Ire alla porzione frontale

defla cuppla del robot,

aleqato 8 quesio fascicolo
c'a il comparatore LM 311N
Come avremo mado di vadera
presto nal detisgio, questo chip
& il primo componante del
DeAgostini Ling Follower cha
supporiend una serna di senson
manotdocon & raog Infrargssi
Cuest ultimy, dvall verso la
superficie su cul procede i rabaot,
na rilavaranno | contrast di
caolore, Dungue, con un'adeguata
FOGIAMIMEZIons, Sara possibie
distinguere una linea che si stagli
sulla suparficie (ad esempio nara
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su tando bianco o viceversa) e
tar si che Il rabot la segua,
ataguardo |a propna traietiona
autonomamente. n fullo o, ¥
chip allegaio geota un ruala
decavo, Comparando il sagrale
pravenianta gel Sensodi con una
sogla preimpostata, infatti,

Lz twsi di montoggio

A L porzione frontale della cupola presenta, su uno

dei due lati cont, aggiunts di un sottile lemba (riquadrato
sopral: infila tale lembo sotio il lato superiore del piano
verticale, in modo che quest'ultimo e la sagomatura degli
spicehi laterali flumgano da guida per il sua posizionamento.
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cosiddetti "discriminanti’; guell,
citd, indicativi di una varazione
Croamalca.

© Melle loto. 1| comparatene L 311N
{in alio & sinistra) e il suo allogyiamentn
|sopra, riguadreto) sul Def Line Follower

| on l'ultima pargrong dello spicchio cenitrale

i deila cupola, srconclude i montaggio del

| rvestimento del robotl. La sua funsone principale
| & owwamente, la protexiong del ‘cuore eleltronico”
dal robal, che pmang comungue accessibile
progvio grazie atla mobititd della porzione frontals




B 0uindi, sequendo il
prafilo interno degli spicchi
laterali, porta il lato coro
opposta ad appogoiarsi
sugli angali dei sembapalli
superiari (cerchiati],

Come noterai, laddave

i semianelli e gli spicchi
lterali si congiungono ¢'e
umo spazia, previsto perche
In parzione frontale della
cipola possa chindersi
con una semplice pressione.,

C Ed ecco, infine, come
&4 presenta il fuo robot
con la cupols completata,

Le fasi di programmazione

rocedendo ned nastro percoves sl fronie

dslla prograrmimasons, MALOUIEMO org
ia sezione dedicats al manpolatore. Come sai
Fuso della pinza & altermalive a quello della dopis
coppia oi baff, ma anche & quello del Lina Follower

Coma puni psservars, |2 pinza & costituita da due enmpanenti
mabili: I slitta verticale, che funge da carrollo elevatore,

& la pinza vera e progria, costituita dai due becchi scorrevali,
Ricorderai anche |dalle lasi di montaggio a pag. 128) che il
camello elevatore é azionato dal motore & sparrola collegato
al morsetio X3 della scheda di controlle motori & che,
attraversn il rootisma, il movimento rotatorio del molone vione
trastormata nel movimento traslatorio cho consente al blocca
anteriore di muoversi su o gis lengo b crumagliara della
slitta. ln maniera del utie simile il motare & sparzola collegata
al morsetio X2 della schedas di cantrolle moter permette ai
tue becehi antoriori di traslare in direziani opposte, ottenando
cosi la chitsera o I'aperera dells pinza stessa. In lase di
programmaione, guandi, il contradla dei movimenti della pinga
sird riconducibile al probloma i contralle dei due mptori

n spnzoala, i modo analogo a quante gib visto a pag, 52)

Clascuno of quest dispositrv, mfath, artinge

alle slesse risorse (software e harowarel | laro
utihzzo comibwndfo, se anche fisicamente possibila,
cred pencid un confiitio chae, ned fattl, 51 traduce

i und prestanons meno sfficace del fuo robor

del robol Prima di affromare ka programmazions vera e
propria. perd, @ oppartuno verificars e contrallare | legami

tra la rotazione di ogni singolo motero & il movimesis

ottenuto sulla pinza: intatti, pur sapendo che, per esempia,

il motore collegato a X3 mwove =u e gii il carrello elevatore,
milla sappiamen del legame esistente tra i verse di rotazione
tell'wno e il movimesto realizato dall’altro. Ancora uns

volta, dunque, & utile cosirsire una tabella |setto) che riassuma
& colleghi il movimento del motore con Faziene prodoita sal
ralativo compenents della pinza. In particolare, per verificars
che |a situazione sia quella riassunta in tabella, puni Aprine

| gusci dei due blocehi del manipolatore: osservanda i due
ruetismi. a partire dalle viti senza fine degli alberi motore, fuid
dedurre facilments quale tipo di retazione (oraria o antisroria)
di un motore produca 'aperura ¢ quale la chivsurs della
pinza; e, dell'nltro motare, quale tips di rotazione produca

con I'utilizzo Muoiare X2 - Pinra Matore K3 - Carrella slevaiore l'ebevazionn &
dei due motori - = quale, invece,
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