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COMPONENTI HARDWARE

Struttura PLA
stampata a media
densita

Sistema di riduzione

Motore step a 2 fasi
7.3kg-cm  1.7A
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LOGICA DI CONTROLLO ED ELETTRONICA DI COMANDO

STEPPER MOTOR

DRIVER 4 A
ALIMENTATORE.
12V 20A
DC MOTOR DRIVER
L29g8N 2 A
CPU ARDUINO
MEGA R3 CONVERTITORE
DC-DC STEP DOWN
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SOFTWARE DI COMANDO REALIZZATO AD HO

= O X

SEQUENZA PROGRAMMATA
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OBIETTIVI: ROBOT PROGETTATO PER AVERE

1) MASSIMA LIBERTA' DI MOVIMENTO
2) PRECISIONE E VERSATILITA' DEL BRACCIO
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- MASSIMA LIBERTA' DI MOVIMENTO: RUOTE OMNIDIREZIONALT
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MOVIMENTO DEL BRACCIO : GIUNZIONI SFERICHE AZIONATE
DA SERVOMOTORI CHE POSSONO RUOTA_RE SU 3 ASSI
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CPU ARDUINO — aaBNIg?® Noasren=o NIAGND A 2
! MEGA R3 » A
Computero Controllo motori YOS SRR
Raspberry o cC 9 ' o
Joypad b
Comunicazione tra le schede reme
Arduino Mega su RX1,TX1 : Yy e eoiint

CPU ARDUINO
MEGA R3
Controllo sensori
Controllo
servomotori
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- CONSIDERAZIONI FINALI

I dispositivi utilizzati sono facilmente reperibili sul mercato.

Dal punto di vista energetico sono state ottimizzate le risorse evitando
dispersioni ed alimentazioni eccessive.

La stampa 3D permette di sprecare pochissimo materiale ed in oltre con le
recenti possibilita di riciclo di PLA si puo ulteriormente ridurre costi e
sprechi .

La tecnologia utilizzata inserita in un contesto di graduale incremento degli
obbiettivi, di lavoro dequipe e di continua interazione ci consente di
raggiungere pienamente gli obbiettivi prefissati.

Gli attuali riscontri sono in linea con le nostre attese e quindi stiamo
valutando le possibili evoluzioni del progetto implementando un quarto robot
“intelligente”, coinvolgendo le aziende del territorio
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