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AGGIUNGIARMO
LA SCHEDRA MOTORI»»

Iniziamo questo Workshop montando la scheda motari di RZB-1 sul telaio che
abbiamo costruito nei numeri precedenti. Per proseguire ti serviranno 3 viti M3
da 16 mm di lunghezza assieme a 9 dadi M3 [nella foto sottostante puoi vedere
una delle viti e due dadi che abbiamo utilizzato). Aurai anche bisogno di un
trapano con punta da 3 mm e di un pennarelle ad alcol che scriva sul Poliver.
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Per prima cosa recupera la parte
bassa del telaio di RZB-1. Inserisci
una delle viti M3 nel foro centrale
che avevi praticato nella parte
anteriore della base intermedia.
Awvita su di essa due dadi M3.

Prendi la scheda motori
e innestala sulla vite

di supporto che abbiamo
montato nello step
precedente [inserisci

la vite nel foro anteriore
della scheda).
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Tenendo ferma la scheda,
segna la collocazione dei
due fori posteriori con un
pennarello ad alcol. Questi
due fori corrispondono
proprio a guelli indicati nel
disegno tecnico presentato

nel fascicolo 31, che ti Al
abhiamo detto di aspettare N
a praticare [segnando
i punti da forare con o
il pennarello otterrai 1
una migliore precisione —
di assemblaggio e ti sara =
pil semplice ovviare alle =
imprecisioni di lavorazione). -5
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/ 5’ Rimuovi la scheda di controllo dei —
== " motori e, utilizzando il trapano, A
pratica due fori da 0O
3 mm nella base intermedia
[ in corrispondenza dei due Z
punti identificati in precedenza. =
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Inserisci nei due E
fori altre due viti -,&__,._e?
M3 da 16 mm |
e avvita su
ognuna di esse
due dadi M3.




e® ®WORKSHOP®ee

\z\{: Inserisci la scheda

¥ di controllo dei motori

sulle tre viti di supporto.
Fissala, infine, utilizzando
tre dadi M3.

Per concludere, collega

i connettori dei due servo
ai connettori a tre pin
che hai realizzato con le
strip line a 90°. Ricordati
di rispettare il verso di
inserimento [nei prototipi

o LT eprd - |
K i pin associati alla linea |
o di controllo dei due servo [
sono i primi da sinistra). |
- Il motore sinistro dovra
essere collegato a CONgy,
C guello destro a CONgy.
L
74
D —
12 / \ i — ™,
- CY ~,
=
1]
-
W
]
t
% I
£ )
1
11
|
N
14

b

Ecco la scheda di controllo dei motori montata sulla parte inferiore di RZB-1.
Nelle prossime pagine vedremo come collaudarla.
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IL CAVA Ol

INTERFRCCIARMENTO»»»

Come hai potuto osservare negli ultimi due
fascicoli la scheda di controllo dei motori

di RZB-1 & dotata di un connettore per cavi
flat a 10 poli. Proprio questo connettore

ci permettera di interfacciarci alla scheda
per effettuare i test di collaudo in modo

da verificarne il corretto funzionamento,
procedura che vedremo nelle prossime
pagine. Per prosequire, perd, dovrai
costruire un cavo di interfacciamento che
ti permettera di collegare la scheda alla
breadboard. Per realizzarla dovrai utilizzare
un cava flat a 10 poli (lo puoi ottenere
eliminando i fili in eccesso da un flat di
dimensioni maggiori], un connettore

flat a 10 poli da crimpare e uno strip line
maschio. Per la procedura di crimpatura
dovrai utilizzare una pinza crimpatrice

[foto in alto a destra) per connettori flat
{per connettori piccoli come quelli 2 10 poli,

e ® ®WORKSHOP® e e

tuttavia, pud
andar bene anche
una normale pinza
sufficientemente
grande da stringere
il connettore). Inserisci
il flat come in figura 1,
facendo combaciare il filo rosso
con il triangolino presente sul
connettare. Stringi i due elementi
del connettore con la crimpatrice
fino a chiudere completamente il
connettore. Piega il cavo flat e inserisci
il fermo [figura 2). Ecco fissato il
connettore. Ora separa i dieci fili del
flat all'estremita opposta e rimuavi le
guaine isolanti. Taglia un pezzo di strip
line maschio da 10 pin e salda su di esso
{un filo su ogni pin) i 10 fili del cavo flat
[figura 3). Ecco ultimato il cavo [figura 4).
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» RosclESTING

IL COLLAUDO DELLR SCHEDRA»»

Per collaudare la scheda non faremo altro che verificare il corretto funzionamento
dell’elettronica in base ai segnali elettrici di ingresso. Per prima cosa dourai realizzare il cavo

di interfacciamento mostrato nella pagina precedente. Tale cavo ti consentira di collegare Ia
scheda di controllo motori a un semplice circuito elettronico che dovrai realizzare su breadboard,
che funzionera come una sorta di ‘console di comando’ del robot. Innanzitutto soffermiamoci
qualche minuto sul connettore della scheda, richiamando la funzione associata a ognuno dei pin.

