R
R

g

e

i o

Monteremo ora la scheda di alimentazions,
tramite la quale Pathfinder ricevera
lalimenlazione. Questa scheda possiede
anche tutti i connettori necessari

al robot per comunicare con il PC. la telecamera Web
e lo zoccolo in culinseriremo la scheda

smartcard che conterra i programmi del robot,

‘5 tratta diuna scheda a singola faccia, clog
che possiads le piste per

la conduzicne dei segnali solo sul lalo
anteriore. Sul lato posteriore

troviame la serigrafia che ci indichera in quale
posizione dovrerno saldare

i componenti, & differenza delle schede precedenti,
tutte le saldature dei componenti

avverranno dal late dove silrovana le piste,

Fer prima cosa salderemo la resistenza di
valore 540 0 identificata dai colori: _
verde - azzurro - marrona = oro. |l suo posto
sulla scheda & in B2,

La resistenza & un componente passive, senza
polarita, per.cui sara indifferente

il verso di inserzione che utilizzerema,

Saldiamo ora un dioda LED che i illurmines
quando forniremo alimentazions al robot,
Questo diedo ha una sua polarita,

quindi & malto impaortante mentarlo sulla
scheda orientato correttamente.

La salderemc nellz posizione D1, contrassegnala da
due lettere, una & & una K,

che indicana Uancdo e il catodo del diedo.
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Il catodo del dindo s distingue perche g il
piedine pil corto, ma polremme

anche utilizzare il tester, regolate sul "maodo
diode”, per individuare la sua polarita,

Cra manteremo il diede nella posiziona

D1 della scheda, con il catedo, iL pieding pid corto,

nel foro contrassegnale dalla leltera K.

Dopo aver introdotto il diodo per

il werso corretta, procederemo alla sua saldatura,

~scheda, Dobhiame fare pressicne sino a
intredurli completamente, & una volta fissati
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Saldiamao ara i portafusibili, che serviranno
di supporto per montare il fusibile che
proteggera il circuilo da eventuali
sovracorrenti che potrebbers danneggiare
l'elettronica del robot. | portafusibili devono

eusere nseril nei due fori della posizione F1 della

procederema alla lore saldatura,
Dopo averti saldati, utilizzeremo un tronchesine
per eliminare La parte superflua dei reofori,

Dopo aver maonlale e saldata | poctafusibili,
inseriremo su di essiil fusibile da 2 A,

L fusibile non ha polarita, guindi il verso di
montaggic che

L'immagine ¢i mostra la scheda di
alimentazions con lulli | componenti saldati
sino a questo momente,

Bisogna verificare di aver iniziato

utilizzeremo & indilferente. Deve rimanere

correltamente il montaggio della
fiszate in modo sicura ai perlafusibili.

scheda per poter scoprire quanto prima eventuali
arrari nel montaggio dei componenti.
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Ora monteramo tutti | connettori della
scheda di alimentazione, che permetteranno
di comunicare con la scheda di controlla.
Tramite essi sl passera la tensione

di alimentazione del robaot, inoltre si riceveranng i
segnali di camunicazione peri collegamenti del robat
e della telecamera web al PC.

Il primo che salderemo sara un connettors
rmaschic da due pin dritta, .

la sua posizione sulla scheda & PS5 E
importants maontare il sensore con Lo stesso
orientamento mostrato dall'immagine. La parte
aperta del connettore, dalla quale fusriesconao i pin,
deve essere rivolia verse linterno della scheda.

Continueremo montando e saldande un altro
connettore maschio da due pin diritto,

il suo posto & JPa. Come per il connettore
che abbiamo saldate in 1P,

lo dobbiamo orientare correttamente, cosi come si
vede nellimmagine, Il lato del connettore

con la parete deve essere rivolto verse lesterno della
scheda, e la parle aperta,

in cuisivedono i pin, verso Uinterno.

Dobbiame saldare ora un altro connettore
maschio, perd questa volta da 3 pin,

che trova poste in JF21. E importante
inserire i connettori nella scheda sine a che
appogaing completamente sulla superficie della
stessa; lorientamente di questo connettore & cimile a
quello dei due precedenti: il lata senza

parele del connetiore deve essere siluato verso
Uinterna della scheda,
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Gli ultimi due connettori che dobbiamo
saldare sone da 4 pin. IL primo di questi lo
muantiamo nella posiziene JP4.

Il sue orienlamento, come quello del resto
dei connettori gia saldali, deve essere

tale che il late con a parete rimanga rivollo verso
Vesterno della scheda.

E lultima connettere maschio da quattro
posti dritto, che si saldera

nella posizione JP2Z. 11 suo orientamento
& simile a quells degli altri connettor

gia saldati sulla scheda, E importante verilicare che
questi connettori appoggine adeguatamente

sulla superficie della scheda, altrimenti potrebhe
succedere che qualche pin

del connettore non rimanga saldato perfettamente.

