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del braceio di Palhfinder. Essi saranna
la base di appoggio del braccio,
mediante una cinghia e una puLegg|a mentre
il motore permettera
a Pathfinder di sollevare e abbassare il braccio,

| pezzi che vediarmao nella figura serviranno
per il meccanismao di controllo

La parte pit importante della base
del braccio & simmetrica, perd su uno dei
lati polremo notare quattra
cerchigenerati dallo stampo utilizzato
per la fusione del pezzo. Per motivi
estelici, il lato del pezzo che contiene questi cerchi
lo orienterema verso interno del robot.

Mellimmagine possiamao vedere
i fori del lato destro della parte anteriore
dol telaio di Pathfinder.

Su di essi monterema il pezzo principale
della base di appoggio del braceio.

Dopa aver montato il pezzo utilizzereme due
viti per fissare la sua posizione.

L wili verranne inserite dal late inferiore
del telaio e faranno presa
sul pezzo di supporto del braccio che @ slato
muontato dalla parte superiore del telaio,
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: Ora monteremno Ualtro pezzo della base
suUl pazzo prmt:lpale che abbiamoe gia
fissato, Lo debbiamao maontare rispettando
Uartentamento che vediamo

nellimmagine, in modo da formare due feri circolari

in cul inserirem 1L braccio.

Utilizzereme Le due viti rimanenti per fissare
la posizione di questo pezzo,
Le due viti devono fare presa sulla plastica,

irn rmodo da ottenere un
fissaggio sicuro  le dobbiamo avvitare sine in fondo.

sil braccio di Pathfinder.

(luesti pezzi preteggeranno anche
il meccanismo del robot tramite
il quale verra generato il movimento del braccio
con Lausilio di un maotare,

Nellimmagine possiamo veders
i due pezzi principali di supporto posizionati

Questa puleggia fa parte del sistema
di movimentazione del braccic
del rabot. Medianle una cinghia e una
puleggia si trasmettera
il movimenta del motore al braccio, Per il momente,
conserveremo questa puleggia fino a quando
non. disporremo del materiale che ancora ¢ manca
per completare il meccanismo del braccio.
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Ora prepareremo il maotare che controllera il

movimento di salita e discesa
del braccio di Pathlinder. A gquesto scopo
abbiamo a disposizions
un condensatore che svolgera la tunzione di filtro,
e un cavetto con un connettore volante.

Frima di realizzare le saldature
sopra i lerminali del motore, dobbiama lare
ura modilica alla posizione
del pignone del motore montato sull'asse.
Sara necessario spestarlo
di gualche millimetro verso Uinternc.

Povrerne inserire il pignone sino a portarlo

acirca 1T mm dal corpo del motore.
Per eseguire questa cperazicne possiamao
appoggiara il pigrone su di un bullone,
inserendo perd un elemento che mantenga 1 mm di
spessore [rail pignone e il corpo
del motore, per evitare di spingere troppo a fonda
2 superare la posizions corretta.

Ln altro mode per fare arrivare
il pignone nella sua posizions, consisle
nellappoggiare il matore
su di una superficie dura, che possieda
un foro attraverso il quale possa passare
l'asse. Batteremo leggermente sulla parte pesteriore
del motore fing a muovere il pignone.
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Aoguesto punto potrema saldare
i componenti. Per primo salderemao il
condensatore sui due terminali
del motore. Il condensatore ha un valore
di 470 nF & non ha polarits, guindi
potremo utilizzare qualsias verso di inserzione.

Con un paio di forkici, o delle tronchesine,

taglieremao la parte in eccesso

di ngni recloro del condensatore dopo averlo

saldato al motore, Questo condensatore
evitera che il rumore elettronico generato dal motore
possa arrivare all'elettronica di Pathfinder.

Il passo successivo consiste nel saldare
il cavo a due fili sul melore.
Dohbiamo pesizionare il cave rosso ¢ il cavo
nero con lo stesso orientamenta
maoslrato dallimmagine. Come riferimento possiamo
prendere le diverse forme
delle scanalature che troviama sul motore,

MNell immagine possiamo vedere
il motere del braccio a mentaggio ultimate,
Questo molore dovrd ingranare
con il meccanismo che servird per muovers
il braccio del rohot. Verra controllato
mediante la scheda di controllo del braceic
e della pinga di Pathlinder.
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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,




e della pinza

Scheda di controllo del braccio

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,




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.

oo

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,
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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,
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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.
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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.
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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.
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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,






