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CONSIDERAGCOES INICIAIS

A Plataforma Robdtica JC-ARM |, desenvolvida pela
ExtremeMakers, € um kit de montagem de alta
qualidade para quem busca se aventurar no mundo da
robotica e eletrénica. Com seu design exclusivo, o JC-
ARM | é um braco robdtico versatil e resistente. Vem
equipado com dois servomotores, modelo MG995, que
possuem alto torque e sao ideais para o levantamento e
manipulacao de cargas.

Com esses servomotores, o JC-ARM | consegue
Mmanipular cargas mais pesadas do que a maioria dos
bracos robdticos disponiveis no mercado. Além disso, ele
acompanha outros dois micro-servomotores, modelo 9G
(SG90), para a rotagao da base e para o acionamento da
garra robdtica, oferecendo diversas opcdes de controle e
movimento.

Em relacao a programacao, o bragco possui uma
biblioteca exclusiva, desenvolvida pela equipe de
engenheiros da ExtremeMakers, tornando seu uso muito
mais simples junto a IDE do Arduino. Isso oferece uma
excelente opg¢ao tanto para iniciantes quanto para
experientes na area, uma vez que a biblioteca apresenta
recursos avancados, porém de facil implementacao.

O JC-ARM | é uma escolha que oferece uma experiéncia
Unica de aprendizado. Com ele, vocé podera montar
projetos incriveis e desenvolver habilidades em eletrénica
e programacao para se preparar para o futuro.

CARACTERISTICAS

Material das estruturas: Acrilico
Dimensodes da estrutura do braco:
Comprimento maximo: 325 mm
Largura maxima: 114 mm
Altura maxima: 248 mm




CARACTERISTICAS (CONTINUAGCAO)

Dimensdes da central de controle:
Comprimento: 126 mm
Largura: 82 mm
Altura: 67 mm

Peso: 540 g

ITENS INCLUSOS

01 - Estrutura do braco em acrilico (pecas A, B, Ce D)

01 - Estrutura da central de controle em acrilico (pecas E)
02 - Servomotor modelo MG995

02 - Servomotor modelo 9G (SG90)

02 - Moédulo joystick

05 - Cabo extensor para servomotor de 3 vias de 200 mm
20 - Cabo jumper fémea/fémea de 200 mm

05 - Parafuso Phillips soberbo 2,2 x 6 mm

12 - Parafuso Phillips M2,5 x10 mm

18 - Parafuso Phillips M3 x 6 mm

10 - Parafuso Phillips M3 x 8 mm

21 - Parafuso Phillips M3 x 10 mm

04 - Parafuso Phillips M3 x 16 mm

04 - Parafuso Phillips M3 x 30 mm

12 - Porca M2,5

18 - Porca M3

08 - Pés de siliconede 12 x 4 mm

06 - Esferas de 6 mm de diametro

01 - Gabarito dos parafusos e porcas

IMPORTANTE

A plataforma robdtica JC-ARM | ndao € um brinquedo. Foi
desenvolvida para ser utilizada por jovens, hobbystas,
professores e estudantes com idade acima de 14 anos.

“ATENCAO! NAO RECOMENDAVEL PARA CRIANCAS
MENORES DE 3 (TRES) ANOS POR CONTER PARTE(S)
PEQUENA(S) QUE PODE(M) SER ENGOLIDA(S) OU

ASPIRADA(S)."




CONSIDERAGOES PARA A MONTAGEM

A equipe de engenheiros da ExtremeMakers sugere que
vocé monte seu JC-ARM | sobre uma mesa, em um local
com boa iluminacao. Previamente, vocé precisara de uma
chave Phillips, de um computador com a IDE do Arduino
instalada e dos componentes eletrénicos para controle
do seu brago robdtico, que pode ser uma placa Arduino
Uno ou compativel, um Sensor Shield V5.0, uma fonte de
alimentacdo de 9V e um cabo USB. E importante
destacar que esses componentes eletrénicos sugeridos
nao acompanham o produto JC-ARM |.

Ao retirar os componentes das embalagens, note que
todas as pecas produzidas em acrilico possuem uma
pelicula de protecao transparente nas faces. Essas
peliculas devem ser removidas antes de vocé iniciar a
montagem. Vale destacar que essas peliculas, assim
como todas as embalagens utilizadas no produto, sao de
materiais reciclaveis, portanto descarte-os em local
apropriado. O meio ambiente agradece essa nossa agao!
Neste manual, o procedimento de montagem do seu JC-
ARM | foi dividido em treze etapas. A Etapa O consiste na
montagem de um circuito eletrénico para ajustar o
angulo do eixo dos servomotores que integram o braco
robdtico. As Etapas de 1 a 12 referem-se a montagem
mecanica do JC-ARM I.

Antes de iniciar a montagem, sugerimos que mantenha
as pecas de acrilico, ja sem as peliculas de protecao,
separadas por conjunto (A, B, C, D e E), e os
componentes, principalmente os parafusos e porcas,
separados por modelo.

Os parafusos, porcas e esferas de rolamento sao enviados
em uma embalagem plastica com todos dentro. O JC-
ARM | acompanha um gabarito, desenvolvido pela
Extreme Makers, para facilitar a separacao dos parafusos
e porcas gque serao utilizados nas etapas de montagem

do seu braco robadtico.




CONSIDERACOES PARA A MONTAGEM

Apenas os parafusos soberbo 2x4mm (x2) e 2x8mm (x4)
sao enviados junto com as embalagens dos
Servomotores 9G, e os parafusos M3x5mm (x2) sao
enviados junto com as embalagens dos Servomotores
MG995.

Atencao! Nas etapas de montagem em que o parafuso
é fixado diretamente na peca de acrilico, ou seja, sem
o uso de porca, certifique-se que o parafuso esta
devidamente alinhado com o furo e o aparafuse até
encostar, sem apertar. Esse procedimento evitara que
as pecas de acrilico trinquem, pois sao extremamente
frageis.




