DiGORQ, il robot
domestico

| modellini secondo il mecha
designer Shoji Kawamori



GUIDA AL MONTAGGIO

IL SUPPORTO PER | SERVO
E LA LEVA PER IL COLLO

MONTIAMO IL SUPPORTO PER | DUE SERVOMOTORI
E LA LEVA CHE FARANNO MUOVERE IL COLLO
VERTICALMENTE E ORIZZONTALMENTE.

Nelle prossime tre uscite installeremo
i servomotori 8 i meccanismi che ser-
viranna a far ruotare verticalmente e
orizzontalmente il collo di Robi. In
guesta uscita, per prima cosa, testere-
mo il funzionarmento del servomotore

del collo (rotazione orizzontale) colle
gando la corona alla sciarpa (tramite
la placca fornita nelluscita 57). In se-
guito installeremo it supporto per gli
altri due servomotori del collo (rota-

zione verticale e oscillazione laterale).

Imposteremo il proprio ID [15] anche
al servomotore attualmente collegato
al busto prowvisorio e infine appliche-
remo il velluto “antiscivole” sotto la
pianta dei piedi di Robi,
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| PEZZI IN QUESTO NUMERQ

1 Supporio per servo del collo

2 Leva peril collo

3 Ghiera filetlato per leva

4 Velluto “ontiscivoln”

5 3 viti a fesia dlindrica M1,7 % 24 mm (1 di scorta)
& 2 vifi o testa cilindrica M3 x 8 mm (1 di scortu)
7 2 viti o testa cilindricu M2 x 6 mm (1 di scortu)
8 2 vii o lesta cilindrico M2 x 6,2 mm (1 di scort)
9 Servo cavo (70 mm)

STRUMENTI DA USARE

| Cacciavite Phillips (incluso nell'uscito 2)

PREPARARE | COMPONENTI CONSERVATI

-

IL BUSTD ANTERIORE
ASSEMBLATO NELL'USCITA 58

S

IL BUSTO PROVVISORIO DAL
QUALE ABBIAMO RIMOSSO LA
SCIARPA NELL'USCITA 53

ASSEMBLATE MELL'USCITA 52

LE GAMBE UNITE AL BACINO  GLI ADESIVI DI PROTEZIONE LA BATTERIA FORNITA LA SCHEDA DI ALIMENTAZIONE
FORNITI NELLUSQITA 3

NELL'USCITA 38 FORNITA NELL'USCITA 40
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ATTACCARE LA PLACCA DEL COLLO

Posizionare la placca nellincavo della sciarpa
facenda combaciare i due fori per le viti.

FARE IL TEST DI FUNZIONAMENTO DEI SERVO

r
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Tenere il busto anteriore come mostrato in
foto e posizionare linterruttore sul leto della
sciarpa su OFF (in direzione della freccia).

Preparare la schedz di alimentazione ¢ la batteria
gia ricaricata. Terere la scheda come mostrato nel
particolare e collegare il connettore della battaria
al connettore CN1 delle scheda di alimentazione,
indicato nella toto (freccia rossa).

Awvitare la placea utilizzando lz vite M2 x 6,2 mrn a gradini {8).
Non stringere troppo perché la placca non deve essere fissata
completamente per far in modo che il collo possa girare.

RICARICARE LA BATTERIA %l;;?s*

Per ncancas’e‘ ] b.attena cfallet- I CAVI COLLEGATI IL CAVO DEL
gare la batteria e il cavo di ali- ALLA SCHEDA DI CARICABATTERIA

mentazione alla scheda di ali- ALIMENTAZIONE
mentazione. Poi, inserire |l

connettore del caricabatteria

nel'apposita sede al centro

della copertura posteriore del

bacino che ¢ stata attaccata

alle gambe di Robi nell’uscita

92, come mastrato in folo.

Collegare il cannettore libera dal cavo dellinterruttore alla
scheda di alimantaziong, inserendalo nel connettore CN3,



Posizionare la batteria nello spazio a sinistra del servomotore e te-
nerla con le dita, come si vade in fota, in mado che non cada. Pai

tenere sollevato tutto il busto di Robi.

7 Posizionare linterruttore sul lato della seiarpa
su ON (in direzione della freccia). Attenzione, le
braccia di Robi inizieranno a muaversi subito,

r'I;QIISIZIIIDHE
DI PARTENZA

SI DISTENDONO
GLI AVAMBRACCI

j

POSIZIONE
DI PARTENZA

Quando linterruttore & su ON, i servomotori portano le braccia nella posizione di parterza mastrata nella foto sopra a sinistra. Poi |
serva dei gemiti distendono entrambi gli avambracci verso lesterno (foto al centro) per poi farli tornare nella pesizione di partenza.

