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—> Mando con joysticks

— [alibracidn de servomotores
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Kit Mini Brazo Robdtico KIT 1148, KIT 143
/ IMPORTANTE / Una vez armado el control conecta cables H-H (hembra-hembra) a
cada pin de ambos mddulos joystick. El color de los cables puede ser
e | ee y sigue con atencidn las instrucciones de este manual, esto evitara distinto a los mostrados.
fallas en el funcionamiento.

o Se recomienda la ayuda de un adulto si el producto es ensamblado por
nifios pequefios.

Herramientas necesarias (0 incluidas)

CALIBRACION DE SERVOMOTORES

Independientemente del modelo de servomotores con los que el Mini Brazo
Robético cuente, antes de comenzar el ensamble deberés calibrar cada
servomotor, esto permitird seguir adecuadamente los pasos descritos en
este manual.

ST @Insarta todos los pines de |a tarjeta Nano V3.0 CH340 en la Tarjeta

M A N D n de expansidn para Nano.

!

Z  CON =
Joysticks . @

Asigna a cada servomotor una de las cuatro funciones dentro del
brazo robdtico (/-girar base, 7. -altura, 3 -alcance, 4.-pinza).

Se recomienda hacer algdn distintivo al servomotar para evitar confusidn
durante el ensamble del brazo.

@Realiza |a conexion de |os servomotores y de |os joysticks indicada
en el diagrama de conexian (pagina siguiente).
*| Base MDF

*2 Modulo joystick 2 ejes @Ennenta la tarjeta Nano CH340 mediante el cable mini USB a alguna
fuente de alimentacidn se recomienda una fuente externa de 3V a IA

*4 Tornillos 1/8 x 3/8"
coma minima. £7 /as imédgenes siguigntes se omiten la conexianes de

los servomatores y los joysticks para mayor claridad

TYT ¥ 7

Atornilla cada modulo joystick con dos tornillos en contra esquina. , . . _
. , . En el momento de la conexian, el LED “gower" de la tarjeta Nano
Los pines de los madulos deben quedar hacia el frente del contral. .
CH340 y el LED DI3 comenzaré a parpadear en 8 ocasiones.

U i
' b i
o oA
J & = “l
-
o "

En los primeros sequndos de conectado los servos giraran su eje a
una posicion de "resef’, podrés identificarla después de que el

servomotor con la funcion ginza gire dos veces répidamente.
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Presiona el boton de “resef’ de la tarjeta Nano e inmediatamente . . i
@d ) ona los dos fovsticks gl J. , | c Si el LED DI3 no se enciende, indica que el comando no fue detectado por lo
Espués presiona los dos joysticks al mismo tigmpo por al menos tanto los servomotores no se moveran. De ser este el resultado deberas
sequndos. repetir el paso 4 hasta obtener las acciones descritas.

Una vez calibrados puedes desconectar los servomaotores e iniciar
con el ensamble.

Nuevamente el servomotor de funcion ginza reaccionara girando
rapidamente dos veces. posteriormente, el LED DI3 se encendera por / IMPORTANTE /
un segundo y una vez més se accionara el servomotor de funcién eEvita girar el eje de |os servomotores una vez que estén calibrados ya

pinza y finalmente los cuatro servomotores adoptaran la posicidn de que perderian |a posicitn que necesitan para realizar el ensamble.
calibracian.

DIAGRAMA DE CONEXION

4 - Pinza

3.- Alcance

2.- Altura

|.- Girar base

Si alguno de los pasos
anteriores te ha
resultado  confuso

puedes escanear este
cadign OR para ver el
video de calibracian.
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-

Base

\

—> [aja con extensiones

—

\J

Jinza con extensiones

Inian final del brazo
_/
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Con el tornillo incluido con el servomotor, une el grupo de piezas del

Todas las piezas tienen un nimero de identificacion grabado para facilitar @pasn anterior atornilldndolas sobre el eje del servomator del paso

su reconocimiento y ubicacian.

#4.
#4 Tuercas |/8".
«4 Tornillos /8 x 1, 174",

*7 Tornillos /8 x 3/8".

+Servomotor  de

Toma la pieza #2 oriéntala como se ilustra y por debajo de ella
coloca el servomotor de funcion girar base y asegiralo con el
soporte #3 y tornillos de 1/8 x 3/8". El soporte tiene una muesca
por donde deben pasar los cables del servomotor.

girar base

! : xAcoples  plasticos  de
o °

. servomotar.
®©@ ® ® @ : _ )

© *Tornillos y  pijas  de
l l l l ©  servomator.