Acrilico 3mm preto

Acrilico 2mm preto

Acrilico 3mm preto

PECAS A
(x1) (x1)

Acrilico 3mm preto Acrilico 2mm preto

(x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 4mm preto
(x1) (x1)
Acrilico 3mm colorido Acrilico 3mm colorido




PECAS B

(x1) (x1)

Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto
(x1) (x1)

Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto
(x1) (x1)

Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto




PECAS B

(x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto

(x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm colorido

®

(x4)
Acrilico 3mm preto




PECAS C

(x1) (x1) (x1)
Acrilico 3mm colorido Acrilico 3mm colorido Acrilico 3mm preto

(x1) (x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto

(x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto




PECAS D

(x1)
Acrilico 3mm preto

(x1)
Acrilico 3mm preto

(x1)
Acrilico 3mm preto

(x1)
Acrilico 3mm preto




PECAS D

(x4) (x2)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm colorido

(x2)
Acrilico 3mm colorido




PECAS E

(x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto

(x1) (x1)
Acrilico 3mm colorido Acrilico 3mm preto




PECAS E

(x1) (x1)
Acrilico 3mm preto Acrilico 3mm preto




ACESSORIOS E FIXADORES

&

(x2)

Parafuso soberbo 2x4mm
(acompanha o Servomotor 9G)

&

(x12)
Parafuso M2,5x10mm

&

(x10)
Parafuso M3x8mm

(x4)
Parafuso M3x30mm

v

(x4)

Parafuso soberbo 2x8mm
(acompanha o Servomotor 9G)

&

(x2)
Parafuso M3x5mm

(acompanha o Servomotor MG995)

&

(x21)
Parafuso M3x10mm

®

(x12)
Porca M2,5

&

(x5)

Parafuso soberbo 2,2x6mm

&

(x18)
Parafuso M3xemm

&

(x4)
Parafuso M3xlemm

¢

(x18)
Porca M3




ACESSORIOS E FIXADORES

(x2) (x2) (x2)
Servomotor 9G Servomotor MG995 Acoplamento redondo
(acompanha o Servomotor MG995)

(x1) (x1) (x2)
Acoplamento de aba simples Acoplamento de aba dupla Modulo joystick
(acompanha o Servomotor 9G) (acompanha o Servomotor 9G)

@)

(x6) (x18) (x1)
Esfera plastica de 6mm Pé de silicone de 12x4mm Elastico
de diametro




ACESSORIOS E FIXADORES




ETAPA O

Circuito para ajuste dos angulos dos servomotores:

Antes de iniciar a montagem mecanica do seu JC-ARM |,
VOCE& precisara montar um circuito eletrénico, responsavel
por ajustar o angulo dos eixos dos servomotores, para
gue possa realizar as Etapas 1, 2, 5 e 9, detalhadas adiante
nesse manual.

Nesta aplicagao, optamos por utilizar a placa de
desenvolvimento Arduino Uno, por ser o modelo mais
comum e difundido no universo da robotica.

Para a montagem do circuito eletrénico, vocé precisara
dos seguintes componentes:

01 - Servomotor

01 - Arduino Uno R3 (ou compativel) - ndo incluso

01 - Médulo Sensor Shield V5.0 - ndo incluso

Note que os componentes Arduino Uno R3 (ou
compativel) e mddulo Sensor Shield V50 nao
acompanham o produto JC-ARM I.

Na descricao dos componentes, o servomotor aparece de
modo genérico, pois o modelo (MG995 ou 9G) sera
detalhado na etapa de montagem mecanica do braco
robdtico.




ETAPA 0.1

Conecte o modulo Sensor Shield V5.0 a sua placa de
desenvolvimento Arduino Uno R3 (ou compativel),
conforme representado a seguir.

LCD-Parallel LCD-Serial

AREF GND 13 12 1 10 9 8 ? L 5§ 4

Arduino Sensor Shield v5.0
V1.1
G I I TX RX -

v con
RESET

s I sCL spA -
AD AL A2 A3 A4 A5 TIIC

APC220
Bluetooth

m  POWER ANALOG IN .
M 5V GND VIN 0 1 2 3 4 5

(%}
m

LIFOL +

J22A AN

Arduino Uno R3 Moddulo Sensor Shield V5.0




ETAPA 0.2

Faca o upload desse programa em sua placa de
desenvolvimento Arduino para, posteriormente,
rotacionar os eixos dos servomotores do braco robotico
para os angulos de montagem. Os servomotores serao
conectados a esse circuito eletrénico em etapas futuras
(Etapas1,2,5€9).

//[Extreme Makers
//Programa para a montagem do JC-ARM |

#include <Servo.h>

Servo servoVerticalPin;
Servo servoHorizontalPin;
Servo servoBasePin;
Servo servoClawPin;

void setup() {
Serial.begin(9600);
servoVerticalPin.attach(11);
servoHorizontalPin.attach(10);
servoBasePin.attach(9);
servoClawPin.attach(8);
servoVerticalPin.write(0);
servoHorizontalPin.write(90);
servoBasePin.write(90);
servoClawPin.write(0);

}

void loop() {
}




ETAPA 1

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Peca A-01 Peca A-03

(x1) (x1)
Servomotor MG995 Acoplamento redondo
(acompanha o Servomotor MG995)

& &

(x1) (x4)
Parafuso M3x5mm Parafuso M3x8mm
(acompanha o Servomotor MG995)

(x1)
Peca B-01

&

(x1)
Parafuso soberbo
2,2x6mm




ETAPA 1.1

Parafuso M3x8mm (x4)

Servomotor MG995

Cabo do servomotor

Posicione o Servomotor MG995 junto as pecgas A-O1 e A-
03, conforme apresentado na figura. Para auxiliar na
montagem, vocé pode se orientar pela posicao do cabo
de alimentagcao do servomotor. Em seguida, utilize
guatro parafusos M3x8mm para fixar o servomotor junto
as pecas.

Nessa etapa, assim como em vdrias outras
descritas nesse manual, o parafuso é fixado
diretamente em uma pec¢a de acrilico, portanto fixe-
o até encostar, sem apertar demais, pois o acrilico
pode trincar.




RESULTADO DA ETAPA 1.1

ETAPA 1.2

Acoplamento que acompanha
o Servomotor MG995

Parafuso soberbo 2,2x6mm

Posicione o acoplamento do Servomotor MG995 junto a
peca B-01, fixando-o através de um parafuso soberbo
2,2x6mm.

