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Com este fasc culo sao entregues cinco rodas dentadas e
dois veios que serao instalados dentro de uma caixa. Na
referida caixa tambein se ira colocar um motor eleitrico

que movera a bacia ou anca de O SEU ROBOT.

s pecas deste fasc culo nao sao exactamente para a fase de montagem que

se denominou placa-base voz, mas sa0 as primeiras de uma subfase da

montagem, a0 longo da qual se montara uma nova caixa de engrenagens,
concretamente aquela que accionara o movimento cimabaixo da bacia ou anca
do robot. Os elementos entregues sa0 cinco rodas dentadas, um veio no qual
estan instaladas duas rodas dentadas e outro que tem uma rosca sem-fim e uma
polie. Por agora, guardam-se estas pecas ate ser entregue o resto dos elementos
da caixa, o que acontecera nos praximos fasc culos.
Para facilitar a sua identificacao, todos

- estes elementos (a exce prao do veio com
1 rosca sem-fim e a paolie) estao marcados
comum nufnera: 1,2, 3 4. 5eTlobe
i A &1 o & seran entregues mais adiante). A fase
4 placa-base voz sera retomada em breve,
quando for entregue a placa electronica
do modulo voz. Por agora podemse
5. y continuar a testar os dspositivos ja’
& mantados, concretamente o correcto
funcionamentos dos feds dos olhos e das
- orelhas situados na cabega de O SEU
| ! > ROBOT. Para sso utilizase a fungao
] I, Macro Leds, que se activa a partir do
teclado do tronco.
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A CAIXA DO MOTOR

A caixa du miotor de movimento da bacia
OU anca € uma das pecas mecanicas mais
complexas do robot. Contara com varios
elementos (a direita), entre os quais ha,
obviamente, um maotor que proporcionan’
a forga necesaria para subir e descer a
parte inferior do tronco do robot & umna
serie de engrenagens, ligadas ao motor,
formada por dez pecas entre rodas
dentadas, 'I.Elﬂ-!i- & outros EIE mentos de
transmissa0 que garantirao a relagao
correcta entre velocidade & impulbo.

A colocagao dos elementos de transmissao
devera ser levada a cabo com muito
cuidado porgue a precisao dos
mowimentos (como de costume controlada
por um codificador optico) dependera do
correcto alinhamento inicial das

ENGrenage rs.
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Tal comao ja foi referido, neste momento da
montagem pode-se verificar se o leds instalados na
cabeca de O SEU ROBOT funcionam correctaments.
O bom comportamento dos feds € muito importante
por varias razoes. Em primeiro lugar, porgue sao

um instrumento fundamental para o sisterma de
diagnostico uma vez que (como se explicou no final
da fase do detector de som) informam acerca de
eventuais problemas nos sstemas de movimento

da cabega. Alem disso, o robot utiliza-os como
dispositivos de expressao e comunicagao (por
exemplo, para indicar de que lado procede um som).
O fed's sa0 dispositivos electronicos complexos cujo
funcioname mto pode influenciar outros sktemas. Por
tudo isto e necesario werificar periodicamente o seu
westado de saudes pama afastar eventuais problemas.

Para iniciar o proceso de verificacao dos leds

liga~se o robot & esperase que termine a fase
de arranque. Uma ver conclu da, se nao se detectaram
problemas acendem-se o5 leds werdes dos olhos.
Carrega-se no botao esquerdo do teclado e quando
aparecerem as palavras Macro Leds (8) no ecra prime-
-se 0 botao da direita. Assim, o processo iniciarse-a
instantaneaments.

Agora observese a cabega do robot. Numa

primeira fase os leds verdes dos olhos apagam-se
&, no istante seguinte, voltam a acender (imagem B)
para voltarem a apagar-se.

Logo a seguir acendemse o leds wermelhas (C),
) quese apagam rapidamente para darem lugar
a um rapido piscar dos Jeds amarelos (D), que farao

O MEsMo que o5 verdes e o3 vermelhos.

Quando os leds amarelos tambem se tiverem

acendido e apagado sera a vez dos aruks das
orelhas, que realizam uma rapida frequencia de
acender & apagar. JQuando os leds das orelhas se
apagarem todos os leds do robot ficam apagados.
A fungao detector de som {cuja activacao € indicada
pela iluminacao fixa dos jeds verdes dos olhos)
permanece ra desactivada enquanto nao se desligar
€ ligar o robot, ou enquanto nao se realizar a fungao
de reset do modulo detector de som. Esta activa-se
camregando no botao direito do tecado quando
aparece no ecra a mensagem Head Module, que
surge carregando duas vezes no botao esquerdo.
Entan, o robot wolta a fase de in cio.
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