| @ pezzo allegato 8 questo ["mipsago immediato, consenalo
fascicolo & il secondo | nedl’apposita confezions, lontano
circuito mtegrato L2930NE | da sorgent di calora o dal
Coma il precodents, ancha | contatto acoidentake con bauidi
muiesto chip ava ka funzions di Cusallo che invece puni fare,
armer, assia di intermedianio tra gsd ora, & mettertl alla prova con
it mucrocontrollors & uno da un sermplice espanmanio

I motan. Non essendone previsto | riguardants 1 mator dal rabot

M rtiin® aspariimants

Lyante (& fasi i cabiaggio hay avuto modo di collegare
* 1 moion &l atmentanione insefenda, per CIEscuno oY 8ss),
dug cavaefti ung rosso @ Wio naro, nell’apposita morsetticra
A ogri cavetto corrisponde una polvitd: guello rosso &
il polo positiva mentre queala nero é 1 polo negativa, Al finy
| del circuito, &1 due B vernssero inveriiti, s corrania
| scomerehbe in senzo contrario. Nel caso dei molon, quesio
fatto comporta che anche la loro rolasione venga invertita
Struttandp questo principio, gid ora pual modificare
i movimenio gl roboi, semplicanmante cambiando
la disposizione del caverti, Cio che o sarve non & altro che
| wn caccunate a tagho, per allentare @ StNNGEre | Morsel’.

A Ricordati che il circuito del two robot viene
alimentato dalle batterie @ che, tramite 1o
morsetiiora della scheda i raccolta cavi, portamo
corrente ol motare sinistro & ¢ destro €.

B La morseiera, dunque, ha un morsetio @
per | due cavelti provenienti dal portabatierie
@ e un doppio morsettn centrale €3 & 3, per
olimentare, rispettivamenta, il motore sinisto
& e il destro €. Un ultimo morsetio £ servira
imvece in futuro per alimentare la schoda madre.
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Avvertenze: prima di iniziare
assicurati che il robot sia spento;
Inoltre fal attenzione nel corso
dell'esperimento @ non accoppiars
mai in uno stesso marsaito due
cavetti provementi da motor divers:.

C Quests schematizzazione della foto [B,
2 il punio di partenza dell' esperimenta,
essin la configurazione che consente al ino
robol di spostarsi solamente in avanti,
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E Ripartendo dalla coafigurazione iniziale
(quelia ilustrata in IC), inverti sia i

caweiti del motore sinistro sia quelli del destra,
senza perd confonderli: le due coppie di
cavetti restano sempre abbinate al rispattivo
modore. Entrambi | matorni tornano a girare
nello stesso versa, ma in senso opposio rispetio
allimizie: il robot dungue 5| muove all indietr,
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D Allentando con il cacciavite be viti della
maorsettiera, invert | due caventi del motore sinistro.
In questo modo essa gira ora in sensa oppasio

a quello destro: se accendi il robot @ o fai partire,
Io vedrai girare su s& sto0550 in SENSH Drano.
Eseguendo ['operarione inversa, ripartando cioé

i covetti del matore sinisira nella posizions

imiziale ¢ scambiando | cavetti del motore desiro,
il robat girera invecs in senso antioraria.
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RMOTORE MOTORE
SINISTRO DESTRO

F Sempre a partire dalla configurazione iniziale .
stacca antrambi i cavent del motore destra. || motore
simistro, @ dungue collegato in modo da ruotare

il avanti mantre il destro risults scollegato. Riattivando
l'alimentazions, il robot girerd verso sinistra, descrivendo
uma circonlerenza anfioraria atiorno alla mots scollegals
che funge da punto fisso. Ovviamente, |a siessa
operazione pud essere compiuta sul motere sinistro.