Poi i servo a oscillazione laterale delle braccis, fanno mue-
vere farticolazione delle spalle per aprire verso lesterno le

(SI ALLARGANO
LE BRACCIA

IL COLLO

.,

r_
LE SPALLE RUOTANO
VERSO LA PARTE
ANTERIORE DEL BUSTO
E IL SERVO DEL
BUSTO GIRA
VERSO SINISTRA

braccia. Intanto il serve del collo (ratazione orizzontale) gira
verse destra e dopo ritornz in posizione di partenza.

Nellultimo movimento i servo della spalla (rotazione
verticale) girano per far ruotare la braccia verso la
parte anteriore del buste di Robi. Nello stesso mo-
mento lalbero del servo del busto gira verso sinistra.



POSIZIONE
DI PARTENZA

Turtti i servo tornana alla posizione di partenza e
dopa circa 1secondo si sente “OK”, a conferma
del corretto funzionamento dellaltoparlante
di Robi. Dopo aver concluso il test, posizionare
finterruttore della sciarpa su OFF e staccare il
connettore dellinterruttore e il connettore della
batteria dalla scheda di alimentazione.

ATTACCARE IL SUPPORTO DEL SERVO DEL COLLO

ESTRARRE | CONNETTORI
Quando staccate un connattore da
una scheda basta prcmere con
lungh nettore nella
parle

sl D“P‘zi e s

facilits, Non bi-
gna mai for-

e, non vuol

st di funzionamento dei

1 e Per g

rmovimenti dei servi consultare an-
che | video ¢i mantaggio presenti sul
sito wwwhellorobicomy/it/ montaggio

Preparare il busto di Robi e il supporto dei servo
del cello (1) tenendola come si vede in fota

ILBUSTOE IL COLLO'

QUANDO LE BRACCIA
_NON SIMUOVONO

QUANBO NON S| MUOVONO

onte la

Collocare il supporto sul servo del collo facendo combaciare
i due fori per le vili con quelli carrispondenti del servomotore.
Fissare il supparto utilizzando le viti M17 x 24 mm (5},

r

)

m Individuare il faro della vite posizionata nellincavo del B Fissare il supporto inserendu la vite M2 x & mm (7) nel

supporto del servo del collo (cerchiato in rosso).

foro individuato al punto precedente,




ATTACCARE LA LEVA PER IL COLLO

Preparare la leva per il collo {2) e la ghiera filattata (3). Inserire la 17 Tenere il busto ¢ la leva come in fato, mantenendo
ghiera nel foro della leva. Osservare come il profilo della parte su- il profilu diritte della leva verso lalte e fermando la
periore della leva, sopra il foro per lz ghiera, sis perfettamente dirilia, ghiera con le dita in maodo che non cada.

Inserire la leva nellincave del supporto deai serva Far combaciare il foro laterale del supporto cen il faro
del collo in modo che il braccio pib corto della m della ghiera e fissare il tutto con la vite M3 x 8 mm ().
leva sia rivolto in direzione della freccia rossa.

Controllare che la parte superiore deliz leva sia

perfeltamente a filo con | bordi del supporte.

FARE IL TEST DEL SERVOMOTORE E IMPOSTARE L'ID DEL SERVQ

: o Bl [ = (S B S P |

Preparare il busto provvisoria. Verificare che il servo cavo m Posizienare [linterruttore su [ON], vedremo it i LED del

del servomotore del collo sia collegat, se cosi non fosse Servo Tester V2 lampeggiare due volte. Dopodiché si ac-
collegare il cavo al connettore del Serva Taster V2, cendera solamente il LED contrassegnato con il numera [1].




ATTENZIONE!

SE IL LED LAMPEGGIA
CONTINUAMENTE E L'ASSE
SERVOMOTORE NON GIRA
anare linterruitare in posizione
F| e controllere se il servo cave ¢
] | connettore del Ser-

‘4S° A DESTR V1| FRGHTE.

Premere linterruttore [TEST/SET]. Lalbere del servomatare girera di 45° sia a sinistra
sia a destra 2 poi s fermera nella pesizione iniziale. Non spegnere e scheda perché
ora imposteremo 1D del servomotore.

h——

Premere 14 volte il tasto [UP], fino a Prarmere il tasto [TEST/SET] per gqualche se- I"'"" J" L/
quende i LED [10] 2 [5] saranno accesi. conde. | LED [10] e [5] lammpaggiano veloce- - -g t‘

mente e depo circe 3 secondi rimangone ac-
cesi. Cosi limpostazione delliD & completata.

LIMPOSTAZIONE NON CORRETTA DELL'ID DI . IiD15
UN SERVOMOTORE PUO CAUSARE DEI GUASTI COLLO

SE‘ G,flm@f‘fﬂﬁl'ﬁmdi Imfa!e ND 'appufe dfamﬁ un numero I‘ Sﬁagllaio. ’dﬂbb|a‘m0 Rotazione verticale
assclutamente reimpostare correttamente ID. Un servo con un ID sbagliato pud

causare darni a Robi. [mpostiamo gl 1D con precisione! UID 15 viene impostato in
queste uscita.

VERIFICARE U'ID DEL SERVOMOTORE
ATTENZIONE!

