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PASSO A PASSO

MONTAGEM DO
PRIMEIRO MICROFONE

Juntamente com a parte posterior da
cabeca, com este fasciculo é entregue
um microfone e o compartimento
provisorio para as pilhas.

om as instru¢des descritas neste fasciculo
C podera instalar o primeiro dos microfones que

O SEU ROBOT utiliza para localizar uma fonte
sonora. Também montard um compartimento no qual
podera colocar provisoriamente as pilhas, o que sera
muito Gtil para testar o
funcionamento dos sistemas
de O SEU ROBOT enquanto
nao instalar a caixa
definitiva para as pilhas.
A peca mais importante deste fasciculo é o microfone,
que se instala na parte posterior da cabega. O sistema
detector de som que O SEU ROBOT utiliza para identificar
a direccdo de onde provém o som vai precisar de outros
dois microfones (que também ficam instalados na
cabeca). Preste especial atencdo aos seis parafusos que
recebeu: os dois pequenos serdo usados agora para fixar
o suporte do microfone, ao passo que deve guardar
os outros quatro para usar mais adiante.

0 MICROFONE DADOS

Com este fasciculo recebeu o primeiro

VAI PRECISAR \

1. Uma chave
phillips pequena

. Microfone para o
mddulo detector de
som

. Carcaca da parte

posterior da cabeca
. Caixa provisoria
para as pilhas

. Dois parafusos

de 2,6x6 mm

. Quatro parafusos
de 3x8 mm

. Suporte de plastico
para o microfone

dos microfones para instalar na
cabeca de O SEU ROBOT. Este coloca-
-se na parte posterior da cabeca e, em
conjunto com os outros dois (que sdo
idénticos aquele que tem nas maos),
permitira que O SEU ROBOT localize

a direccdo de onde vem um som seco
(por exemplo, uma palmada).
Verifique se os dois fios que estao
unidos ao microfone estao
correctamente soldados a parte
posterior do mesmo. Concretamente,
o fio laranja tem que estar soldado ao

lado das trés patilhas que sdo
indicadas pelas setas vermelhas
na imagem.
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Pegue no
. o
microfone de
maneira que os fios
fiqguem virados para
arte superior da
a. .""'_ A

om
correctame




l'—\ Introduza estes dois parafusos /
nos dois furos correspondentes

do suporte do microfone e enrosque-os
com a chave.

Preste aten¢do a parte posterior
da cabeca. A mesma altura a que
fica o microfone ha um pequeno furo
que permite uma melhor recep¢ao
do som.

O COMPARTIMENTO PARA AS PILHAS

Coloque o compartimento provisério das pilhas no seu lugar,
na parte posterior da cabeca de O SEU ROBOT, de maneira
a que a ponta do fio preto (no circulo vermelho) fique virada
para aquele que serd o lado direito da cabeca.

Agora repare como deve ficar a

parte posterior da cabeca. Preste
especial aten¢ao aos fios do microfone
que ficam por baixo do compartimento.
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NA CABECA

DO SEU ROBOT

Com os primeiros seis fasciculos recebera todas as pecas
necessarias para por a funcionar a cabeca de O SEU
ROBOT que, gracas a caixa provisoria para as pilhas

e a um pedestal, podera comecar a testar.

montagem de O SEU ROBOT montagem posteriores), a cabeca
comeca pela cabega. Quando respondera se lhe tocar. Quando o sensor
tiver montado todas as pecas da cabeca for activado enviara um sinal Com o sexto fasciculo receberé um
entregues com 0s seus primeiros ao motor, que fard mover a cabega para g z‘f’;fg: :%ﬁ:;’:egi;a:; ll:::nca)
fasciculos a cabeca do androide cima e para baixo. Alguns LED ficam a elementos da cabeca de O SEU
conseguira mover-se seguindo as suas piscar durante o movimento. Trata-se ROBOT antes de acabar de montar
ordens. Colocada sobre um pequeno apenas de um ensaio daquilo que 0 resto do corpo, como o motor,
L. 3 | . os LED dos olhos e das orelhas
pedestal provisério (a cabeca montar-se-a O SEU ROBOT podera fazer depois e o sensor de contacto.
sobre o resto do corpo nas fases de de todo montado.
/ Este esquema mostra a disposicdo das principais pecas No esquema, por exemplo, também se mostra o cartdo do
que formam a cabeca de O SEU ROBOT. Para o simplificar méddulo detector de som (que ird ocupar na cabeca o
deixaram-se de lado as pecas mais pequenas (como lugar do compartimento provisério das pilhas e que,
parafusos e veios). Ja recebeu alguns destes elementos gracas a trés microfones, permitird que o robot localize
e ira receber outros com os fasciculos seguintes, no final fontes de som) e a camara CMOS (que sera
dos quais O SEU ROBOT podera reagir fazendo piscar o sistema de visdo do robot).

Camara CMOS
Situada no centro da
parte da frente da
cabeca de O SEU
ROBOT, permite-lhe
ver.

alguns LED e movendo a cabeca quando se toca nela.
Acrescentar-se-do outras funcdes a cabega pouco a pouco.

Cartao do modulo detector de som
Ocupara o lugar do compartimento
provisorio e utilizara trés microfones
para permitir que O SEU ROBOT
localize fontes sonoras.

Cartao do sensor de contacto
Quando terminar esta fase de montagem
(primeiros seis fasciculos) o robot podera
reagir quando lhe tocar na cabeca.