Atencdo! O servomotor MG995 é fornecido com
quatro modelos de acoplamento, portanto

selecione o modelo circular, conforme a figura.



RESULTADO DA ETAPA 1.2

ETAPA 1.3

Conecte o Servomotor MG995 na Porta 11 do circuito
eletrénico, montado na Etapa O, como indicado a seguir.
Isso garantird que esse servomotor esteja com seu eixo
posicionado no angulo de 0° para continuar com o
processo de montagem do braco robdtico.

L{D-Parallel

AREF GNB 13 12 1018 9 8 7 b 5

Arduino Sensor Shield v5.0
Vi.1

APC220
Bluetooth




CONTINUAGCAO DA ETAPA 1.3

Com o Servomotor MG995 configurado para o angulo 0°,
note que a peca B-01, do conjunto obtido no Passo 1.2,
deve ser montada na posicao vertical e apontada para
cima.

Parafuso M3x5mm que acompanha
o0 Servomotor MG995

Durante essa montagem, mantenha o servomotor
conectado ao circuito eletrénico para garantir que nao
saia do angulo 0°.

ApOos realizar o aperto do parafuso M3x5mm, que fixa o
acoplamento ao eixo, vocé podera desconectar o
servomotor do circuito eletrénico.

Fixar o servomotor em um dangulo incorreto causard
problemas no funcionamento do braco, podendo
ocasionar a quebra de pecas ou danificar o proprio
servomotor.




RESULTADO DA ETAPA 1.3

Vista 1

Vista 2




ETAPA 2

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Peca A-02 Peca A-04

(x1) (x1)
Servomotor MG995 Acoplamento redondo
(acompanha o Servomotor MG995)

& &

(x1) (x4)
Parafuso M3x5mm Parafuso M3x8mm
(acompanha o Servomotor MG995)

(x1)
Peca B-05

&

(x1)
Parafuso soberbo
2,2x6mm




ETAPA 2.1

Servomotor MG995

Parafuso M3x8mm (x4)

Cabo do servomotor

Posicione o Servomotor MG995 junto as pecas A-02 e A-
04. Para auxiliar na montagem, vocé pode se orientar
pela posicao do cabo de alimentacao do servomotor. Em
seguida, utilize quatro parafusos M3x8mm para fixar o
servomotor junto as pecgas.

Lembre-se de fixar esses parafusos até encostarem,
sem apertar demais, pois as peg¢as de acrilico
podem trincar.




RESULTADO DA ETAPA 2.1

ETAPA 2.2
D)
]
o
. Acoplamento que acompanha
Z o Servomotor MG995
Parafuso soberbo 2,2x6mm

Selecione o aclopamento circular que acompanha o
servomotor MG995 e posicione-o junto a peca B-05,
conforme indicado na figura, fixando-o com um parafuso

soberbo 2,2x6mm.



RESULTADO DA ETAPA 2.2




ETAPA 2.3

Conecte o Servomotor MG995 na Porta 10 do circuito
eletrénico, montado na Etapa O, como indicado a seguir.
Isso garantirda que esse servomotor esteja com seu eixo
posicionado no angulo de 90° para continuar com o
processo de montagem do braco robaético.

(D-Parallel LCD-Serial

6
Vo
3

WREF GHD 13 12 1L 10 9 8

Arduino Sensor Shield v5.0
V1.1
G E = |

RESET i
3 ECL SDA =+
AD AL A2 A3 A4 45 TIC

APC220
Bluetooth

m  POWER
& @ 5V GND VIN

v
™

URFOL + ¥

33A AN9




CONTINUAGCAO DA ETAPA 2.3

Note que a peca B-05, do conjunto obtido no Passo 2.2,
deve ser montada na posi¢cao vertical e apontada para
cima, com o Servomotor MG995 configurado para o

angulo de 90¢.

B\
3

B-85

Parafuso M3x5mm que acompanha
0 Servomotor MG995

Durante essa montagem, mantenha o servomotor
conectado ao circuito eletrénico para garantir que nao
saia do angulo de 90°.

Apobs realizar o aperto do parafuso M3x5mm, que fixa o
acoplamento ao eixo, vocé podera desconectar o
servomotor do circuito eletrénico.

Fixar o servomotor em um dangulo incorreto causard
problemas no funcionamento do braco, podendo
ocasionar a quebra de pecas ou danificar o proprio

servomotor.




RESULTADOS DA ETAPA 2.3

Vista 2




(x1)
Servomotor 9G

&

(x2)
Parafuso soberbo 2x8mm
(acompanha o Servomotor 9G)

ETAPA 3

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Peca A-05 Peca A-06

&

(x4)
Parafuso M3xemm




ETAPA 3.1

Parafuso M3x6mm (x4)

Posicione a peca A-0O5 sobre a peca A-06, conforme
indicado na figura. Utilize quatro parafusos M3x6mm
para fixar as pecas. Lembre-se de fixar esses parafusos até
encostarem, sem apertar demais.

RESULTADO DA ETAPA 3.1




ETAPA 3.2

Parafuso soberbo 2x8mm que
acompanha o Servomotor 9G (x2)

Servomotor 9G

Posicione o Servomotor 9G sobre o conjunto montado na
etapa anterior, conforme apresentado na figura. Para
auxiliar na montagem, vocé pode se orientar pela posicao
do cabo de alimentagcao do servomotor. Em seguida,
utilize dois parafusos soberbos M2x8mm, que
acompanham o servomotor, para fixa-lo no conjunto.
Lembre-se de fixar esses parafusos até encostarem, ou
seja, sem apertar.

RESULTADOS DA ETAPA 3.2

Vista 1




CONTINUACAO DOS RESULTADOS DA ETAPA 3.2

Eixo do Servomotor 9G

Vista 2

Nessa vista inferior, &€ possivel observar que o eixo do
Servomotor 9G fica posicionado no centro da peca A-06.