& ; 1 1l

En la pieza #14, has coincidir en el orificio el acoplador plastico que
viene con el servomotor después por el otro lado de la pieza fijalo
con las pijas que también vienen con el servomotor. Sigue la
orientacion mostrada.

contacto@robodacta.mx

" wPiezas MDF: #1, #2, #3 y

funciin :

1. Mantén la orientacion de las piezas.

@ Inserta los tornillos de 1/8 x 1, 174 " por debajo de |a base #1, quiate

por la leyenda " robodacta.mx' grabada en ella. Inserta también las
tuercas de 1/8". Tanto tornillos como tuercas no deben ser
ajustados en su totalidad.

!

- -

@Pusininna el conjunto del paso 3 sobre los tornillos sobresalientes
de la base # y atornillalos uno a uno para fijarlos. Ninguno de los
tornillos debera rebasar la superficie de MDF de la pieza #14, una

vez logrado esto, aprieta las tuercas. Los cables del servomotor
deben salir como se muestra en la figura.
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@Arma el lado derecho de la caja con la pieza #1Z, el servomotor de
funcién afkance y un soporte #a. Atornillandolos entre si con

tornillos 1/8 x 3/8" . De la misma forma el soporte tiene una muesca
E A IJ A E [l N para pasar los cables del servomotor, rodea con ellos y pasalos por

el orificio rectangular para obtener el resultado mostrado.

EXTENSIONES """

Y
@Une el conjunto formado en el paso 3 al eje del servomotor con el
— = B TR LD . tornillo incluido con el servomotor. Toma en cuenta la posician
— D\ ol [0 Piezas MOF #4 #5. #5 47 #8. - diagonal que tienen las piezas, aproximadamente a 132° desde la
1 zg, D, #1412, 413 #1415 y linea indicada.

*B Tuercas M3.

B Tornillos M3 x 12mm.

7 Tornillos /8 x 3/8". :
#Servomotores  de  funcidn @Repite la secuencia del paso 3. Esta vez utiliza la pieza #B para

alcancey altura. conformar el grupo.

*Acoples plasticos de
servomotor.

* *Tornillos y pijas de servomotar.

@Euluca la pieza #8 sobre la base de la caja, hazla coincidir en sus
ranuras y con la orientacion correspondiente mostrada. @

Considera lo establecido en el paso 4 para formar el dltimo de los
lados de la caja. En este paso utilizaras la pieza #4. el servomotor de
funcion a/turay el soporte #5 restante.

Por uno de los costados de la caja inserta la
pieza #l| procurando que el grabado quede hacia el interior de la
caja. Por el costado opuesto inserta la pieza #7, de igual forma, el UHE el conjunto del paso 6 con el del 7 mediante el tornillo del

grabado hacia el interior. servomotor. En esta ocasion debes respetar la inclinacion de
aproximadamente 40 ° desde |a linea marcada.

@Un& la pieza #13 con el acople plastico del servomotor y fijalos entre @Une las piezas #3 y #10 a la pieza #8 en una especie de sandwich,

si con las pijas, de forma similar a como se unieron en la base del aseguralas con un tornillo de 1/8 x 3/8".
brazo. (Seccidn 1 Paso 2)

\

%
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Kit Mini Brazo Robdtico

Innrusta las pestafias de la pieza #10 en las ranuras de la #0.
Observa la imagen para ver la orientacion correcta.

@Eumienza a armar la caja embonando el costado formado en el paso
7 como se muestra en la imagen, al mismo tiempo deberds hacer
coincidir |os orificios de las piezas #6, #17 y #9 en ese orden con un

tornillo 1/8 x 3/8".

En el lado restante, embona el lado formado en el paso 4. Aqui
deberas hacer coincidir los orificios de la pieza #13 con las pestaiias

de la #15.

@Inserta las tuercas M3 en los orificios de las piezas #7 y #1l y por
|os costados de las piezas #4 y #12 inserta los tornillos M3 x 12Zmm.

i

[]E manera similar, inserta tuercas M3 en los orificios de la pieza
#13 y por medio de los orificios en las piezas #10 y #13 inserta los

tornillos M3 x 12mm.

5@

@Finalmenta. une otra de las piezas #17 con el orifico restante de la
pieza #17 por medio de un tornillo 1/8 x 3/8".
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@Eun el orificio central de la pieza #26 termina de ajustar el tornillo
de I/8 x 1/2" anterior. ademés agrega otro tornillo de 1/8 x 3/8" el
cual debe alcanzar el orificio restante de |a pinza.

