6 stupnu volnosti



Navod na sestaveni robotické ruky se 6 stupni volnosti

Seznam komponent stavebnice
- 34 dild z nerezového plechu
Distanc¢ni sloupky s vnitinim zavitem
o 10mm x 3 ks
o 30mm x 14 ks
o 50mm x 2 ks
- Distanéni sloupky s Sroubovym ukon¢enim
o 8mmx Iks
o 10mm x 2 ks
o 12mmx 18
- Spojovaci materidl: Srouby,matky,podlozky a vruty
- Serva
o HS-311x5ks
o HS-81x2ks
- Prodluzovaci kabely k serviim 3 ks
- Ridici modul SOS-AT ( neni soudasti stavebnice, nutno piikoupit zvI4st)
- Sériovy kabel s Konektorem do PC ( neni soucdsti stavebnice, nutno pfikoupit zvIast)
- Napdjeci spinany adaptér 5V s konektorem ( neni soucdsti stavebnice, nutno ptikoupit zvI4st’)

Naradi vhodné k sestaveni robota
- ploché kleste
- nastrény kli€ in-bus ¢ 2
- néstrény kli¢ Sestihran ¢ 5,5mm
- kulaty pilnicek
- plochy pilnicek
- trocha plastické vazeliny ¢i jiného maziva
- malé kladivko
- je vhodny maly svéracek nebo kombinacky

K oziveni a provozu robota je potieba
- PC se sériovym portem a Windows 95 a vyssi
- Vhodny software pro fizeni, napt. WINSOS2 od vyrobct SOS-AT. Je mozné pouZiti jiny z celé fady
programt voln¢ staZitelnych z internetu. Viz materidly k SOS-AT

Doba montaze cca 8h

Montaz je rozdélena na 5 ¢asti:

1. sestaveni podstavce, tocny a paze robota
2. sestaveni tocny s piedloktim a kompletni paze
3. sestaveni prstl, zapésti a predlokti robota
4. vyvazani kabell a zapojeni do SOS-AT
5. kroky pted ozivenim a sefizeni
Varovani!

Stavebnice neni urcena détem mladsim 10 let. Dirazné doporucujeme dohled dospélé osoby pii
sestavovani détmi mladsSimi 15 let. Zejména ve fazi zapojeni, piipojeni k PC a oziveni robota. Neruc¢ime
za jakékoli Skody zpusobené nespravnou montazi a nedodrZzenim bezpecnostnich predpisi pii praci
s naradim a praci robota.

Robot neni urcen Kk primyslovému vyuziti, jedna se o vyukovou pomicku pro mladé techniky a
konstruktéry. Dbejte bezpe¢nosti zejména pri spousténi robota. Miize dojit k prudkému pohybu paze a
poranéni. Nedavejte prsty do klestin robota, nemiize vam to ublizit ale muZete znicit servopohon.



1. sestaveni podstavce, toCny a paZe robota

Nachystejte si niZze vyobrazené komponenty
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Slozte je podle fotografie niZe:




Nachystejte si niZze vyobrazené komponenty

Slozte je podle fotografie nize:

r

Pod distan¢ni sloupky 10mm patii pod kazdy 3x podloZzka 3mm. Pod maticky pro upevnéni serva
muzete dat také podlozky 3mm (ty nejsou na fotce).



Nachystejte si niZe vyobrazené komponenty
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SloZzte je podle fotografie nize:

Pod distan¢ni sloupky 12mm patii po 2ks podloZzek 3mm.



Nachystejte si niZze vyobrazené komponenty:

Tyto Ctyfi stejné dily je potfeba ohnout ve vyznaceném misté€ o 90° na libovolnou stranu, jsou univerzlni.



Nachystejte si nize vyobrazené komponenty

Slozte je podle fotografie niZe:



Nachystejte si nize vyobrazené komponenty a sloZte je podle obrazku niZe:

Nasad’te tocnu na tisicihran serva tak aby byla zachovana viile v rozmezi 180° dle vyznacené vysece.

S tocnou nasazenou na servu muZete jemné a pomalu otacet . Nezapomeiite to¢nu po nastaveni zajistit v servu
origindlnim jisticim Sroubkem. Toc¢na je vyobrazena v poloze 0°



Nachystejte si niZze vyobrazené komponenty



Slozte je podle fotografie niZe:
Je vhodné lehce promazat tfeci plochy tocny vazelinou.
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Detail spodni ¢ésti to€ny. Sty¢né plochy a podpérky promazte vazelinou.