ETAPA 4

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Peca A-07 Peca B-04

&

(x1)
Parafuso M3xemm




ETAPA 4.1

Peca B-04

Parafuso M3x6mm

Posicione a peca A-07 junto a peca B-04, conforme
mostrado na figura. Note que a peca B-04 possui dois
furos retangulares, sendo o furo maior voltado para a
parte inferior, mais proximo da peca A-07.

Em seguida, utilize um parafuso M3xemm para fixar as
pecas. A peca B-04 deve rotacionar sem interferéncia, por
isso aperte o parafuso até encostar e, em seguida, solte-o
Y. de volta.




RESULTADOS DA ETAPA 4.1

Vista 1

Nessa outra vista, € possivel
observar a posicao relativa
das pecas utilizadas nessa
montagem.

Vista 2




ETAPAS

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Conjunto montado na Etapa 3 Peca D-01

AN

(x1)
Acoplamento de aba dupla
(acompanha o Servomotor 9G)

&

(x1)
Parafuso soberbo 2x4mm
(acompanha o Servomotor 9G)

&

(x1) (x2)
Peca D-02 Parafuso soberbo 2,2x6mm

O &

(x6) (x4)
Esfera plastica de 6mm Parafuso M3x6mm
de diametro

®

(x2)
Porca M3




ETAPA 5.1

Parafuso soberbo 2,2x6mm (x2)

Acoplamento que acompanha
o0 Servomotor 9G

T

L=
@
e’
oo

Posicione o acoplamento de aba dupla, que é fornecido
junto ao Servomotor 9G, na parte inferior da peca D-02,
fixando-o por meio de dois parafusos soberbos 2,2x6mm.

Atencdo! O Servomotor 9G é fornecido com trés
modelos de acoplamento, portanto utilize nesta

etapa o modelo de aba dupla, de acordo com a
figura.




RESULTADOS DA ETAPA 5.1




CONTINUAGCAO DA ETAPA 5.2

Posicione a peca D-01 sobre o conjunto montado na
etapa anterior, fixando-a através de quatro parafusos
M3xemm, inseridos na parte inferior da peca D-02, de
baixo para cima, conforme demonstrado na figura.
Lembre-se de fixar esses parafusos até encostarem, ou
seja, sem apertar.

RESULTADO DA ETAPA 5.2




ETAPA 5.3

Esferas de 6rmm de
didametro (x6)

Posicione as esferas plasticas de 6mm de diametro nos
furos da peca D-01, conforme indicado na figura. Essas
esferas atuarao como um rolamento, garantindo uma
rotacao suave da base do braco robdtico.

RESULTADO DA ETAPA 5.3




ETAPA 5.4

Conecte o Servomotor 9G, do conjunto montado na
Etapa 3, na Porta 9 do circuito eletrébnico, obtido na
Etapa O, como mostrado a seguir. Isso garantira que esse
servomotor esteja com seu eixo posicionado no angulo
de 90° para continuar com o processo de montagem do
braco robdtico.

LCD=Para 1 L LCD=-Serial

AREF GND 13 12 1 w0 9§ L] 7 B 5 M

Arduino Sensor Shield v5.
V1.1

T* RX =

Com
RESET

APC220
Bluetooth

-
“ om POWER ANALOG IN .

® & 5V GND VIN 0D 1 2 3 4 5

URFOL + ¥

22A ON9




ETAPA 5.4

Antes de fixar o parafuso soberbo 2x4mm, observe que os
conjuntos devem ser montados conforme o alinhamento
apresentado na figura.

Parafuso soberbo 2x4mm que
acompanha o Servomotor 9G

Confira se os nomes das pecas “A-05" e “D-01" coincidem
durante a montagem, ou seja, se estdo na mMmesma
direcao e sentido. Conferir esse alinhamento ¢é
extremamente importante, pois garantira que a base do
braco robdtico possa rotacionar 90° nos sentidos horario
e anti-horario, simetricamente.

Durante esta etapa, mantenha o servomotor conectado
ao circuito eletrénico para garantir que nao saia do

angulo 90°.




CONTINUACAO DA ETAPA 5.4

Além disso, € extremamente importante ajustar o aperto
do parafuso soberbo 2x4mm, que fixa o acoplamento ao
eixo do Servomotor 9G, para permitir que o servomotor
rotacione livremente a base do braco robodtico sobre as
esferas, que atuam como um mancal de rolamento axial.

Portanto, apenas encoste esse parafuso, sem apertar.
Isso evitara a queima desse Servomotor 9G por
sobrecarga.

Apds realizar esse procedimento, o servomotor pode ser
desconectado do circuito eletrénico.

RESULTADO DA ETAPA 5.4




ETAPA 5.5

Porca M3 (x2)

Com o eixo do servomotor em 90°,
essas faces devem estar paralelas.

Posicione as duas porcas M3 nos rasgos da peca A-05,
como mostra a figura.

RESULTADOS DA ETAPA 5.5

Vista 1




RESULTADOS DA ETAPA 5.5

Vista 2




ETAPA 6

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Conjunto montado na Etapa 1 Conjunto montado na Etapa 2

(x1) (x1)
Conjunto montado na Etapa 4 Conjunto montado na Etapa 5




Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Peca A-08 Peca A-09
(x8)
Parafuso M3x10mm
(x1) (x6)

Peca B-10 Porca M3




ETAPA 6.1

Parafuso M3x10mm

Porca M3

Posicione a peca B-05, do conjunto montado na Etapa 2,
junto a peca B-10, conforme mostrado na figura.

Insira a porca M3 no rasgo indicado na peca B-10 e, em
seguida, una as pecas B-05 e B-10 através de um parafuso
M3x10mm, que sera fixado junto a porca M3.




RESULTADO DA ETAPA 6.1




ETAPA 6.2

Peca B-04

Parafuso M3x10mm

Porca M3

Posicione a peca B-04, do conjunto montado na Etapa 4,
junto a peca B-10, que foi fixada a peca B-05 na Etapa 6.1,
conforme mostrado na figura.

Insira a porca M3 no rasgo indicado na peca B-10 e, em
seguida, una as pecas B-04 e B-10 através de um
parafuso M3x10mm, que sera fixado junto a porca M3.




