e un pezzo di tubetto

termorestringente. Questi sensori meccanici
serviranno per informare
Pathiinder nel caso di un contatle con gualche
ostacalo con la sua parte anleriore,

Taglieremn il lubetle
termorestringents in sej pezzi utilizzando
delle forbici. Tutti i pezzi

devono avere la stessa dimensione, circa
1,5 cm. |l tubetto termorestringente

servird perisolare | contatti dei finecorsa ed evitare
che siverifichino cortocircuiti,

| cavetti necessari per terminare

i mentaggio dei sensori non sono ancora
stati forniti. Conserveremao

i =2i pezzidi tubetto termorestringente
insieme at finecorsa, sino a quande

termineremo il montaggic dei sensori per poterli
posizicnare sul telaio del robot.

Sagomiamo ora Uatluatore del finecorsa

al fine di oitenere un maggior
campaod'azione, per fare questo piegheramo
Vattuatore sino a

cltengre una lorma simile a quella della ligura,
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Per piegare la levetta raccomandiamo di
utilizzare delle pinzetle o un altro
strumento che permetta di manipolare
quesla parte metallica

con precisione, Ripeleremo Uoperazione

di piegatura su tutti & due i sensari.

il

Mellimmagine possinmao vedere

i due sensori meccanici tipo finecorsa con

i loro attuatori preparati per

la ritevazione degli ostacoli su Pathtinder,
Grazie a gueste modifiche potrermo
rilevare gli ostacoli nella parte anteriore del robot
con un maggiore anticipo.

Nella parte anteriore di Pathfinder

troviame due perni che serviranno per

l'inserzione dei due finecorsa.

Questi perni aiuteranne il fissaggio dei
finecarsa e impediranno che si muovano quande il
robot entrera in contatto con qualche ostacolo,

In guesta immagine pessiame vedere come
risulteranna i finecorsa montal
sul telaio di Pathfinder. Oltre a inserirli
in questi perni, utilizzerema anche
una colla a contatto universale per lissare la
loro posizione, lultlavia per il momento
non possiamo ancora incollare | sensori, dalo
che non abbiamo terminato
il mentaggio der cavetti sui senson stessi,




| due pezzi di cavo, con connettori voelanti
femmina, ¢i permeltonc
di terminare il montaggio dei senseri
rmeccanici tipo finecorsa,

Dobbiamo prima stagnare la punta di ogni filo

e poj inserire in ognuno di essi

un pezzo di tubetto termorestringente.

Ora salderemno i cavetti ai sensori finecorsa.
Daobbiamao saldare i fili facendo
attenzione al loro colore. Jgni cavo deve
essere saldato al sensare

con la stessa disposizione che sivede nellimmagine.

Dapo aver verificato che i fili siano stati
saldati nell' ordine adeguato,
posizicnerema il lermorestringante.
Spingeremao il termaorestringentes

fino a coprire le saldature e pei lo riscalderemao

con il saldatere, in modo da farla

contrarre e aderire alla saldatura stessa.

Mell'immagine si possono vedere

ifinecorsa con il maontaggio terminato.

y Gueste & il seconda COROM dell'opera
Pathtinder. Nel prirne COROM _
si Lrovavano | pregrammi e il compilatore,
necessari per la programmazione
del robet. Questo secondo COROM conliene esercizi
pratici per realizzare applicazioni con il rebot,
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Nella directory principale del CDROM si
trovano diverse cartelle g lile,
Ci sono alcuni documenti che informano sul
contenuto del C0 e aleuni file
di utility. Abbiamo tre cartelle, ognuna delle quali
contiene una gamma di esercizi
per le diverse configurazioni del robat,
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Sotto la directory "Zampe” si trovano tre
esercizi differenti per il controllo

di Pathfinder nella configurazione con
le zarnpe, anche detta “modo

esapodo”, Questi esercizi contengone Le routines
fandamentali per il movimento

del robat con questa configurazione, ¢ saranna
un buon punte di partenza che

ci permetterd di progettare nuove applicazioni.