Nachystejte si nize vyobrazené komponenty:

Slozte je podle fotografie niZe:



Matky posuvnych dili jesté nedotahujte napevno, slouZi k sefizeni.

Konecky plastovych distan¢nich sloupkt je potieba zakratit tak aby licovali se samojistici matkou.



Nachystejte si niZe vyobrazené komponenty
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Slozte je podle obrazku nize:

Pod maticky M3 patii podlozky 3mm (nejsou na fotce)
Nachystejte si nize vyobrazené komponenty



Slozte je podle obrdzku nize:
Zadni dil ( dil s jednim plastovym koleckem) je mozné piidélat na servo jesté¢ diive neZ je pfipevnéné na
podstavec. Zjednodusite si tim instalaci jisticiho Sroubku serva.

N4hled sestaveni paZe robota:



2. Sestaveni to¢ny s predloktim a kompletni paze



Nachystejte si nize vyobrazené komponenty
Maticky M3 na fotce jsou obycejné tenké %2 tloustky. V celé stavebnici jsou pouze 2 ks.
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SloZte je podle obrdzku niZe:
Dbejte na stejné protaZzeni kabelu pravého serva tak jako na fotce.

Nachystejte si nize vyobrazené komponenty



Slozte je podle obrazku nize:
Nezapomeiite umistit silonové podlozky po obou strandch otvoru v plechu.

Vymezeni vile pohybu serv v rozmezi 180°



Nachystejte si nize vyobrazené komponenty



U dilu pro uchyceni serva (uprostied fotky) bude nutné ohnout kotvici plisky viz foto nize.

Slozte je podle obrdzku niZe:
K sestaveni bude moZznd potieba pilnickem opilovat zamky plechovych dilu.
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Vymezeni vile pohybu serv v rozmezi 180°
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Horni detail:

Nachystejte si niZze vyobrazené komponenty:



Slozte je podle obrdzku niZe:
Sroubky vodictho krouzku mikroserva HS-81 po jeho ukotveni doporuCujeme zastfihnout Stipacimi kleStémi.
Dbejte spravného sestaveni dilt!

Vymezeni vile pohybu serva v rozmezi 180°



Horni detail:

3. sestaveni prsti, zapésti a predlokti robota



Nachystejte si niZze vyobrazené komponenty

Slozte je podle obrazkil niZe:
Mezi kazdou tfeci plochou musi byt silonova podloZzka (n 1 Sroub 4 podlozky a samojistici matka)

Spodni pohled:







Nyni se musite rozhodnout mezi instalaci servosafe mechanismu pro zabezpeceni ozubenych pievodu serva a
instalaci bez servosafe mechanismu kdy prsty sviraji na ,,tvrdo*. Hrozi pfi neSetrném sevieni zniceni pfevodu
serva. Ty se daji koupit nova, nicméné zaruku na prevody neposkytujeme!!
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Sestaveni bez servosafe mechanismu (pro servosafe mechanismus jenom zaménite kolecka a dite mezi né
gumovy krouzek , viz fotka nahofe) Prsty musi svirat mirny thel vici sobé tak jak je to na fotce. Pii sevieni
servem se srovnaji rovnobézné vlastni silou serva. Vile se dd upravit zvétSenim otvori v kleStindch pomoci

pilnicku.




Ruka umoZznuje ptipevnéni riznych ¢idel pomoci otvora v kleStindch a ptidavné konzolky nad nimi.
Nezapomeiite konzolku vypodlozit podlozkami 3mm tak aby se nedotykala prevodu klestin.




4. Vyvazani kabela a zapojeni do SOS-AT
Kabel serva to€ny omotejte kolem serva dle fotografie a zapojte do prvniho slotu SOS-AT nebo jiné tidici
elektroniky.

Kabely serv pohonu paze musite zapojit do specidlniho rozdvoj ovacitho kabelu dle fotografie. Rozdvojku
zapojte do druhého slotu fidici elektroniky.



Ostatni kabely serv musite prodlouzit pfiloZzenymi prodluzkami tak, aby konce vSech vodict byli stejné dlouhé.
Vyvazte je do svazku a protdhnéte skrz konstrukci robota dle fotografie. Dbejte toho aby se ruka robota mohla
pohybovat volné€ ve vSech thlech a kabely ji nijak neomezovali.

Dale postupujte dle ndvodu k SOS-AT nebo jiné fidici elektroniky.