RESULTADO DA ETAPA 6.2




ETAPA 6.3

Parafuso M3x10mm

Posicione o conjunto montado na etapa anterior sobre o

conjunto obtido na etapa 5.
Encaixe as pecas A-02 e A-07, que agora integram o
conjunto montado na etapa anterior, junto a peca A-05.




ETAPA 6.3

Insira o parafuso M3x10mm, que fara a fixacao da peca A-
02 junto a peca A-05 sendo unido a porca M3,
anteriormente posicionada no rasgo da peca A-05.




RESULTADO DA ETAPA 6.3




ETAPA 6.4

Peca A-08

Porca M3 (x2)

Parafuso M3x10mm (x2)

Peca A-02

Encaixe a peca A-08 junto a peca A-02, que integra o
conjunto montado na etapa anterior, como indicado na
figura. Insira uma porca M3 no rasgo da peca A-08. Fixe o
parafuso M3x10mm na porca da peca A-08, unindo-a a
peca A-O2.

Encaixe a peca A-09 junto a peca A-02. Insira uma porca
M3 no rasgo da peca A-09. Por fim, utilize um parafuso
M3x10mm para a fixacao da peca A-09 junto a peca A-02,
sendo parafusado na porca M3.




RESULTADO DA ETAPA 6.4




ETAPA 6.5

Parafuso M3x10mm (x3)

Porca M3 (x2)

Posicione o conjunto montado na etapa 1 ao lado do
conjunto montado na etapa anterior.

Encaixe a peca A-0O1, do conjunto montado na etapa 1,
junto as pecas A-05, A-08 e A-09, que fazem parte do
conjunto montado na etapa anterior.

Insira uma porca M3 no rasgo da peca A-O8 e uma porca
M3 no rasgo da peca A-09.




ETAPA 6.5

Utilize trés parafusos M3x10mm para fixar a peca A-O1 nas
pecas A-05, A-08 e A-09, sendo todos parafusados as
porcas M3, que foram posicionadas nas pecas.




RESULTADOS DA ETAPA 6.5

Vista 1




RESULTADOS DA ETAPA 6.5

Vista 2




ETAPA 7

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x3)
Parafuso M3xemm

(x1) (x1)
Conjunto montado na Etapa 6 Peca B-02

(x1)
Peca B-03




ETAPA 7.1

Parafuso M3x6mm

Posicione a peca B-03 na peca B-04, fixando-a por meio
de um parafuso M3xemm.

A peca B-03 deve rotacionar sem interferéncia, por isso
aperte o parafuso até encostar e, em seguida, solte-o ¥4

de volta.




RESULTADO DA ETAPA 7.1




ETAPA 7.2

TH-_

Parafuso M3x6mm (x2)

Atencdo! As pegcas B-02 e B-06 sdo semelhantes,
mudando apenas o diGmetro de um dos furos.
Cuidado para nGo confundir e usar a peca errada
nessa etapa!

Posicione a peca B-02 entre as pecas B-01 e B-03, €, em
seguida, utilize dois parafusos M3xemm para sua fixagao.
Lembre-se que as pecas B-01, B-02 e B-03 devem
movimentar sem interferéncia, por isso aperte os
parafusos utilizados nessa etapa até encostarem e, em

seguida, solte-os ¥ de volta.



RESULTADO DA ETAPA 7.2




ETAPA 8

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1)
Peca B-06

(x1) (x1)

Conjunto montado na Etapa 7 Peca B-07
(x1) (x1)

Peca B-08 Peca B-09
(x1) (x2) (x2)

Peca B-11 Parafuso M3x6mm  Parafuso M3x10mm




ETAPA 8.1

Parafuso M3x6mm

Parafuso M3x10mm

Posicione a peca B-07 a frente das pecas B-08 e B-09,
conforme indicado.

Fixe a peca B-07 junto a peca B-09 através de um
parafuso M3xemm. Essas pecas devem movimentar sem
interferéncia, por isso aperte esse parafuso até encostar e,
em seguida, solte-o ¥ de volta.

Em seguida, insira um parafuso M3x10mm nos furos
indicados das pecas B-07 e B-08, mantendo-as nessa
posicao. Posteriormente, esse parafuso fixara essas pecas
junto a B-05 (Etapa 8.2).




RESULTADO DA ETAPA 8.1




ETAPA 8.2

Posicione o conjunto montado na Etapa 8.1 no conjunto
montado na Etapa 7, fixando-os por meio do parafuso
M3x10mm, que foi inserido nas pecas B-07 e B-08 na
Etapa 8.1.

As pecas B-05, B-07 e B-08 devem movimentar sem
interferéncia, por isso aperte esse parafuso até encostar e,

em seguida, solte-o ¥4 de volta.




RESULTADO DA ETAPA 8.2




ETAPA 8.3

Parafuso M3x6mm

Parafuso M3x10mm

Posicione as pecas B-06 e B-11 (espacador) no conjunto
montado na Etapa 8.2, conforme apresentado na figura.
Utilize um parafuso M3xemm para unir a peca B-07 com
a peca B-06 e um parafuso M3x10mm para unir as pegas
A-02 e B-11 (espacador) com a peca B-06.

Lembre-se que essas pecas devem movimentar sem
interferéncia, por isso aperte esses parafusos até

encostarem e, em seguida, solte-os ¥4 de volta.



RESULTADOS DA ETAPA 8.3

Vista 1




RESULTADOS DA ETAPA 8.3

Vista 2




ETAPA 9

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1) (xT)
Peca C-01 Peca C-02 Peca C-03

(x1) (x1) (x1)
Peca C-04 Peca C-05 Peca C-06

N

(x1) (x1) (x1)
Peca C-07 Peca C-08 Servomotor 9G




Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

9 v

(x1) (x1)
Acoplamento de aba simples  Parafuso soberbo 2x4mm
(acompanha o Servomotor 9G) (acompanha o Servomotor 9G)

& &

(x7) (x4)
Parafuso soberbo 2,2x6mm Parafuso M3xemm
(x1)

Elastico

Parafuso soberbo 2x8mm
(acompanha o Servomotor 9G)

&

(x2)

&

(x4)
Parafuso M3x8mm




ETAPA 9.1

Parafuso soberbo 2,2x6mm

Acoplamento que acompanha
o Servomotor 9G

O Servomotor 9G é fornecido com trés modelos de
acoplamento, portanto selecione, para essa etapa,
o modelo de aba unica, indicado na figura.