Se apriamao la cartella "Ruote”,
troveremao alcuni esercizi per la gestione
di Pathfinder in modo veicelo,
Ci sono tre tipi di esercizi: robot esploratore,
cercatore di tracce (linea neral
e inseguitore di traiettorie, Ogni gruppo di
psercizi si trova in una cartella diversa.
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Nella directory "Controllo PC”

ci sano due programmi per il controtle di

Fathfinder tramite il computer,

=ia nella configurazione esapodo sia nella
configurazione con le ruote. Caricando questi
file sulla Smartcard, controllerema i maviment di
Pathfinder tramite i comandi inviati dal PC.

e
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Ora prepareremo un sensore ottico modello
CNYYD. | componenti necessari
song il sensore attico, un cavetto da lre
fili con connettore volante
femmina e un pezzo di tubetto lermarestringente,

Per facilitare la saldatura del cavetto ai
piedini del sensore, ne stagneremo

prima i tre fili. Avvicinerema un po’ di stagno
2 il saldatore alla punta di agni filo

sino a che rimanga coperto da una cappa di stagna.

Continueremao tagliando
iL tubo termarestringente con delle forkici.
Dovrermo cltenere tre pezzi di
equale dimensione dicirca 1,5 cm. L tubetto
termorestringente servira per proteggers
le saldature del sensore ed evitare cortocircuiti.

Frima di saldara il cavo
al sensore & necessario inserire sui filj

del cavetto i tre pezzi

di termorestringente che abbiamo tagliato.




4 Ora salderemc i tre fili del cavetto ai piedini
del sensore, prima perd dobbiamo
unire fra loro due pin del sensore stesso.
Dovremao collegare insieme due

pin del sensore, rispettando lorientamento riportato

nellimmagine, Come riferiments ulilizzeremao

le lettere bianche della sigla, stampate

sul contenitore del sensore. Salderemo il punto

di contatto dei due piedini.

Salderema i tre fili del cavetic ai tre pin
del sensore |dopo aver unito due

pin nel passo precedentel. E fondamentale
saldare i tre fili rispettanda i coleri

carme mostrato nellimmagine. Anche qui prenderema
come riferimento le lettere

hianche presenti su uno dei lati del sensore.

Dopo aver saldato il cavetto al sensore, e
aver verificato che ogni file, identificato
col suo colore, sia sul pin corrispondente,
posizioneremo il termorestringente

su ognuna delle saldature. Dopo aver coperta la
saldatura con il termarestringentes

lo riscalderemo con il saldatore sino a che

si restringa e faccia aderenza.

Mell'immagine possiamo vedere

il sensore ottico CNY Y0 correttamente
montato. Possiamo vedere

la disposizione dei fili nellordine adeguato
e il termaorestringente

ben aderente ad ognuna delle saldature,
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Dobbiamo montare un altro sensore otiico
CMYT0, per il quale dispeniamo
di un cavetto con connettore volanle
fernmina e di un pezzo ditubo
termorestringente, che utilizzeremao per proteggere le
saldature. Il prirmo passo
consisterd nello stagnare | tre pezzi di filo.

Cra taglieremo il tubetto
termarestringente in tre pezzi da 1,5 cm.
Dgnunao dei tre pezzi verra inserito
nei tre fili del connettore. E importante fare
questa operazione al. momento giusto,
cioé prima di saldare il cavetto al sensore.

4 Salderemo il sensore seguendo Lo stesso

procedimento che abbiame utilizzato
con l'altro sensore ottico CHNY70_ 1L primoe
passo censiste nel collegare

i due pin del sensore a cul salderemao il filo rosso,

Ogni cavo deve essere saldato

sul pin corrispondente, prendendo come

riferimento le lettere bianche

stampate sul contenitore del sensore.

Il passo successivo alla saldatura
del cavetto al sensore,
consiate nel posizionare ogni pezzo
di tubetlo termoreslringents
sulle tre saldature dei piedini del sensore,
Mellimmagine possiamo
vedere il sensore con il montaggio terminato.
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Ora monteremo sul robot | due sensaori ottici
CNYT0 che avevamo preparato

in precedenza, Li inseriremo nei due fori che
sono presenti nella parte

anteriore del telaio di Pathfinder. Per fissare

i due sensori nella posizione corretta

utilizzereme della colla di tipo universale.