Nellimmagine possiamo vedere
la scheda di alimentazione con tuttii
cempenanti che abbiamo
montale sing a guesto momento. Abbiamo
gia installato una resistenza, un dicdao,
un portafusibili, e tutti i connettori. Vi consigliamo di
rivedere la scheda e verificare che
tutti i companenti siano saldati come nellimmagine.

It cavette di cui disponiamae, servira per
tollegare la scheda di alimentazione

con quella di controllo. 5itratta di un cavetto
composto da due lerminali femmina

da quattro pin, Per il momento collocheremo solo un
terminale del connettore,

che inseriremo sul connettore maschio saldato nella
posizione JP27 della scheda di alimentaziona.
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ILprimo elemento che salderemo sara il
cannettore FJ45 3 907 da otto pin.
Utilizzerame guaste connattore per il cavo
che collegherd Pathlinder al PC. (I
connettere sara inserito nella posizione JP3 della
scheda, & necessario far coincidere tutti
i piedini del connettore con i fori dalla scheda.

Cobbiame far pressione sul connettore par
insarirlo completamente, in modao
che appogyi sulla superficie delta scheda di
alimentazione, Dobbiamo far entrare
gli otio pin del conrettore, gli attri due pin metallici
della massa & i due piedini neri di plastica.

Copo aver montato correttamente

il connettore Rl4h, lo polremo saldare,
Dobbiamo saldare sia gli otte

pin di comunicazione del cannettore sia i due
piedini che serviranno

per collegare la massa al connetlore stesso.

Salderemo ora un commutalore doppia,

che sard inserte nella posizicne SW1 della
scheda. Il commutatore deve essere
orientato verso Uesterno della scheda, come
si pud vedere nella figura. E necessario inserirlo
sinoa larlo appoggiare completamente sullascheda,




Dobbiamo saldare | sei pin

del commulatore e 1 due pin metallici
esterni. In questo modo

il commutatore restera saldamente fissato
alla scheda e non forzeremo |

collegamenti elettrici quando lo azionerema.

Lultimo elermento che salderemo & un

connettore tipo jack per Lalimentazione, che

verra inserito nella posizione J1.

Deve rimanere girato verso lesterno della
=cheda. Tramite questo connettore potremo
alimentare Pathfindar con un alimentatore esterno.

Le saldalure necessarie per i tre piedini del
jack di alimentazione richiedone Uutilizeo
di una quantita maggiore di stagno rispetto
alle saldature degli altri
cormponenti. £ necessario ricoprire completamente
te piazzole di saldatura con lo stagno.

Mellimmagine possiame osservare la
scheda dialimentazione con tutti |
componenti saldati sino a quel momento.
Bisogna verificare che tutte sia

stato correttamente montato, incltre dobhiamo anche
verificare lo stato delle saldature.




Smonteremo ora lultimo componente della | Lo zoccolo Smarlcard verrd montato sulla

scheda di alimentazione | parte anteriore della scheda dove
del Pathfinder, 5itratta di uno zoccolo per sl trovano le saldature. E prowviste di guattro
schede Smartcard. piedini di plastica neri situati
Attraverso questo zoccolo polremo, con facilita, ai suoi lati e di due file da guattre pin melallizzati
| caricare il robot con i situati nella parte
programmi realizzati tramite il PC. anleriore e posteriore dello roccalo,
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Bobbiamo far coincidere | quattro piedinig
neri dello zoccolo con inserirlo completamente, in modo che

i quattro fori di cui dispone la scheda di i dieci pin metallici fuoriescana dalla parte
alimentazione, posizionati a misura posteriore dalla scheda.

di questo conneltore, || verso di inserzione deve | Prima di realizzare le saldature dobhiame verificare |
essere lale per cui la parte aperta che lo roccole non rimanga inclinate.

del connettore, tramite la quale introdurrema La
Smartcard, deve rimanere orientata verso

Vesterno della scheda con lo stesso verso del jack di
alimentazione. |l modao di procedeare par

saldare questo connettore, & lo stesso gia ulilizzato,

Dobhiamo far pressione sullo zoccolo fino a




Dopo aver fissato la posizione delle zoccolo
Srnartcard salderema i dizci piedini
melallici. Per primi salderemo i guatiro
piedini della parte

superiare dello zoceoln, ciog la slessa che abbiamo
ubilizzato normalmente per

le saldature dei componenti gia montati,

Infine salderema l'altra fila di quattre piedini
melallici mantati sulla parte

posteriore dello roccolo, alle stesso modo

di quello della parte anleriare,

Dobbiamo fare in modo che le saldature di cgni
pieding siano indipendenti

e non enlrine in conlatto fra loro.

Limmagine mastra la parte anteriore della
scheda in cui possiamo veders

Eimportante che il resto

dei componenti della scheda di alimentazions sia
stato saldato correttarments

dato che una volla montato lo Zoccole Smartcard
non potremo accedere alle saldalure.

Lo zoccolo Smartcard correttamente saldato.