Posicione o acoplamento de aba unica do Servomotor 9G
na peca C-07, fixando-o com o parafuso soberbo
2,2Xx6mm.

RESULTADO DA ETAPA 9.1




ETAPA 9.2

Parafuso soberbo 2x8mm que
acompanha o Servomotor 9G

Servomotor 9G

Cabo do servomotor

Confira a posi¢cao do servomotor em relacao a peca C-03
e fixe-o, utilizando dois parafuros soberbos 2x8mm que
acompanham o servomotor.

Nessa etapa VOCE€ nNao precisa se preocupar com a
posicao angular do eixo desse servomotor.

Se oriente pela posicdo de saida do cabo de
alimenta¢cdo na carcaca do servomotor, que deve
apontar para a parte frontal da pe¢a C-03.

RESULTADO DA ETAPA 9.2




ETAPA 9.3

Parafuso M3xlemm (x4)

Com o servomotor devi-
damente fixado na peca C-
03, posicione as pecas C-04,
C-05 e C-06 para a mon-
tagem, como mostrado ao
lado.

Fixe as pecas C-04, C-05 e
C-06 junto a peca C-03,
utilizando os quatro para-
fusos M3xlemm.

Lembre-se de apertar esses
parafusos até encostarem,
evitando que as pecgas de
acrilico trinquem.




ETAPA 9.4
g_/ Parafuso M3x6mm (x2)

Fixe as pecas C-01 e C-02 no conjunto obtido na etapa
anterior, utilizando dois parafusos M3xemm.

As pecas C-01 e C-02 devem movimentar sem
interferéncia junto a peca C-03, por isso aperte os
parafusos até encostarem e, em seguida, solte-os ¥4 de
volta.

RESULTADO DA ETAPA 9.4




ETAPA 9.5

Elastico

Encaixe o elastico nos rasgos das pecas C-01 e C-02,
conforme indicado na figura. Esse elastico mantera a
garra fechada.

RESULTADO DA ETAPA 9.5




ETAPA 9.6

Conecte o Servomotor 9GC da garra na Porta 8 do circuito
eletrénico, montado na Etapa O, como indicado a seguir.
Isso garantirda que esse servomotor esteja com seu eixo
posicionado no angulo de 0° para continuar com o
processo de montagem.

LCD-Parall 1 LCD-Serial

G
v o
s

AREF GNP 13 12 1k 10 9 &

Arduino Sensor Shield v5.
V1.1

RESET

AD AL A2 A3 A4 A5 TIC

APC220
Bluetooth

m POWER ANALOG IN .
¥ ™ SV GND VIN 0 3 2 3 4 5

[z
m
=

URFOL + &

20A ON9




ETAPA 9.6

Durante essa etapa, mantenha o servomotor conectado
ao circuito eletrénico para garantir que nao saia do
angulo 0°.

Parafusos M3xemm (x2)

sl Parafuso soberbo 2x4mm que
acompanha o Servomotor 9G

Posicione as pegas C-07 e C-08 junto a peca C-02,
fixando-as através de dois parafusos M3x6mm. As pecas
C-02, C-07 e C-08 devem movimentar sem interferéncia,
por isso aperte os parafusos até encostarem e, em
seguida, solte-os ¥ de volta.

Em seguida, posicione o acoplamento, que esta fixado a
peca C-07, no eixo do Servomotor 9G (posicionado no
angulo 0°), de modo que a garra (pecas C-01 e C-02) fique
fechada, conforme indicado na figura. Com isso, insira o
parafuso soberbo 2x4mm no centro do eixo do
servomotor para fixar o acoplamento.

Ao finalizar essa etapa, o servomotor pode, entdo, ser
desconectado do circuito eletrénico.




RESULTADOS DA ETAPA 9.6

Vista 1

Vista 2




ETAPA 10

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1)
Conjunto montado na Etapa 8

(x1)
Conjunto montado na Etapa 9

®

(x3)
Peca B-T1

&

(x2)
Parafuso M3x8mm

(x1)
Parafuso M3x10mm




ETAPA 10.1

Peca B-03

Peca B-11 (x3)
(Espagador)

Parafuso M3x10mm (x1)

Posicione os trés espacadores B-11, dois parafusos
M3x8mm e um parafuso M3x1I0mm junto a estrutura
obtida na Etapa 8, conforme demonstrado na figura.

Os dois parafusos M3x8mm sdo inseridos nos furos
presentes nas extremidades das pecas B-03 e B-08,
respectivamente, mantendo os dois espacadores
posicionados.

O parafuso M3xI0Omm é inserido no furo presente na
extremidade da peca B-09, mantendo o espacador

também posicionado.



RESULTADOS DA ETAPA 10.1

Parafuso M3x8mm (x2)

Parafuso M3x10mm (x1)




ETAPA 10.2

Posicione a garra robodtica (conjunto montado na Etapa
9) a frente do conjunto obtido na Etapa 10.1, como
demonstrado na figura.

Em seguinda, una a garra junto a estrutura do braco
robotico, fixando os parafusos que foram previamente
posicionados na Etapa 10.1, junto aos seus respectivos
espacadores, nos furos das pegas C-05 e C-06, que fazem
parte da garra robdtica.

As pecas que estao sendo unidas nessa etapa devem
movimentar sem interferéncia, por isso aperte os
parafusos até encostarem e, em seguida, solte-os ¥4 de

volta.




RESULTADOS DA ETAPA 10.2

Vista 1




RESULTADOS DA ETAPA 10.2

Vista 2




ETAPA 1

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1) (x1)
Peca D-03 Peca D-04

(x4) (x2)
Peca D-05 Peca D-06
(x2)

Peca D-07




Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1)
Conjunto montado na Etapa 10

9

(x4) (x4)
Parafuso M3x30mm Pé de silicone de 12x4mm




ETAPA 1.1

Peca D-07

Pé de silicone de
12x4mm (x4)

Inicialmente, cole os quatro pés de silicone na parte
inferior da pec¢a D-04, em seus cantos, criando uma base
estavel para a estrutura do braco robdtico.

