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Robot, czes¢ 2
(a wiasciwie ieg reka)
AVT-821 .

T

Po szczegofowym
zapoznaniu sie z budowq
i zasadami dzialania czesci

elektronicznej robota
najwyzszy czas przejs¢ do
omowienia programu
sterujqcego jego pracq oraz
probleméw zwiqzanych

z wykonaniem elementéw

mechanicznych konstrukcji.
Zajmijmy sie teraz najtrud-

niejsza sprawa zwiazana z budo-

wa ramienia robota - mechanika.

Na szczeScie, dzieki zastosowa-

niu prefabrykowanych ksztattek

wykonanych z laminatu epoksy-

dowo - szklanego prace mecha-

Kawatki gumy

Ty
i

e
s

niczne zostaly maksymalnie
uproszczone. Prototyp ramienia
robota zostal przeze mnie wyko-
nany w ciagu niecalych dwéch
godzin i mam nadzieje, ze i Wam
nie zajmie on wiecej czasu. Prak-
tycznie wszystkie materialy po-
trzebne do mechanicznego wyko-
nania ramienia otrzymacie w ki-

cie, a samodzielnie bedziecie mu-
sieli skompletowaé¢ tylko naste-
pujace elementy:

- Srubki M3 o dilugosci ok. 3 cm

Prowadnice

Kotko z tebkami walcowymi i stozko-
apedowe wymi.
- Nakretki Ma3.
- Podkiadki o érednicy wewnetr-
znej 3mm.

Odcinki drutu stalowego o $red-
nicy ok. 1mm. Moga to by¢

kawalki szprych rowerowych, at-

Lutowanie pod Serwomechanizm

katem 90°

H3 Wat napedowy 2

serwomechanizmu

Prowadnice z drutu stalowego (szprychy rower.)

W \%ulejka dyst.

Srubki M3 Srubki M3

Rys. 3. Schemat budowy 'reki" robota.
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Rys. 4a. Piytki drukowane
konstrukcji mechanicznej ramienia.

wych do kupienia w kazdym

sklepie z czeSciami do rower6w.
- Klej, np. Super Glue lub podob-

ny.
- Kawatki gumy lub podobnego
tworzywa.

Na trudno$ci mozecie napotkaé
jedynie podczas budowy nieco
skomplikowanej reki robota, budo-
wa elementéw ramienia i podsta-
wy sprowadzajaca sie do zlutowa-
nia ze sobg dwéch kawatkow
laminatu nie powinna nastreczyé
nikomu zadnych probleméw. Na
rys. 3 pokazano szczegoly wyko-
nania reki, a wlasciwie szczypiec,
ktére umozliwig naszemu robotowi
chwytanie i przenoszenie przed-
miot6w o nawet sporych rozmia-
rach i wadze.

Do budowy reki potrzebowaé
bedziemy zestawu ksztaltek poka-
zanych na rys. 4 (w duzym
pomniejszeniu). Kazdy z dwdch
palcéw reki robota skltada sie
z dwdéch kawalkéw laminatu
w ksztalcie litery ,L“, pomiedzy
ktérymi wumieszczona zostanie

plytka gtéwna reki z zamocowa-
nym do niej serwomechanizmem.
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Rys. 4b. Pilytki drukowane
konstrukcji mechanicznej
ramienia.

Palce nalezy przykreci¢ do plytki
glownej za pomoca dwéch Srubek
M3, tak aby poruszaé¢ sie z mini-
malnym oporem. Aby zabezpie-
czy¢ konstrukcje przed rozkrece-
niem sie, kazda Srubka powinna
zosta¢ zaopatrzona w kontrnakret-
ke i podkladki.

Nastepna czynno$cia bedzie za-
mocowanie serwomechanizmu do
plytki gtéwnej i wykonanie mimo-
srodowych prowadnic umozliwia-
jacych robotowi poruszanie palca-
mi. Prowadnice wykonamy z drutu
stalowego wygietego tak, aby jeden
koniec prowadnic trafial w otworki
na obwodzie koétka napedowego
serwomechanizmu a drugi, ufor-
mowany w ,,oczko“ o $rednicy we-
wnetrznej 3mm dat sie natozy¢ na
srubki M3 przykrecone do palcéw
reki.

