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Z powodu sposobu sprzedazy produktu (OEM, bez ograniczen co do modyfikacji), Firma P.P.H.
WObit E.K.J Ober S.C. nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate w wyniku montazu,
uzytkowania sprzetu oraz oprogramowania z nim dostarczonego.

Warunkiem uwzglednienia reklamacji (w przypadku brakéw lub innych uszkodzen powstatych z
winy producenta) jest przedstawienie dowodu zakupu (faktury VAT).

Informacje zawarte w niniejszej instrukcji przygotowane zostaty z najwyzszg uwagga przez naszych
specjalistow i stuzg jako opis produktu bez ponoszenia jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w rozumieniu
prawa handlowego. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowac¢ o okreslonych
cechach lub przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania. Informacje te nie zwalniajg
uzytkownika z obowigzku poddania produktu wtasnej ocenie i sprawdzenia jego wiasciwosci.
Zastrzegamy sobie mozliwos$¢ zmiany parametréw produktéw bez powiadomienia.
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wykonywang musiat co$ spowodowa¢ swoje palce! potaczenia przed
czynnos¢. przykrecié. uszkodzenia. rozkrecaniem.
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1. Wstep

MOBOT-ARM1 jest konstrukcjg manipulatora robotycznego, opartg o popularne modelarskie serwa.

Pasjonaci robotyki mogg wykorzystaé opisywany manipulator jako podstawe do dalszej rozbudowy i
wyposazyé go w rozne czujniki. Przyktadowo mozna wykorzystac¢ czujniki sity okreslajgce sScisk ramion
chwytaka, czy czujniki odlegtosci pozwalajgce na lepszg orientacje robota w jego przestrzeni pracy.

Zamontowany na robocie mobilnym manipulator pozwala z kolei zblizy¢ sie do konstrukcji robotéw
policyjnych. Dodatkowo zamontowana na ramieniu manipulatora kamera pozwala na manipulacje
»,0czami” chwytaka.

Zaawansowani programisci mogg z kolei pokusic sie o realizacje wtasnego systemu wizyjnego. W oparciu
o sygnaty z kamery zamontowanej w otoczeniu manipulatora mozna np. sterowaé jego ruchem i
przenosi¢ wykryte prze kamere obiekty. Daje to nieskoriczone mozliwosci indywidualnego wykorzystania
robota w celach rozrywkowych edukacyjnych, a nawet praktycznych.

Ztozony manipulator Mobot-ARM1 z zamontowanymi serwami.
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2. Sktad zestawu

Rys. 1 Widok zestawu.

W sktad zestawu wchodza:

1. 1xptytadolna 13. zestaw nakretek M2,5

2. 1xpodstawa obrotowa 14. zestaw nakretek M3

3. 3 xsworzen 15. zestaw podktadek pod srubke M3
4. 3 xpierscien osadczy zewnetrzny 16. 6 x podktadka plastikowa

5. 6 x podktadka dystansowa 17. 5 xtulejki dystansowe

6. 2 xdystans z gwintem wewnetrznym M3 18. 1 x blaszka chwytaka

7. 1xramiel 19. 4 xtapka

8. 1 x ptytka z elektronika 20. 4 x dystans z gwintem wewnetrznym M3
9. 1xramie?2 21. 8xs$rubka M3

10. 1xramie3 22. 12 x opaski zaciskowe do kabli

11. zestaw Srubek M2,5 23. 2 xramie tapki chwytaka

12. zestaw Srubek M3 24. zestaw blachowkretéw

W dalszej czesci instrukcji numeracja elementow w opisach bedzie konsekwentna z powyzszym sktadem
zestawu oraz Btad! Nie mozna odnalei¢ Zrédta odwotania.

Narzedzia niezbedne do samodzielnego ztozenia robota:

= peseta, = wkretak ptaski i krzyzakowy, = klej montazowy do

= szczypce, = szczypce rozporowe do montazu zabezpieczania potgczen

= obcinaczki, pierScieni osadczych (zalecane) gwintowych

= nozyk do papieru, = wiertarka lub wkretarka z
wierttem o srednicy 3,2 mm
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3. Wyposazenie uzupetniajgce

Wyposazenie uzupetniajgce nie wchodzi w sktad oferowanego zestawu MOBOT-ARMS5. Nalezy je naby¢
we wiasnym zakresie w celu kompletnego montazu chwytaka.