Em seguida, encaixe as quatro pecas D-05, duas pecas D-
06 e duas pecas D-07 nos furos retangulares existentes
nas extremidades da peca D-04.

Por fim, posicione a peca D-03 sobre a estrutura
montada, encaixando seus furos retangulares nos
ressaltos das pecas D-05, D-06 e D-07.




RESULTADO DA ETAPA 1.1




ETAPA 11.2

Parafuso
M3x30mm (x4)

Posicione a estrutura do braco robdtico (conjunto obtido
na Etapa 10) sobre a base da estrutura que foi montada
na Etapa 11.1.

Em seguida, una a estrutura do brago robodtico sobre a
base, utilizando quatro parafusos M3x30mm, os quais
serao fixados nos furos da peca D-04.

Como esses parafusos sao fixados diretamente em uma
peca de acrilico, aperte-os até encostarem, evitando que

as pecas trinquem.




RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Vista Isométrica 1

100




RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Vista Isométrica 2
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RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Furos na peca B-10 para passagem
do cabo do Servomotor 9G da
garra robdtica.

Vista Frontal
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RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Furo na pega A-O2 para passagem
do cabo do Servomotor MG995
direito.

Vista Lateral Direita
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RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Furo na pega A-O1 para passagem
do cabo do Servomotor MG995
esquerdo.

Vista Lateral Esquerda

104




RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Furo na peca A-08 para a
passagem dos cabos dos
quatro servomotores do
braco robdtico.

Vista Traseira

105




RESULTADOS DA ETAPA 11.2

Vista Superior

Esse furo na Peca D-04 serve
para ajustar o aperto do
parafuso do acoplamento do

i Servomotor 9G da base
(Etapa 5.4).
o

o . DZQT

Vista Inferior
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ETAPA 12

Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

W

(x1) (x1)
Peca E-O1 Peca E-02

(x1) (xT)
Peca E-03 Peca E-04

107




Pecas e componentes utilizados nessa etapa:

(x1)
Peca E-O5

&

(x12)
Parafuso M2,5x10mm

(x8)
Porca M3

(x1)
Peca E-O6

&

(x8)
Parafuso M3x10mm

O

(x4)

Pé de silicone de 12x4mm

(x2)
Modulo joystick

®

(x12)
Porca M2,5

108




ETAPA 12.1

Espacador (x4)

Remova o suporte dos espagadores que acompanha a
peca E-02. Os quatro espacadores serao utilizados na
etapa seguinte, portanto deixe-os reservado.

Por outro lado, o suporte nao sera utilizado na
montagem, por isso deve ser descartado em local
apropriado, por se tratar de um material reciclavel.

Em seguida, cole os quatro pés de silicone na parte
inferior da peca E-02, em seus cantos, criando uma base
estavel para a estrutura da central de controle.

109




RESULTADO DA ETAPA 12.1

110




ETAPA 12.2

Parafuso M2,5x10mm (x4)

& Porca M2,5 (4)

A peca E-02 tem furos para fixagdo de uma placa
Arduino Uno ou Arduino Mega. Na figura acima,
temos um exemplo de montagem com um Arduino
Uno.

Para fixar sua placa de desenvolvimento na central de
controle, posicione inicialmente os quatro espacadores
sobre os furos da peca E-02 e, em seguida, apoie sua
placa de desenvolvimento sobre esses espacadores.

Em seguida, fixe a placa de desenvolvimento, que esta
apoiada sobre os espacadores, junto a peca E-02,
utilizando quatro parafusos M2,5x10mm e quatro porcas
M2,5.




RESULTADO DA ETAPA 12.2

A placa de desenvolvimento ndo acompanha o
produto JC-ARM I.

Caso tenha duvidas na montagem do circuito eletrénico
para controle do seu braco robdtico, antes de prosseguir
com a Etapa 12, sugerimos que analise o EXEMPLO DE
APLICACAO apresentado nesse manual a partir da
pagina 128.

12




ETAPA 12.3

Espacador (x8)

, I, Suporte dos espagadores (x2)

Remova os suportes dos espacadores que acompanham
a peca E-0O1, conforme indicado na figura. Os oito
espacadores serao utilizados na etapa seguinte, portanto
mantenha-os proximo.

Esses suportes dos espagcadores nao serao utilizados na
montagem, por isso devem ser descartados em local
apropriado, por se tratar de um material reciclavel.
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CONTINUAGAO DA ETAPA 12.3

Parafuso M2,5x10mm (x8)

Para facilitar, instale um joystick de cada vez. Para isso,
posicione inicialmente os quatro espacadores sobre os
furos da peca E-O1 e, em seguida, apoie o joystick sobre
esses espacgadores.

Observe que a barra de pinos do joystick deve estar
voltada para a parte superior da peca E-Ol. Isso facilitarg,
posteriormente, a passagem dos cabos jumper.

Além disso, note que os quatro furos de fixacao do
joystick devem coincidir com os furos dos espacadores e,
consequentemente, com os furos da peca E-O1.

Em seguida, fixe o joystick, que esta apoiado sobre os
espacadores, junto a peca E-O1, utilizando quatro
parafusos M2,5x10mm e quatro porcas M2,5.

Repita o mesmo procedimento para instalar o outro
joystick.

N4




RESULTADO DA ETAPA 12.3

Furos na peca E-O1 para
passagem dos cabos
dos joysticks.

Ao finalizar a instalacdao dos joysticks na peca E-O],
conecte os cabos jumper fémea/fémea a barra de pinos
de cada joystick. Note que para cada joystick sao
necessarias cinco vias. Em seguida, passe os cabos nos
furos da peca E-OI, indicados na figura, possibilitando,
posteriormente, a conexao desses cabos com sua placa
de desenvolvimento.
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RESULTADO DA ETAPA 12.3 (INFORMAGCAO)

Furos para LEDs
de 5mm.

g

Furo para Buzzer
passivo de 5V de
12mm.

