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Dopo aver costruito la scheda di controllo [1]1 del robot LittleBot, passiamo alla
costruzione del telaio: verra realizzato con profilati in alluminio e su di esso sara
montato il gruppo motore che e formato da due piccoli motoriduttori che
muovono a loro volta una coppia di cingoli.

Sul telaio trovano posto: la batteria di alimentazione, la scheda di controllo e un
gruppo frontale formato da un servomotore (che aziona il sensore di distanza) e il
faro gia analizzato nel precedente articolo.

Una volta assemblato il tutto e collegata la scheda di controllo, potremo effettuare
le prime prove di funzionamento.

In questa fase si utilizzera una semplice applicazione per smartphone in attesa di
utilizzare la scheda Esplora che analizzeremo nel prossimo articolo.

Per la costruzione del robot inizieremo dalla lista delle parti necessarie, per la localizzazione
sul robot fare riferimento al disegno sottostante.
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(2]

Elenco dei materiali occorrenti:
Scheda di controllo [15] descritta nel precedente articolo [1];

Batteria [16] Li-Ion 3,7V- 1840 mA/h - ENIX Energies (Codice RS 530-6325 [3]);

Sensore di distanza [14] tipo GP2D120X - Sharp, descritto nel precedente articolo. [1]

Pezzi meccanici:

n° 2 pezzi - Supporto motore [1];

n°® 2 pezzi - Traverse [2];

n° 1 pezzo - Supporto staffa servomotore [3];
n° 1 Pezzo - Supporto servo [4];

n° 1 Pezzo - Supporto sensore distanza [5].
Minuterie meccaniche:

n° 4 Distanziali esagonali M3 L= 15mm [8];
n° 4 Viti testa cilindrica con intaglio M3 L= 8;
n° 12 Dadi M3 n° 6 rondelle piane @3,2.
Motori, servomotori e loro supporti

n° 2 Motoriduttori con rapporto di riduzione 30:1, prodotti dalla Pololu (item #: 933
[4]) 61;
n° 1 Coppia di supporti motoriduttori prodotti dalla Pololu (item #: 989 [°]) [7];
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n° 1 Mini Servo Hitec HS81 o equivalente (Da Conrad Item #:209871-62 [61) [13] .
Altro materiale

Una confezione Tamiya 70100 Track and Wheel Set (da SparkFun Item #:ROB-
00321 [7]), da cui estrarre:

n° 2 spezzoni dei cingoli da 30 maglie [12];

n° 2 ruote dentate @21,5 [10];

n° 2 ruote folli @21,5 con n° 2 tappi [9];

n° 1 albero liscio [11].

n°® 2 spezzoni di filo rosso lunghezza ~12 cm;

n°® 2 spezzoni di filo nero lunghezza ~12 cm;

n° 1 connettori tipo MOLEX - 22-01-2041 - Femmina 4 pin (Codice RS 679-5307 [8]);
n° 2 connettori MOLEX - 22-01-2021 - Femmina 2 pin (Codice RS 679-5287 [°]);

n° 2 condensatori multistrato 100nF (Codice RS 538-1427 [10]),

Costruzione pezzi meccanici
Il materiale base per la realizzazione del telaio del robot & rappresentato da profilati in

alluminio di varie forme e dimensioni acquistabile presso una qualsiasi grossa ferramenta.

Occorre una barra per tipo delle seguenti misure:

Angolare L alluminio 25x15x1,5 mm (Bricoman # 10006868 [11]);
Angolare L alluminio 15x15x1 mm (Bricoman # 10006863 [12]);

Piatto alluminio 15x2 mm (Bricoman # 10006860 [13]).
Per le lavorazioni sono necessari un seghetto per metalli e una lima.

Per le forature, occorre un trapano, possibilmente a colonna, con le punte dei diametri
indicati nei disegni allegati.

Si raccomanda di effettuare i tagli e le forature serrando i pezzi in una morsa e
interponendo eventualmente del materiale plastico, per evitare di rovinare la superficie dei
pezzi.

Le operazioni indicate producono dei trucioli di alluminio, quindi & fortemente consigliato
I'utilizzo dei DPI di protezione: per esempio occhiali protezione in policarbonato e guanti per
manutenzione, questi potranno essere trovati presso la stessa ferramenta dove troverete i
profilati.
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Con questi materiali sono da costruirsi i particolari (Disegni in formato pdf [14]):

[1] 2 pezzij;
[2] 2 pezzi;
[3] 1 pezzo;
[4] 1 pezzo;
[5] 1 pezzo.
Per la loro costruzione si fara riferimento alle misure riportate sui disegni presenti negli
allegati [14].
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Motoriduttori
Il robot LittleBot utilizza due motoriduttori [6] prodotti dalla Pololu (item #: 993 [4]).

Questo motoriduttore & estremamente compatto ed & costruito completamente in metallo;
per il suo montaggio occorre una coppia di staffe [7] sempre prodotte dalla Pololu (Item

#: 989 [5]), Ia staffa di plastica racchiude gli ingranaggi altrimenti esposti.

Le staffe sono vendute in coppia e ciascuna & fornita con due viti e due dadi.
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