Garra Roboética com servo motor: lmpressora 3D
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Por Fernando Koyanagi



Recursos usados

* Quatro micro-servos ( 3 Tower Pro MG90S e 1 SG90)
 Arduino Uno

 Potenciometro de 10k

 Garraimpressaem ABS e garra de acrilico cortada a laser
 Protoboard, fios e elasticos




Video da Montagem (foto da montagem)
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Intencao dessa aula

1. Demonstrar controle de servos
usando o Arduino.

2. Apresentar um projeto de garra
manipuladora usando servos.
/
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Montagem - pecas (um garra)

 Dedos direito e esquerdo (A)

« Base (B)

« Servos (C)

« Alavancas direitas (D)

« Arruelacalco (E)

« Alavancas esquerdas (F)
 Engrenagem com suporte do elastico (G)
 Engrenagem (H)

* Triangulo (1)

e 10 Parafusos M2.5x25 (J)

« 7 Porcas (de preferéncia parlock) (K)
 Alavanca de servo (cortada) (L)

« 25 arruelas (opcional mas aconselhavel)
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Montagem - passo 01

Monte duas alavancas
esquerdas (F) e duas
alavancas direitas (D) como
mostrado na figura.

Use as porcas para prender
mas nao aperte demais. Deixe
uma folga para que as partes
possam se mover. O uso de
arruelas e fortemente
recomendado para diminuir o
desgaste entre as pastes e 0
atrito.



Montagem - passo 02

« Monte a alavanca esquerda
restante (F) com a
engrenagem (H). Nao se
esqueca de NAO apertar as
partes moveis.




Montagem - passo 03

 Monte os dedos direito e esquerdo
nas alavancas como indicado.




Montagem - passo 04

Com os dedos fechado e centralizados, monte
a engrenagem (G) a arruelade calco (E) eo
servo. Deve ocorrer o engrenamento das
engrenagens.

Deixamos e em destaque na figura para que
facilite a identificacao.

Parafuse o conjunto.

Obs.: Em pecas impressas pode ocorrer uma
variacao de dimensdes que impedira o
posicionamento das engrenagens. Em pecas
cortadas a laser pode ocorrer variacoes de
dimensao pode ocorrer principalmente devido
a inclinacao do corte em relacao as superficie.



Montagem - passo 04

« A montagem deve agora se parecer com a
figura ao lado.

O ultimo parafuso (colocado na engrenagem G)
ficara mais longo que os outros. Vocé podera
corta-lo ou substitui-lo por um M2.5x16.




Montagem - preparacao do acoplamento elastico

« Para evitar que o0 servo trave ao exercer uma
um torque sobre os dedos, um acoplamento
elastico foi usado. Esta téecnica é usada para
evitar este tipo de problemas em diversos
mecanismos. Comumente utiliza-se uma mola.
Para facilitar a construcéao e torna-la mais
acessivel, utilizaremos um elastico de cabelo
facilmente encontrado em lojas e armarinhos.

« Para montar o acoplamento, vamos cortar uma
alavanca de servo (aguelas que vém junto com
eles) de forma que seu comprimento fique
Igual ao da engrenagem G.




Montagem - passo 04

7

Encaixe a alavanca do servo e usando o
parafuso proprio, fornecido junto com o servo,
prenda a alavanca, tomando o cuidado de
deixa-la alinhada com o entalhe.

Usando o elastico, prenda a alavanca a
engrenagem G amarrando o elastico em um
entalhe e também do lado oposto.



Elastico
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Montagem - passo 05

Para instalar o servo do pulso, posicione o0 no
lado oposto as engrenagens, de forma que os
trés furos tangenciem suas borda. Atencao
para deixar o eixo do servo mais para o centro.

Usando o triangulo (I) e trés parafusos, prenda
0 servo do pulso.

Obs.: Estes trés parafusos nao devem precisar
de porca, sendo atarraxados diretamente na
base.



Esquema eleétrico ...

Servo dos dedos

Servo do pulso

ANALOG IN.

(PUM=~;

Fonte externa de 5V ®
para 0s servos

DIGITAL
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Arduino

RX

Servo do pulso

Servo dos dedos

fritzing



Cadigo-fonte - Declaracoes Globais

#include <Servo.h> //inclusao da biblioteca de SERVOS

pulso; //criando o objeto Servo para o pulso
dedos; //criando o objeto SERVO para os dedos

int pinPot = AR; //pino de leitura analogica do potenciometro

int pinServopulso = 12; //pino para controle do pulso

int pinServoDedos = 13; //pino para controle dos dedos

int amostras = 1000; //quantidade de amostras para calculo da media

leitura = @; //variavel que armazenara a leitura do potenciometro




Caédigo-fonte - setup()

14  void setup()

15+ {

16 Serial.begin(960@); //iniciando a comunicac¢ao serilal

17 pinMode(pinPot, INPUT); //definindo o pino de leitura como entrada

pulso.attach(pinservopulso); //conectando o objeto SERVO do pulso ao pino correspandente
19 dedos.attach(pinServobDedos); //conectando o objeto SERVO dos dedos ao pino correspandente
20
21




Cadigo-fonte - loop()

22
23~
24
25

27
28
29
38
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37
38
39
44

vold loop()

{

¥

int 1 = ®; //variavel para a contagem de amostras de leitura

while (1 <= amostras) //loop de amostragem

{
leitura = leitura + analogRead{pinPot); //soma de todas as leituras
1++; //contagem das leituras

}

leitura = (leitura / amostras); //calculando a media das lelturas

/*ajustando o intervalo das leituras (® a 1823) ao

intervalo de angulos dos servos (@ a 180).%/
int angulo = map(leitura, ©, 1623, 10, 170);
/*obs.: utilizaremos de 10 a 170 para evitar que 0s Servos

travem em seus pontos finais*/
pulso.write{angulo); //atribuindo o novo angulo ao servo do pulso
dedos.write{angulo); //atribuindo o novo angulo ao servo dos dedos
Serial.println{angulo); //enviando o valor do angulo para a saida serial
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