~ PINZA CON
EXTENSIONES

@UI‘IE a la pieza #30 uno de los acoples plasticos para el servomotor,
utiliza una de las pijas que acompafan al servomotor para asegurar
—-) o *Piezas MOF: #16, #17 #18 . #20, -
SOHL 472, #23, #24, #25, #26 -

‘ @ © o H27,#28,#29 #30 y#31.
w © o+l Tornillos 1/8 x1/2"

'r Q - 2 Tornillos 1/8 x 1/4"
o 1 3
. < *9 Tornillos /8 x 3/8".

; : @Una |o anterior al eje del servomotor. Los dientes de las piezas #26

!, .-. *Servomotares  de  funcign y #30 deben tener contacto. Ten cuidado con la posicidn ya que de
= _ :

|a pieza.

alcancey alturs. , . .
esto dependerd que las pinzas abran y cierren correctamente

*Acoples plasticos de
servomotor.

~ -O(e )§

TTTTTTvvm:

*Turnillus y pijas de servomotor. -

.
.........................

@Tuma las piezas #23 y #12 y coltcalas a los costados del ultimo Has que los orificios de |a pieza #29 coincidan con los de la #30 y
servomotor como se indica. Este debe tener el eje hacia abajo y los i ot i i

que la muesca rodee la pieza plastica. Utiliza los tornillos de 1/8 x
|/4" para sujetarla.

cables deben salir hacia el frente.

K3 o

@ Con el soporte #23 y la pieza #24 asequra el servomotor de funcidn
pinza, utiliza tornillos de /8 x 3/8".

Eulm:a |as extensiones del brazo #31 por el lado izquierdo y #16 por
el derecho, guiate con la imagen, y aseguralas a los orificios de las
piezas #23 y #24 con tornillos de 1/8 x 3/8" de tal forma que per-

mitan el movimiento del conjunto de las pinzas. ademés coloca entre
ellas el separador #18 como se indica.

T

@Arma las pinzas con las piezas #27 y #28. sujétalas con un tornillo
de 1/8 x 1/2" en orificio izquierdo y uno de /8 x 3/8" en el derecho. . =
Sé cuidadoso con la orientacidn de las piezas. @ Realiza un procedimiento similar para afiadir la ultima pieza #17 a la

l saliente de |a pieza #23. coloca entre ellas un separador #20.

e

©
1
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Introduce los cables del servomotor de la pinza a través de los

y 4
” N I u N @ur‘ifiuius rectangulares de las piezas #18, #13 y #Il como se indica.

Esto evitara que se enreden cuando este en funcionamiento el brazo.
F I N A L D E L Aiade los 3 cables H-H (hembra -hembra).

Piezas necesarias
@Asegura la Tarjeta de expansion para Nano a la base. utiliza dos
© @ tornillos 1/8 x 3/8" en contra esquina y por debajo de la base
v +Piezas MDF: #13 y #20. aseguralos con las tuercas de 1/8". Evita apretarlos en exceso.

@ @ *7 Tuercas 1/8"
? ? ? ? ? ? ? 7 Tornillos 1/8 x 3/8".

@Has coincidir los orificios de |a pieza #16 con los de las piezas #10 y
#17 de tal forma que la #I6 quede en medio de las otras dos.
Asegiralas entre si con tornillos de 1/8 x 3/8", las piezas deben

girar sencillamente. e Finalmente resta volver a realizar las conexiones indicadas en el

- ' € diagrama de conexidn o si te resulta mas sencillo puedes escanear

el siguiente cadign (R para ver el video de conexiones del Mini Brazo
Robatico.

@En el otro lado deberés ocupar la pieza #1, por lo que necesitas afia- ﬁ H
dir un separador en el orificio més alejado de la pieza.
R E:'I'--I -
~® “;

@lns&r‘ta |as piezas anteriores de la manera indicada en |a imagen de / [MPORTANTE /

tal forma que queden por detrds de la extensian #17 del lado

izquierdo y queden delante de las extensiones #17y #31 del lado eRecuerda leer el manual de usuario para aprender la forma y modos de
derecho, guiate con la imagen. Posteriormente asegura las piezas funcionamiento del Mini Brazo Robético.

con tornillos de 178 x 3/8".

@EI ultimo tornillo debes introducirlo en direccian contraria a los dos
anteriores. Observa la imagen.
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Si necesitas una explicacion mas detallada escaneando con
tu celular el siguiente cadigo (R tendras acceso directo al
video de ensamble

noboaacts

robotice didactice

No te olvides visitar nuestro sitio
web y sequirnos en nuestras redes
sociales donde encontrards mas
contenido.

store.robodacta.mx

B Erobodectar0 (& 5675088523
r@ @robodactamx @3 RobodactaMx
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