Illll'ﬁ |' r i

LIRS

fuesla @ la vista frentale della scheda di
alimentazione con Lulti i componenti saldat
Termina cosi il montaggio della terza
schada. Prima di continuare a mantare le
allre achede & le altre parti di Fathfinder,

dobhiamo dedicare qualche minuto alla revisione

del montagaio, per assicurarc

che sia corretto & tutto sia al propric posio.
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Dopoe aver terminate il montaggio della Monteremo La scheda inserendaola solto

scheda di alimentaziane, la monteremo sul i dug supperti orizzentali, che si trovano su

lelaio di Pathfinder. Il robet entrambi i lati della cavita,

ha sulla parte posteriore del telaio una Bisagna inserire la scheda in modo che
zona predisposta per ospitare la scheda, tutti i conneltor restine dalla parte superiore, sccetle

Lo zoceolo Smartcard che rimarra sul lato inlericore,

E necessario introdurre la scheda e farla
arreare sing in fenda, ciog, sino
a farle toccare la parte anteriore della sede,

Fer trasmettere i segnali Ira la scheda di
controllo e la scheda di alimentazione
abbiame a dispesizione dei cavetti come

In guaste moede, quandao guelli mostrati nellimmagine.
avremo terminato il montaggio del robat, Essi possiedono dei terminali fermina, predisposti
la scheda reslera ben lissata per essere inseriti suj connetlor
e non sl muovera manipolando | conneltor, maschi saldati su entrambe le schede,
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Per prima cosa monteremo il caveito
a due fili, Mella scheda di alimentazione
daobbizmo inserirlo nel connellore
JPé&, Questo connettore servira per portare
alimentaziaone al robot tramite il
portabatterie che si trova sulla base del telaio,

Mella posizione JPZ21 della scheda
di alimentazione inseriremo Uallro cavetto a
tres fili, Come abbiamao gia fatto per il
nrecedente, dobbiame mentare il connetlors

nella posizione corretla,

sing a che sia totalmente inserito,
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Collegherema ora Lo slesso cavetto nella
posizione 1P della scheda di controllo.
Tramite questi tre fili arrivera la lensione
di alimenlazicne dalla scheda

di alimentazione a tulta Uelettronica di Pathfinder,

Infine, prenderemn altro cavetlo
a quattre fili, che avevamo in precedenza
maonlalo in JF2Z della scheda di
alimentazione, Fissereme Laliro estremo di
questa cavetto al connettore JP? della scheda
di controlle, Tramite questo connetlore viaggeranno i
seqnali di comunicazione con il PC e il microfono.

o
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Monteremnao Lultima cavetto di
comunicazione tra la )
scheda di alimentazione e quella di controllo.
 Eun cavetto con due terminali _
fzmmina, ne collegheremo uno sul connettore JPS
della scheda di alimentazione

e l'altro sul connettare JPS di quella di controlls,

Ora monteremo i contatt] per lebatterie,
che devono essereinseriti nella parte bassa
del telaio, nellz cavité dove si trovano
tdisegni delle cingue pile. | contatti devono
essare montati con il verso indicato nella

tigura ¢ devono rimanere saldamente fissati al telaio.

Dobliamea mantare | disel contatli,
cingue per ogni lato del portabatterie,
e seguendo Lo stesso procedimento

seguite per il contatto precedente. Quando
un contatto sara correttamente
inserito, dalla parta superiore dal telaic fueriuscira
un piccole lembo metallico
che servira por realizzare i collegamenti,
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Ora dobbiamo unire i contatti mentati nel
portabatierie per metlers in seria

le cingue batterie che inseriremo, in modo
da elevare la tensicne, Per fare questo
abbiamo a disposizione un file, che dovreme tagliare
in quattro pezzi uguali, Inoltre dovremo

pelare e stagnare i due estremi di ogni filo tagliato,




Scheda Smartcard

Le saldature dei contalt si rezlizzane sulla
parte superiore del lelaio, da dove
fuoriescono dei piccoli terminali per ogn
contatte. Stagneremo le sporgenze dei
contatli e gli estremi dei fili, in questo modo bastera
riscaldare il contatto e avvicinare il filo

per fare in modo che il tullo rimanga saldato e unito.

Quest sono it collegarnenti che dobliame
realizzare con i fili per meltere tulle

le batterie in serie, Dobbiama realizzare Le
connessioni sulle coppie dei contatti

con lo stesso ordine seguite nellimmagine, Devono
rimanere liberi soltanto due estremi,

i quali sone segnati sul contallo come terminale
negativo & positiva.

Dra dobbiamao saldare il cavetto, che &
collegato nella posizione JPS della scheda di
alimentazione, al terminale positiva

e negativo del portabatterie. 1L filo rosso Lo
salderemao al terminale segnato sul

telaio con il simbelo + e il simbelo nero al terminale
negativa segnato con il simboto -

I wltirne monterame il coperchio del
portabatterie, Dobbiamao incastrarie
parfettamente, sino a farlo rimanere a lilo
del restante telaio del robot, Grazie

ai collegamenti realizzati potremo alimentare il robot
con ur alimentatore eslerno, oppure con le pile
inserite nel portabatterie; in questo secondo casoe, iL
robal furzionerd in maodo autonomao.