W sktad wyposazenia uzupetniajgcego, wchodzg sugerowane do tej konstrukcji serwa modelarskie oraz
elektronika sterujaca:

1 szt. x Hitec HS-815BB (serwo duze)

2 szt. x Hitec HS-485HB (serwo Srednie)

1 szt. x Tower Pro MG995 (serwo srednie o zwiekszonym momencie z metalowymi zebatkami)
1 szt. x Tower Pro MG90  (serwo mate)

Elektronika sterujgca serwami MOBOT-SERVOC8

uAwNE

Mozina zastosowaé serwa innych producentéw lub inne modele. Serwa oferowane przez rdinych
producentéw powinny zachowywacd okreslone standardy, co do wymiardw, jednak nie ma gwarancji, ze
bedg one pasowaty do omawianej konstrukgcji.

Wyposazeniem uzupetniajgcym jest takze elektronika sterujgca serwami. Nalezy jg naby¢ osobno,
wykonaé we wtasnym zakresie lub zastosowac inny kontroler serwomechanizmaoéw.

Rys. 2 Zmontowany manipulator z pokazanymi serwami.

UWAGA: Zestaw nie zawiera napeddéw-serw modelarskich. Zalecanymi napedami sg
serwa producenta Hitec oraz Tower Pro podane wyzej. Inne napedy mogg nie pasowaé w
przeznaczone dla nich otwory oraz owiercenie pod sruby montazowe!
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4. Instrukcja ztozenia manipulatora

Instrukcja montazu manipulatora dzieli sie na kilka kolejnych etapdw opisanych ponizej:

= Montaz rolek fozyskujgcych do podstawy obrotowe;j

= Montaz serwa do podstawy obrotowe]j oraz podstawy obrotowej do ptyty dolnej
= Montaz orczykéw do ramion w odpowiednich miejscach

= Montaz sworzni oraz serw

= Montaz chwytaka

= Zamocowanie chwytaka do ramienia 3

= Montaz elektroniki

4.1. Montaz rolek tozyskujgcych do podstawy obrotowej

Do czynnosci tej potrzebne beda:

= 7 srubek M3x20

= 7 nakretek M3

= 4 podktadki

= Klej montazowy

= Wkretak krzyzakowy

Do podstawy obrotowej (poz.2) za pomocg $rubek (poz.12) zamocowac rolki (tulejki dystansowe poz.17) i
skreci¢ nie wyginajac ndzek podstawy obrotowej za pomocg nakretek (poz.14).

Rys. 3 Zabezpieczenie nakretek przed okrecaniem.

UWAGA!: Przed przykreceniem nakretki jak pokazano na
Rys.  posmaruj lekko gwint klejem w celu zabezpieczenia przed
samoczynnym rozkrecaniem.

® —==8

Pamietac nalezy o wtasciwym zatozeniu $rubek tepkami do srodka podstawy obrotowej oraz o wtasciwym
ustawienia dokreconych nakretek, aby nie haczyty one podczas obrotu o ptyte dolng (poz.1).
Przyktadowe potozenie $rub i nakretek pokazano na

Rys. ponizej.
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Rys. 4 Poprawne spozycjonowanie nakretek.

4.2. Montaz podstawy obrotowej

Do podstawy obrotowej (poz.2) przykrecamy serwo HS-485HB za pomocg s$rubek (poz.12), nakretek
(poz.14) i podktadek (poz.15) w taki sposdb, aby oska serwa byta skierowana w dét. Podktadki dajemy
pod nakretki. Podczas dokrecania, mozemy posmarowac gwint klejem montazowym, aby nakretka sie nie
odkrecata. Nakretki nalezy dokreci¢ z ,wyczuciem”, aby nie uszkodzi¢ mocowan serwa. Ztozone elementy
powinny wygladac jak na Rys. .

Rys. 5 Poprawne przykrecenie serwa.
Do ptyty dolnej (poz.1) nalezy przykreci¢ za pomocg Srubek element dystansujgcy oraz okragty orczyk
serwa wchodzgcy w sktad serwa. W orczyku wczesniej nalezy rozwierci¢ wierttem o Srednicy 3,2 mm dwa

otwory tak jak pokazano na zdjeciu ponizej. Kilka z przeciwlegtych par otworéw w orczyku powinna
pasowac do otwordéw w ptycie dolnej, wiec wystarczy je tylko rozwiercié.

Rys. 6 Poprawne rozwiercenie otworow.

Po przykreceniu orczyka zestaw powinien wygladac jak na Rys. .
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Rys. 7 Ptyta dolna z przykreconym orczykiem.

Tak ztozone elementy nalezy ze sobg zmontowac¢ skrecajgc za pomoca Srubki z zestawu z serwami, ktorg
wkreca sie w oske serwa. W celu spozycjonowania serwa nalezy je przekreci¢ w jedno ze skrajnych
potozen, a nastepnie ztozy¢ w pozycji w stosunku do podstawy tak jak na Rys. .