Se¢ si accendono i

nuow qm:_rtn. |l numerc
dell |D corrette. L'ID si

Con | servo collegato posizioniamo lin- Se [ID é stato impoustato correttamente, pre-
terruttore su [OFF] e poi mettiamo di mendo velocemente il tasto [TEST/SET] una
nuove su [ON]. Tutli | LED larmpeggiana 2 volta sola, s accendone | LED [10] e [B] e lalbern
valte e dapo rimane acceso sola il LED [1). del serve gira come mostrato &l punto 22.




Per risolvere dubbi e difficolta relativi al montaggio, il nestre esperto & a
disposizione tutti i giovedi dalle 18,30 alle 20,30 al numero 3396303825

ATTACCARE IL VELLUTO ALLE PIANTE DEI PIEDI

Preparare il velluto “antiscivola” (4) e staccare la Far aderire precisamente il velluto alla forma del piede si-
carta di protezione fino a meta (la foto mostra lo- nistro. Se non avete posizionato il velluto perfettamente,
perazione per il piede sinistro) e applicarlo alla base staccatelo e riattaccatelo nuovamente. Far aderire il velluto
dei piedi slaccando lentamente la carta protettiva. allo stesso medo al piede destro,

ATTACCARE L'ADESIVO DI PROTEZIONE

ROVESCIO

* ATTACCARE U'ADESIVO SU QUESTD LMOJ

Preparare il serva cavo (70 mm) {9) e verificare Staccare un pezzo delladesivo di protezione fornito nelluscita 3 e

le due parti: il lato diritto e quello rovescio. Appli- attaccarioalla partedirittadel connettore del servo cavo Attenzione

cheremo ladesivo al lato diritto. i anonfarsporgere lzdesivodallestramitadelconnettare. Allostesso
modo, attaccare ladesivo anche allaltro connattore.

Abbiamo testato i movimenti del- n
LADESIVO DI PROTEZI le braccia insieme ai servo del RISI.IH(ITO
collo e del busta e applicato il 7 |
_ velluto ai piedi di Robi. - fmule.
SErvVe Cavo in ———
U emnrl-:: momern aver “.'UliE“
gato il servo cave al servomotare.

& oo chove:
oAl guardiamols]

www.hellorobi.it




RISOLUZIONI DEl PROBLEMI

QUANDO | SERVO DEL BUSTO E DEL COLLO NON GIRANO CORRETTAMENTE DURANTE IL TEST
DI FUNZIONAMENTO DELLE PAGINE 7-9 CONTROLLATE | SEGUENTI PUNTI PER VERIFICARE IL
CORRETTO COLLEGAMENTO DEI SERVO CAVI E LIMPOSTAZIONE DEGL! ID,

PREPARARE | COMPONENTI CONSERVATI

IL BLISTO PROVVISORIC AL

STRUMENTO DA USARE

Cacciovite Phillips linduso nell'uscita 2)

QUALE ABBIAMQ STACCATO LA
SCIARPA NELL'USCITA 53

PROCEDERE CON LE SEGUENTI VERIFICHE

Prima di smontare, controlliamo con attenzione i seguenti punti.

CONTROLLARE CHE IL CONNETTORE
DEL SERVO 5|A COLLEGATO AL CONNETTORE
CORRETTO DELLA SCHEDA CPU

CONMNETTORE DEL

Verfficare di aver collegato il
SERVO DEL BUSTO

servo cavo del busta al quinto
connetiore delle scheda CPU
dallo siot della SD Card.

QUANDO NON SI MUOVONG ENTRAMBI | SERVOMOTORI

Quando entrambi i serve, ovvero quelli del busto e del collo, non si
muovono, spesso la causa é dovuta a un errate collegamente del
servo alla scheda CPU. Se, invece, | connettori del servo cavo sono
collegati corretlamente la causa cel problems potrebbe essere ler-
rata impostazione delllD del servo. Controllate che UID sia corretio.

Smontare, in ordine contrario

QK.\I
ltare il punto 15 del-
7 e inserire pre-

CONTROLLARE CHE IL SERVO
CAVO 51A COLLEGATO PRECISAMENTE
AL CONNETTORE DELLA SCHEDA CPU

Controllate di aver inserito bene il ser-
vo cava del busto, non solo lestremita
del connettore, ma tutto il connettore
del cava, premendo con un dita

CONTROLLARE CHE
LA BATTERIA SIA CARICA

Controllare lo stato di carica della bat-
teria. Nel casg, caricare la batteria fin-
ché il LED del caricatore diventa verde
(vedi |z pagina 7 di quest’uscita),

QUANDO NON SI MUOVE UN SOLO SERVOMOTORE

Quanda non si muove un servomotore spesso la causa é dovuta a
un errore dellimpostazione delllD. Consultate | punti 13-14 dell’u-
scita 58 per la smontaggio e controllate il numero di 1D dei servo,

rvo del il nume-

L1D del p antale
Itate luscita 54

ro [13] (foto a des