In questa immagine possiamo vedere

i due sensari ottici CHMY70 correttaments
- pesizionati sul telaio

di Pathlinder. Sono completamente
inseriti nei fori del telaio e tenuli

fermi nella loro posizione grazie alla colla,

Montereme anche | due sensaori tipo
finecorsa, che abbiamo preparato, sul telaio
di Pathfinder; nella parte anteriore
del telaio ci sono due perni di plastica in cul
dobbiame inserire ogni sensare,
come possiamo vedere dallimmagine.

Per fissare i linecorsa in questa posizione
del telaio vi consigliamo di utilizzare

una colla di tipo universale. La colla fara
aderire il sensore al telaio,

e insieme ai due perni di sostegno interni evitera
che il sensore si muova dalla sua posizione,

——



Scheda dei sensorl

Eseguiremo ora il montaggio
' dei sensori a ultrasuoni, iniziando dal
sensore emettitore di ultrasuoni

che vi & stato fornito; |l pezzo di tubetto
termorestringente servira per isolare
i collegarmenti, e il cavetto a due fili come connettore
per la scheda dei sensori.

Il primo passo consislera nel tagliare il

tubetto termorestringente da & om

in quattre pezzida circa 1,5 cm cadauno.

Due di questi pezzi serviranna per il
maontaggio della capsula di ricezione degli ultrasuoni,

e gli altri due per la capsula di emissione.

Dopo aver tagliato il tubetto
termorestringente, il passo successivo
consistera nellinfilarne un pezzo

in ognuna dei due fili del cavetto connetiore,
come possiama vedere nellimmagine.

Prima di saldare il cavetto con ta capsula
di emissione, prestagneremao
i due terminali dei [ili. Riscalderemao
i fili con il saldatore
@ vi deposilerema un po’ di stagno,
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Stagneremo anche la capsula di emissione
degli ultrasuoni. Riscalderemo
cgnuna dei piedini e depositerema su di essi
un po’ di stagno. Vi consigliamo
di tagliare, utitizzando delle tronchesine, la lunghezza
dei piedini del sensare,
come si put vedere dall'immagine.

Dopo aver stagnato il cavo e il sensore,
uniremo entrarmbi riscaldando
la zona di giunzione con il saldatore, Nella
parte posteriore del sensore
troviamao indicati i simboli + 2 - IL cavo rosso verra
saldato sul piedinoe che ha il simbela +,
e il cavo nero sul piedino con il simbole -,

Deopo aver saldato | due fili al sensore,
posizionerema sulla zonadi
saldatura, | pezzi di termorestringente che
~avevamo precedentemente inserito
sui fili. Dopo aver posizionato il termerestringente
lo riscalderemo con il saldatare,
per larlo contraree & quindi aderire alla saldatura.

Mella fotografia possiamo ocsservare la
capsula di emnissione di ultrasuoni
a montaggio terminale, & pronta per essere
utilizzata sul robot tramite
la scheda dei sensori. Questa capsula avra il compito
di generare un'onda a &0 KHz che
sara ricevuta dalla capsula di ricezione,
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Ora termineremo il montaggio

della capsula a ultrasuoni, Abbiarmo gia

a disposizione la capsula di ricezione

e il cavo che servird come connettore, pers
ahbiame bisagne anche dei pezzi di lubette
termorestringente che ci sone stati forniti insieme
alla capsula di emissione.

La prima cosa da lare sara tagliare
il tubetta termorestringente e inserirlo nei
fili del cava. Il tubetto deve
essere inserito prima di esequire
la saldatura, altrimenti nan
lo potremma pid infilare per isolare le saldature,

—

Dobbiarmo stagnare sia i fili
del cavetto che i due piedini del sensore.
Grazie a questa operazione
di saldatura preventiva sara maolto
pit semplice eseguire
in seguito Cunione dei fili con il sensore.