Rys. 8 Pozycjonowanie serwa.

UWAGA!: Montujac ptyte dolng do oski serwa nalezy pamietac o:

- pozycjonowaniu serwa, czyli ustawieniu go w skrajnym potozeniu i
wstawieniu w ptyte dolng w pozycji jak na Rys.

- dokreceniu srubki w oske serwa z odpowiednig sitg tak, by mozliwe byto
swobodne obracanie podstawy obrotowe] (poz.2) wzgledem ptyty dolnej
(poz.1).

@ ==3

4.3. Montaz orczykéw do ramion w odpowiednich miejscach.

W dolny otwér ramienia 1 widoczny na zdjeciu ponizej montujemy za pomocg dwéch blachowkretéw
(poz.24) przykrecajac od wewnetrznej strony ramienia orczyk bedacy w zestawie z serwem HS-815BB.

)

Rys. 9 Ramie 1 z przykreconym orczykiem.
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Nastepnie do ramienia 2 (poz.9) montujemy kolejno czarny orczyk od zestawu serwa MG995 i biaty
okragty orczyk z zestawu serwa HS-485HB przykrecajgc za pomocy wkretéw z zestawdw z serwami.
Wazne jest zeby wkrety miaty gwint na catej swojej dtugosci. Wkrety przykrecamy od wewnetrznej strony
ramienia tak jak pokazano na ponizszym zdjeciu.

B

Rys. 10 Ramie 2 z przykreconym orczykami.

i &

Rys. 11 Ucinanie ostrych koncéwek wkretow.

UWAGAL!: Po przykreceniu orczykéw koncowki wkretéw nalezy przycigé cgzkami jak
pokazano na
Rys. , aby ostre konce wkretéw nie wystawaty poza obrys ramienia.

4.4. Montaz sworzni, serw oraz ramion

Zanim do ramienia 1 (poz.7) wtozymy i przykrecimy serwo MG995 nalezy:

= QObrécic kable przy wyjsciu z obudowy serwa o 90° w delikatny sposdb uwazajac, aby ich nie uszkodzic¢
ani nie przerwac. Na

= Rys. pokazano widok ,A” przed obréceniem i widok ,,B” po obréceniu kabli.

= Wiozyé sworzen (poz.3) w otwor przeciwlegty otworowi montazowemu serwa.
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Rys. 12 Przesuniecie kabli na serwie.

W celu utatwienia wtozenia serwa dopuszcza sie lekkie odgiecie jednej z koicowek ramienia 1 tak jak
pokazano na Rys. , a po wtozeniu serwa nalezy je zagig¢ do pierwotnej pozycji.

Rys. 13 odgieta koricowka ramienia 1.

Nastepnie przykrecamy serwo po wczesniejszym zatozeniu na ,daszki” montazowe serwa -gumowe
naktadki znajdujacych sie w zestawie z serwem. Od strony oski serwa przykrecamy w dolnej czesci za
pomocg Srubek M3 (poz.12) z nakretkami M3 (poz.14), a w gbrnej czesci za pomocg Srubek M3 i
dystansoéw (poz.6). Z drugiej strony dystanséw (od strony zagietego kabla serwa) przykrecamy sie za
pomoca Srubek z tbem stozkowym jak widac na

Rys. .

Rys. 14 zamocowania serwa.
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UWAGA!: Dystanse (poz.6) mogg wymagac przyciecia ich do dtugosci ok. 28
mm. Dtugosé tg nalezy dopasowac do czesci przynaleznych tak, aby scianki
' ramienia byty réwnolegte wzgledem siebie.

[ ]

Pozycjonujemy serwo HS-815BB obracajgc za pomocg orczyka w skrajne potozenie w kierunku zgodnym
z ruchem wskazéwek zegara jak pokazano na Rys. .

gz

Rys. 15 Pozycjonowanie oski serwa.

Do podstawy obrotowej (poz.2) za pomocg $rubek, nakretek i podktadek (poz.12,14,15) przykrecamy
serwo HS-815BB w taki sposdb, aby oska byta skierowana do $rodka i zazebiamy jg z orczykiem wczesniej

przykreconym do ramienia 1 (poz.7) w takiej pozycji jak na
Rys. .

K

Rys. 16 Potozenie ramienia 1.

Za pomocg Srubki wkrecanej w oske dokrecamy orczyk do serwa jak widoczne jest to na zdjeciu ponizej.