Ostatnia czynnosécia podczas
montazu dloni robota bedzie przy-
lutowanie ksztalttki oznaczonej ja-
ko H3 do plytki gtéwnej, doktad-
nie pod katem prostym. Do ksztal-
tki H3 zamocujemy nastepnie ser-
wo bedace obrotowym przegubem
reki.

Montaz elementéw ramienia nie
powinien przysporzy¢ nikomu
probleméw. Serwomechanizmy mo-
zemy laczy¢ zaréwno w jednej
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Rys. 4c. Ptytki drukowane
konstrukcji mechanicznej ramienia.

plaszczyznie jak i pod katem pros-
tym. Do tlaczenia serw w jednej
plaszczyznie stuzy ksztattka ozna-
czona jako ARM2, natomiast do
polaczenia katowego wykorzysta-
my zlutowane ze soba ksztaltki
oznaczone jako ARM1A i ARM1B.
Teoretycznie mozemy polaczy¢ ze
soba dowolng iloé¢ serwomecha-
nizméw, uzyskujac w ten sposoéb
wiele stopni swobody poruszen
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Rys. 4d. Ptytki drukowane
konstrukcji mechanicznej ramienia.
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ramienia robota. Jednak ze wzgle-
du na wymagana stabilnos¢ kon-
strukcji nie polecam konstruowa-
nia ramion o iloSci serw wiekszej
od 3..4.

Ostatnim elementem, ktéry
wchodzi w skiad kitu jest podsta-
wa (BASE), do ktérej nalezy
przymocowaé serwomechanizm
obracajacy cala konstrukcje ra-
mienia wokét osi pionowej. Do-
tarliémy wreszcie do bardzo waz-
nej sprawy, jaka jest stabilne
zamocowanie caltej konstrukcji.
Na oktadce poprzedniego numeru
Elektroniki Praktycznej moglismy
zobaczy¢ robota zamocowanego
na ruchomej platformie z nape-
dem gasienicowym. Jest to roz-
wigzanie bardzo widowiskowe,
ale uniemozliwiajace podnosze-
nie ciezszych przedmiotéw i nie
zapewniajace pelnej powtarzal-
nosci ruchéw robota. Dlatego tez
lepiej zamocowaé podstawe ra-
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mienia do czego$ bardziej solid-
nego i ciezszego. Do laboratoryj-
nych testéw robota wykonana
zostala solidna, metalowa podsta-
wa z zamocowanymi w jej wnet-
rzu akumulatorami.

Pewnie wielu Czytelnikow za-
daje sobie pytanie, do czego wtlas-
ciwie mozna wykorzysta¢ zbudo-
wane wielkim nakladem pracy
ramie robota? Przede wszystkim
do eksperymentéw i zabawy. Ro-
bot taki jest przeciez niewyobra-
zalnie atrakcyjna zabawka dla
dzieci, a gdy dzieci pdjda spac to
dla... dorostych. Nie obiecujmy
jednak sobie zbyt wiele: precyzja
poruszen tak zbudowanego ramie-
nia nie jest zbyt wielka, ale do
prostych czynno$ci m. moze oka-
zaC sie wystarczajaca. Prototyp
robota z tatwoscia radzil sobie
z nalewaniem piwa (oczywiscie
bezalkoholowego), potrafit pood-
nosi¢ i przemieszczaé¢ przedmioty,

Robot

SPIS ELEMENTOW
WCHODZACYCH W SKtAD
ZESTAWU “MECHANICZNEGO”

Elementy do budowy dtoni robota

ptytka HTA e, 2 szt.
pPlytka HIB .o 2 szt.
Pytka H2 .o, 1 szt.
Pytka H3 1szt.
Elementy do budowy ramienia
ptytka ARMTA ..o, 3 szt.
ptytka ARMIB ......cccovviveiieiinnne, 3 szt
ptytka ARM2 ..o, 3 szt.
Element podstawy BASE ......... 1szt.
a nawet... opieka¢ kielbaski na

grillu!
Zbgniew Raabe, AVT
zbigniew.raabe@ep.com.pl

Serwomechanizmy modelarskie
juz w ofercie handlowej AVT!
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