Se avrems gia prestagnato tuthi
gli elementi sara sufficiente riscaldare
la zona di unione fra filo e pieding
del sensore per eseqguire la saldatura.
Sul sensore lroviame indicato qual &
il pieding positiva e qual & il negativo, Salderemo
il cave rosso sul piedino con il
simbolo + e iL cavo nero sul piedine con il simbolo -,




Cuando il filo sara saldato al sensore
posizionerema il lubetto
termorasiringente sulla zona di saldatura,
Sard sufficiente posizionarlo
sulla saldatura e riscaldarlo con il saldatare, il tube
si contrarrd e aderira alla saldatura.

In questa immagine possiamo vedere
la capsula di ricezione degli
ultrasuoni a montaggio terminato, pronta per
essere collegatla alla scheda
dei sensori. La capsula di ricezione vibrera con le onde
inviate dalla capsula di emissione,
che la raggiungeranno dopo aver rimbalzato contro
qualche aggetto posto davanti.

L capsule a ultrasuoni verranne montate
sulla scheda dei senseri.
La capsula di ricezione verré inserila
sul connettore JP1 della scheda,
la capsula di emissicne verra montata sul connetiore
JP2 Quest connettori possono essere
inseriti solo con Uerientamento corretto. La capsula di
ricezione & siglata con
il codice 40R e quella di emissione 40T.

Nella parte anteriore del telaio
troviamo gli alloggiamenti per i sensori
aultrasuoni. E importante che
i sensorisiano ben allineati e rivalli in
avanti. Il posizionamento della capsula
di emissione o di ricezione negli alleggiament
di sinistra o di destra & indifferente.
Dovrermne piegare | piedini dei sensori per fare in moda
che si possanc insenre nelle lore sedi.
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Salderemo ora ultimo sensore oltico CHY?D
di Pathfinder. 5itratta
del quinto sensare ottico di questo tipo
che dobbiamo saldare e
le operazioni da eseguire sono le slesse che abbiamo
fatte per gli altri sensori,

Il primo passo consisle nello stagnare
i piedini del sensore, Due di quest devono
essare uniti assieme,
come possiamoe vedere nella figura.
Per sapere quall sono, prenderemo
come riferimento le leltere bianche slampate
sul contenitore del sensore,

Prirma di saldare i fili del connetlore
al sensore, dobbiamo lagliare il tubelto
termaorestringents in tre pezzi
di uguale lunghezza e inserirli in ognuno

dei fili del cavo del robot,

Se o dimenlicassimo di eseguire questa operazions,

in seguito non potremmao posizionare

il termorestringente sulle saldature del senscre.

Galderemo il cavo rispettando il codice
dei colorl. Ogni cavo corrisponde
al piedino del sensore che si pun vedero
nellimmagine. Seguire questa
seguenza con precisione ci permetterd di alimentare
correltamente il sensore quando
o collegheremo alla scheda di contrallo,
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Dopo aver saldato i fili sul sensore,
posizicneramo agnung
dei tre pezzi di termorestringente sulle

Ora montersme gli ullimi due sensori ottici
che abbiama saldato su Palhlinder
Cgnuna di essi verra collocato su una delle

saldature e li scalderemo sino due scatele di riduzicne dai motor
a farli contrarre e farli aderire alle zane di saldatura, posterior, | sensori rimarranno pesizionati di fronke
Il lermoerestringente evita alle ruote. Bisogna utilizzare una colla
i cortecircuiti fradi pieding del sensore. termica cppure una normale colla a contatlo

per lssare | sensari nella lore posizione,

Mellimmagine possiamo vedera
i due sensori attic correttamente montati
sui due sensori posterior

Sulla seatola di riduzione
del motore sinistro pesizioneremo un
sensare otlico, mentre Uallro

te monteremo sul lato destro. | sensor di Pathfinder. Grazie a questi sensori,
rimarranno distanziati di gualche millimetro avramo il conlrollo lotale
dalla ruota, fissati alla scatela di riduzione mediante sui movimenti del rabot, sia quando ha le ruate
la colla, Rileverannao la banda nera incollata che nella configurazione con le zampe.

su agnuna delle dus ruote dalla parte interna.
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