Esclusi gli ultimi
guattro pin, che '
non sono collegati

1 Ve [Alimentazione dell'slettronica della scheda) et e ]
utilizzare i primi
2 GND (Massa dell'elettronica della schedal i eares Forte
e = di alimentazione per
3 ServoEnableg, (Se alto attiva il servocomando sinistro) i compeneiti della
. : : breadboard e i pin
4q Dirg, [Se alto servo sinistro in avanzamento) P

centrali [dal 3 al B)

per inviare segnali
di controllo.

L]

ServoEnabley, [Se alto attiva il servocomando destro)

B Dirpy [Se alto servo destro in avanzamento)

l}'
7 MNon usato

“m""Iq?

8 MNon usato \
g MNon usato ! ek

10 MNon usato

Collega il connettore strip del cavo di
interfacciamento alla breadboard e realizza il
circuito presentato nello schema sottostante, Nella
costruzione, ricorda sempre di tener presente la funzione svolta dai singoli fili che compongono

il flat. Il circuito &, come vedi, molto semplice: per realizzarlo avrai bisogno soltanto del cavo

di interfacciamento che abbiame costruito, di un microswitch a 4 vie e di 4 resistori [in foto
abbiamo utilizzato resistori da 1,5
kohm]), oltre alla breadboard e ad alcuni
fili per le connessioni.
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Una volta terminato il montaggio del circuito di test, collega il connettore del cavo flat alla scheda
di controllo motori (foto in alto a sinistra) e assicurati che tutti gli interruttori del microswitch
siano posizionati su OFF [foto in alto a destra) e che l'interruttore generale che hai montato

sulla scheda motori sia ‘aperto’ [in pratica verifica che il robot sia spento]).

Ora procurati un portapile da 4 stilo (e, owiamente, le quattro
batterie] e salda sui fili elettrici uscenti un connettore strip femmina
da due unita (come hai fatto nel fascicolo 28). Collega, infine, il
portapile al connettore CONg,; [fai riferimento alla nomenclatura
che ahhiamo usate nel fascicolo precedente)] della scheda di controllo
motori. Fai attenzione a rispettare la polarita dell'alimentazione:

ti consigliamo di segnare la polarita del connettore [con + e =) sulla
superficie superiore della piastra, utilizzando un pennarello ad alcol.

BAccendi l'interruttore generale del robot [guello presente sulla scheda elettronica): come primo
effetto dovresti vedere il LED di stato del robot illuminarsi, senza alcuna reazione dei motori,

Se il LED non si accende & probabile che tu lo abbia montato al contrario o che vi siano saldature
errate. Ora attiviamo il motore sinistro: porta su OM il microswitch numero 1. In questa

maniera imponi la tensione di alimentazione su Vs del transistor di abilitazione del servo sinistro,
che passera in conduzione, permettendo il flusso di corrente. Se la scheda & stata assemblata
correttamente, vedrai il servo ruotare in modo da far indietreggiare il robot [l'interruttore 2 del
microswitch @ OFF, guindi Dirgy,=0). Se non vedi il motore in movimento & probabile che ci siano
problemi di alimentazione (ad esempio il transistor Qg sx saldato erroneamente] o che il segnale
impulsive in ingresso sia errato o assente. Verifica quindi

la correttezza delle connessioni e delle saldature. Nel e i b
caso in cui, invece, vedessi ruotare il servo, ma in direzione
errata [avanzamento), pud significare che hai montato

uno dei resistori di carica (in particolare Rcy 5y con un
valore troppo elevato [ricordati di eseguire preventivamente
i test di funzionamento del circuito sulla breadboard].

41 4 4 BAINDa L .L3 13,1

DOra porta su ON linterruttore 2 del microswitch. In questo
moda imposterai il valore logico di Dirgg a 1, invertenda
il verso di rotazione del servo [dovresti vedere la ruota

| sinistra girare secondo il verso di avanzamento). Anche
in guesto caso valgono le osservazioni precedenti: in caso
di mancanza di rotazione della ruota, & possibile che vi siano
saldature errate, mentre in presenza di errori nei valori dei
resistori usati puoi riscontrare anomalie nel verso di
rotazione. Procedi allo stesso modo con il servocomando
destro, utilizzando gli interruttori 3 e 4, Se la scheda é
montata correttamente devi poter avere pieno controllo dei
maovimenti del robot dal circuito costruito sulla breadboard.
Una volta verificato il funzionamento della scheda, spegni
linterruttore e scollega cavo e batterie: la scheda & pronta.




