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e groRe, starke Pappe (etwa ein alter Versand- oder Schuhkarton)
e Klebeband (moglichst stabil)

e 1 Mikrocontroller (z. B. Arduino Uno)
e 4 Servomotoren (180°)

e 4 Potenziometer

e 1 Breadboard

e ausgedrucktes Schnittmuster

e 2 Biiroklammern

o doppelseitiges Klebeband

e Cutter(messer) und/oder Schere

¢ 1 Nagel (diinn)

e Zange

e Kabel zum Verbinden

Konstruktionsvorschlag

Die folgende Abbildung stellt einen Kon-
struktionsvorschlag fir euren Roboterarm
dar. Naturlich konnt ihr die Teile variieren,
haltet euch aber an die grundlegenden
Prinzipien zur Befestigung der Servomoto-
ren und bedenkt die wirkenden Krafte und
die begrenzte Kraft der Servomotoren.

Schritt 1:

Baut den Schaltplan mit dem Arduino, den Potenziometern und den Motoren nach und
kalibriert die Servoarme. Das tut ihr, indem ihr den Anweisungen auf dem Arbeitsblatt

Schaltplan und Kalibrierung folgt.

Schritt 2:
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Klebt die Schablone auf Pappe
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auf und schneidet die Teile aus.
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Benutzt die folgenden Teile, um
die Basis zu bauen. Knickt dazu 2,2cm 2cm

2cm
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die vier groReren EckfulRe an der
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gestrichelten Linie in einem 90°-
Winkel und klebt sie in die Ecken

2cm

2cm

der Basisplatte. Sie bilden die
10cm

StandfiiRe und geben dem Ro-
boter die Stabilitat.
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/ Schritt 3: \

Steckt den Motor @ von oben in die
Basis und klebt ihn mit Klebeband von

oben fest.

Schritt 4:
Baut die Zwischenbasis, indem ihr die kleinere quadratische Form genauso mit Eck-
fuRBen ausstattet wie die groe Basis aus Schritt 2. Nutzt dafir folgende Teile:

w w

(@] (@]

3 3
g 1,5cm| |1,5cm
3

w w

(@] (@]

3 3

5cm
1,5cm| [1,5cm
Schritt 5:

Klebt einen Streifen doppelseitiges Klebeband auf den Servoarm des Motors @ und
drickt dann die Zwischenbasis darauf.

Schritt 6:

Klebt den Motor @ so auf
die Zwischenbasis, dass der
Servoarm knapp Ubersteht.
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Schritt 7: \

WICHTIG: Montiert den Kopf des Motors 3), fiir groRere
Stabilitét diesmal quer! Legt den Motor @ in die Aus-
sparung am Roboterarm A und klebt ihn fest. Macht
dann am Ende der nachsten Pappe zwei Lécher, die ge-
nau den Abstand der duferen Loécher des Servoarms
haben. Montiert die Pappe mit einer Buroklammer, die
durch beide Locher geht.

Schritt 8:
Klebt den Motor @ an den Roboterarm B, sodass der Servoarm knapp Ubersteht.
Macht dann wieder zwei Lécher in die andere Seite des Roboterarms B.

Schritt 9:

Verbindet Roboterarm A und den Motor @ indem ihr von hinten eine Buroklammer
durch den Servoarm und die Locher in der Pappe schiebt und den Draht dann vorne
mit einer Zange verdreht. Klebt zusatzlich noch Klebeband zur Befestigung dartber.

Schritt 10:

Verbindet auf die gleiche Weise Roboterarm B und Motor @ Klebt nun die Schaufel
an den Motor @

Tipp: Es kann helfen, instabile Pappteile mit zusatzlicher Pappe zu verstarken.
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Programmiert den Mikrokontroller entweder durch Tinkercad wie unten gezeigt:

rogrammierung

Servo an Anschluss Analogen Anschluss zu Bereich von o bis @ zuordnen Grad drehen
Servo an Anschluss Analogen Anschluss zu Bereich von o bis @ zuordnen Grad drehen

Servo an Anschluss Analogen Anschluss zu Bereich von o bis @ zuordnen Grad drehen

Servo an Anschluss Analogen Anschluss zu Bereich von ° bis @ zuordnen Grad drehen

Oder programmiert den Mikrocontroller mithilfe der folgenden textbasierten Program-
mierung:

// C++ code
//
#include <Servo.h>

Servo servo_5;
Servo servo_4;
Servo servo_3;
Servo servo_2;

void setup()

{
pinMode (A@, INPUT);
servo_5.attach(5, 500, 2500);
pinMode (A1, INPUT);
servo_4.attach(4, 500, 2500);
pinMode (A2, INPUT);
servo_3.attach(3, 500, 2500);
pinMode (A3, INPUT);
servo_2.attach(2, 500, 2500);

void loop()

{
servo_5.write(map(analogRead
servo_4.write(map(analogRead
servo_3.write(map(analogRead(A2), 0, 1023, 0, 180));
servo_2.write(map(analogRead(A3), 0, 1023, 0, 180));
delay(10); // Delay a little bit to improve simulation performance

g -/

Ao), 0, 1023, 0, 180));
A1), o, 1023, 0, 180));
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/Schaltplan und Kalibrierung

Verbindet die Motoren, den Mikrocontroller (hier Arduino Uno) und die Potenziometer
wie auf der Abbildung unten gezeigt.

Motor 4

Motor 3

Motor 2

Motor 1

B

Steuerung Motor 2 |F¢ Steuerung Motor 4
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Kalibrierung der Servoarme
1. L&st die Schrauben der Servoarme von den Motoren.
Nehmt die Servoarme von den Motoren ab.
Steckt den Arduino an eine Stromquelle (z. B. den Computer) an.
Stellt die Potenziometer mdglichst mittig ein.

o kDN

schraubt sie fest.

Servoarm

Positionen:

“--Schraube

~N

Steckt die Servoarme flr die einzelnen Motoren wie unten beschrieben wieder auf und
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