MOBOT-ARM1 — instrukcja montazu 2010.11 @9

12



Rys. 17 Przykrecanie orczyka do serwa.

Po przeciwnej stronie montujemy sworzen (poz.3) wktadajgc pomiedzy koricdwke ramienial a ramie
podstawy obrotowej - podkfadke dystansowg (poz.5). W razie potrzeby z drugiej strony réwniez
zaktadamy podktadke, a w rowek sworznia zaktadamy pierscien osadczy zewnetrzny (poz.4) tak jak
pokazano na zdjeciu ponizej.

Rys. 18 Mocowanie sworznia.

Do tak zmontowanego zespotu dokrecamy ramie 2 (poz.9) do ramienia 1 (poz.7). Pamietaé nalezy, by
spozycjonowaé potozenie oski serwa MG995, czyli przekreci¢ za pomoca jakiegokolwiek orczyka w
skrajne potozenie w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara. Nastepnie orczyk wyciggamy.
Kierunek ruchu pokazany na

Rys. .
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Rys. 19 Pozycjonowanie oski serwa.

Przed zatozeniem ramienia 2 nalezy pamietac o zatozeniu na zamontowany wczes$niej sworzen (poz.3) w
ramieniu 1 - podkfadke dystansowg (poz.5), a nastepnie odpowiednim otworem w ndzce ramienia 2

wtozy¢ na sworzen.
Po przeciwlegtej stronie zaktadamy orczyk (czarny) z ramienia 2 na oske uprzednio spozycjonowanego

serwa w pozycji wzgledem ramienia 1 tak jak na Rys. .

Rys. 20 Pozycjonowanie ramion.

Nastepnie przykrecamy srubkg orczyk do oski serwa.

Po przeciwnej stronie w razie koniecznosci zaktadamy kolejng podktadke dystansowg i zapinamy na
sworzniu zabezpieczenie za pomocg szczypiec rozporowych do montazu pierscieni osadczych -
analogicznie jak w przypadku potgczenia ramienia 1 z podstawg obrotowg (Rys. ). Ztozone w ten sposéb
potaczenie powinno wygladac jak na zdjeciu ponize;.

14
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Rys. 21 Montaz sworznia.

UWAGA: W przegubie tj. miejscu pofaczenia ramienia 1 z ramieniem 2 nalezy zwrdcic¢
uwage, czy srubki o thie stozkowym zamocowane w dystansach ramienia 1 nie chaczg o
wewnetrzng ptaszczyzne ramienia 2. Jezeli tak to nalezy wykonaé delikatne sfazownie
otwordw na srubki w ramieniu 1 od zewnetrznej jego strony, aby tby srubek bardziej sie
schowaty.

Przed montazem ramienia 3, pozycjonujemy serwo HS-485HB w sposéb identyczny do tego jak
pozycjonowane zostato serwo MG995 wedtug
Rys. .

Wktadamy od strony wewnetrznej ramienia 3 (poz.10) sworzen (poz.3), a nastepnie przykrecamy serwo
HS-485HB za pomocy srubek, podkfadek i nakretek. Tak skrecony podzespét powinien wyglgdac jak na
Rys. .

Rys. 22 Ramie 3 z zamontowanym serwem.

Ramie 3 z zamontowanym serwem mocujemy do ramienia 2 w pozycji pokazanej na
Rys. .
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Rys. 23 Pozycjonowanie ramienia 3 w stosunku do ramienia 2.

Pamietac nalezy, aby na sworzniu pomiedzy ramieniem 2 i ramieniem 3 da¢ podktadke dystansujgca oraz
od strony zewnetrznej tego potgczenia zatozy¢ kolejng podktadke dystansujgca i zamontowad na
sworzniu pierscien osadczy. Poprawnie ztozone potaczenie pokazano na

Rys. .

Rys. 24 Potaczenie z podktadkami dystansujacymi.

Nastepnie przykrecamy w srodek oski serwa Srubke taczaca serwo z orczykiem.

16
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3.5 Montaz chwytaka

Skrecamy ze sobg dwa komplety tapek z elementow:

= tapka (poz.19)
= Dystans (poz.20

)

= Srubka M3 (poz.21)

Pomiedzy tapki w

Rys. 25 tapka chwytaka.

miejscu otwordw na Srube mocujgcy z blaszkg chwytaka (poz.18) wktadamy tulejke

dystansowg (poz.17) i skrecamy za pomocg srubek, nakretek i podktadek doktadnie w taki sposéb jak jest

to pokazane na
Rys. .

Rys. 26 Zamocowanie fapek z blaszka chwytaka.

