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1.-Inventario de las piezas
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2.-Montaje del bastidor con Arduino

Comprueba el sentido de los tornillos: su »
cabeza por dentro. Necesitas: | i
e 2xtornillosM3x35 con tuerca (largos).k —~——/X ek 1 8
e Bastidor principal en 2 piezas 9 ‘

e Tarjeta UNO (caja 2)




3.-Montaje de la cabeza

Necesitas:
e Ixtornillo M3x10 con tuerca
e Bastidor de la cabeza




4.-Montaje de los sensores IR

Necesitas:
e 2xSensores IR (Caja 3)
e Goma elastica
e Bastidor montado en el punto anterior

G




6.-Montaje de las pilas y portapilas

Necesitas:
e Lo que llevas montado
e El portapilas
e Goma elastica




/.-Montaje de los servomotores

Necesitas:

e Junta térica de goma negra.

e Llanta de rueda.

e Adaptador circular del servo.

e Tornillo para servo.

e Pistola con adhesivo termofusible.
Debes:

e Ajustar la junta a la llanta.

e Pegar el adaptador a la llanta.

e Atornillar el conjunto de rueda.




8.-Conexion de los elementos




5.-Calibrado de los servo-motores (EN

CLASE)

Los motores, si hay que calibrarlos
tendremos que desmentorlaros (se
explicard en clase) porgue el tornillo
de calibracién no es accesible una vez
montado. Necesitas:
® Los servo-motores (Cajas 11)

e Destornillador plano de precision.

Conecta cada servo al pin 9 y ejecuta el
programa de la derecha (deberia estar
parado) si no es asi gira el tornillo
naranja de calibracion hasta que se
pare y no vibre.

SOVEY 9 RileAW DETENER

Retardo

#include <Servo.h>
Servo servo_9;

void setup(){
servo_9.attach(9);}
void loop(){

servo_9.write(90);
delay(1000);}