UWAGA: Umieszczenie podktadek pomiedzy tapkami (poz19), a blaszkg chwytaka
(p0z.18) sg istotne ze wzgledu na unikniecie wiekszej powierzchni tarcia
wspotpracujgcych ze sobg elementdéw. Jezeli okaze sie , ze luz nie zostat wykasowany, to
nalezy dodac po obu stronach jeszcze po jednej podktadce.

!

UWAGA: Srubki nalezy pokryé klejem montazowym, aby zapobiec
samoczynnemu luzowaniu sie nakretek.

Nalezy pamieta¢ o odpowiednim dokreceniu nakretek tak, aby tapki mogty
sie poruszac bez wiekszych oporow.

Do blaszki chwytaka przykrecamy za pomoca srubek i nakretek M2,5 (poz.11,13) serwo MG90 w sposdb

pokazany na Rys. .
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Rys. 27 Zamocowanie serwa MG 90.

Nastepnie przygotowujemy zestaw ciegien do chwytaka:

= Orczyk z zestawu serwa rozwiercamy wierttem o srednicy =2 mm czwarty otwor od $rodka z jedneji z
drugiej strony

= W rozwiercony otwoér wkrecamy wkret z ramieniem tapki chwytaka (poz.23) z jednej i z drugiej strony
(Rys. ,A”)

= Cazkami odcinamy wystajgce czesci wkretoéw (Rys. ,,B”)

= Obcinamy cazkami dalszg czes¢ orczyka, aby nie haczyt podczas obrotu o blaszke chwytaka (poz.18)
(Rys. ,,C”").

Rys. 28 Montaz ramienia fapki z orczykiem.

UWAGA!: Podczas rozwiercania otworéw w orczyku nalezy zwrécic szczegdlng uwage,
aby nie rozwiercac wierttem o wiekszej srednicy niz zalecana, bo mogtoby to
spowodowac uszkodzenie orczyka.

Poprawnie ztozony zestaw powinien wygladaé jak na
Rys. .
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Rys. 29 Ramiona tapki z orczykiem.

Nastepnie pozycjonujemy potozenie oski serwa MG90 ustawiajac oske w Srodkowym potozeniu jego
zakresu ruchu i przykrecamy wczesniej wykonany orczyk z ciegnami w pozycji jak naRys. .

Rys. 30 Pozycjonowanie oski serwa.

Za pomoca wkretow z wyposazenia serwa HS-15BB (lub, gdy takimi nie dysponujemy to wykorzystujemy
Srubki M 2,5) skrecamy ze sobg ramie 3 (poz.10) i blaszke mocujaca tapki (poz.18). Wkrety wkrecamy w
$Srodkowy z pieciu otwordow wywierconych w tapkach. Wystajgce koncowki wkretéw ucinamy
obcinaczami. Tak skrecony zestaw powinien wygladad jak na

Rys. .

Rys. 31 Poprawnie zmontowany chwytak.
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4.5. Montaz chwytaka do ramienia 3

Ztozony wczeéniej chwytak montujemy do ramienia 3 za pomoca dwéch $rub M 2,5 z nakretkami. Sruby
przektadamy od strony chwytaka przez otwory w blaszce chwytaka (poz.18) i ramienia 3 (poz.10). Po
przetozeniu Srubek koncéwki moziemy posmarowac klejem montazowym i nakrecamy nakretki.
Poprawnie zmontowany zespdl powinien wygladac jak na Rys. .

Rys. 32 Poprawne zamontowanie chwytak do ramienia 3.

4.6. Montaz ptytki z elektronika

Na srubki M3 zaktadamy plastikowe podkfadki, nastepnie przektadamy przez ptytke z elektronikg od
strony z gniazdami potgczen. Od ,tylnej” strony ptytki zaktadamy na sruby plastikowe dystanse, aby tylna
czes$¢ ptytki nie stykata sie z ramieniem 1 (poz.7). Przektadamy s$rubki przez odpowiednie otwory
montazowe w ramieniu 1 i przykrecamy nakretkami smarujgc wczesniej gwint Srubek klejem
montazowym.

Poprawnie zamontowana ptytka powinna wygladac jak na zdjeciach ponizej.
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Rys. 33 Zamontowana ptytka z elektronika.
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5. Wymiary gabarytowe
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Rys. 34 Wymiary gabarytowe — manipulator ,wyprostowany”.
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Rys. 35 Wymiary gabarytowe — manipulator ,,ztozony”.
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Rys. 36 Wymiary gabarytowe — chwytak.

MOBOT-ARM1 —instrukcja montazu 2010.11

@