Espaco para Display
QLED 128X64 de
0,96".

E importante destacar que a peca E-O1 foi projetada
prevendo a instalacdo de componentes eletrénicos
adicionais, como LEDs, display e buzzer. Isso foi pensado
pela equipe de engenheiros da ExtremeMakers para
aumentar as funcionalidades do JC-Arm |, fazendo com
gue vocé aprimore ainda mais seus conhecimentos em
programacao e montagem de circuitos eletronicos,
ampliando suas habilidades e competéncias no universo
de robdtica. A montagem desses componentes
adicionais €& optativa, pois Nnao sao essenciais para o
funcionamento do produto JC-ARM |, tratando-se de
acessorios para aumentar ainda mais as possibilidades,
recursos e funcdes do seu braco robdtico. Portanto, os
LEDs, display e buzzer, descritos na figura, nao
acompanham o produto JC-ARM I|. Caso decida instalar
esses componentes adicionais, faca nessa etapa, ou seja,
antes de finalizar a montagem da central de controle,
pois facilitara a instacao dos cabos desses componentes
junto a sua placa de desenvolvimento.
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ETAPA 12.4

Peca E-04 Peca E-O6

Posicione as pecas E-03, E-04, E-O5 e E-06, como
demonstrado. Em seguida, encaixe as pecas E-05 e E-06
nos furos retangulares presentes nas extremidades das
pecas E-O3 e E-O4.

n7




CONTINUAGAO DA ETAPA 12.4

Parafuso M3x10mm (x2)

Porca M3 (x2)

Encaixe uma porca M3 no rasgo da peca E-O5 e uma
porca M3 no rasgo da peca E-06, como demonstrado na
figura. Em seguida, una a pec¢a E-O4 junto as pecas E-0O5 e
E-O6 utilizando dois parafusos M3x10mm, que serao
fixados as duas porcas M3.

18




RESULTADO DA ETAPA 12.4
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ETAPA 12.5

Posicione o conjunto montado na Etapa 12.4 sobre o
conjunto montado na Etapa 12.2, conforme apresentado.
Em seguida, encaixe os pinos das pecas E-03 e E-O4 nos
furos retangulares da peca E-02.

Antes de seguir, fique atento a posicdo da pega E-
05 em relagdo a peg¢a E-02 (do conjunto montado na
Etapa 12.1. Devemos garantir essa posicdo para,
posteriormente, permitir a passagem dos cabos de
dados e de dalimentagdo da placa de
desenvolvimento através da abertura existente na
peca E-05.
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CONTINUAGCAO DA ETAPA 12.5

Porca M3 (x4)

Parafuso M3x10mm (x4) i

Encaixe as quatro porcas M3 nos locais indicados na
figura, sendo duas porcas nos rasgos da peca E-03 e duas
porcas nos rasgos inferiores da peca E-04.

Em seguida, una as pecas E-03 e E-O4 com a peca E-02
utilizando quatro parafusos M3x10mm, que serdao fixados
as quatro porcas M3.
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RESULTADO DA ETAPA 12.5

Furo da peca E-04
para a passagem dos
cabos extensores dos
servomotores.

Nessa etapa, aproveite para passar os cabos extensores
dos servomotores do braco robdtico através do furo
existente na peca E-04, que esta indicado na figura,
permitindo a conexao desses cabos com a placa de
desenvolvimento utilizada em seu projeto.
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ETAPA 12.6

Antes de realizar essa etapa, certifique-se que fixou
adequadamente sua placa de desenvolvimento a
peca E-02 e que conectou corretamente os cabos
extensores dos servomotores e os cabos jumpers
dos joysticks as portas de sua placa de
desenvolvimento.

Posicione o conjunto montado na Etapa 12.3 sobre o
conjunto montado na Etapa 12.5, conforme apresentado.
Em seguida, encaixe os furos retangulares da peca E-Ol
nos pinos das pecas E-O5 e E-06.
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CONTINUACAO DA ETAPA 12.6

Parafuso M3x10mm (x2)

Porca M3 (x2)

Insira uma porca M3 no rasgo superior da peca E-05 e
uma porca M3 no rasgo superior da peca E-O6. Na
sequéncia, una a peca E-01 junto as pecas E-O5 e E-06
utilizando dois parafusos M3x10mm, que serao fixados a
essas duas porcas M3,
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RESULTADOS DA ETAPA 12.6

Vista 1

Vista 2
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RESULTADO FINAL

Vista 1
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RESULTADO FINAL

Vista 2
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EXEMPLO DE APLICACAO

Componentes utilizados nessa aplicagao:

Neste exemplo de aplicacao, utilizamos a placa de
desenvolvimento Arduino Uno, por ser o modelo mais
comum e difundido no universo da robdtica. Para a
montagem do circuito eletrénico, vocé precisara dos
seguintes componentes:

02 - Servomotor modelo MG995

02 - Servomotor modelo 9G (SG90)

02 - Mdédulo joystick

05 - Cabo extensor para servomotor de 3 vias de 200 mm
10 - Cabo jumper fémea/fémea de 200 mm

01 - Arduino Uno R3 (ou compativel) - ndo incluso

01 - Mdédulo Sensor Shield V5.0 - ndo incluso

01 - Suporte para duas baterias - nao incluso

02 - Baterias Li-lon 18650 - ndo incluso

Note que os componentes Arduino Uno R3 (ou
compativel), moédulo Sensor Shield V5.0, suporte para
baterias e duas baterias Li-lon 18650 nao acompanham o
produto JC-ARM I.
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EXEMPLO DE APLICACAO

Esquema eletronico:
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EXEMPLO DE APLICACAO

Esquema eletroénico:

Detalhe das conexdes no Sensor Shield V5.0:

A B C D

.C -Serial

AREF GND 13 12 1L 10 3 8 7 B 5 4

Arduino Sensor Shield v5.0
Wihat)

RESET

APC220
Bluetooth

Legenda:
A - Servomotor MG995 vertical montado na Etapa 1 (Porta T11).
B - Servomotor MG995 horizontal montado na Etapa 2 (Porta 10).
C - Servomotor 9G base montado na Etapa 5 (Porta 9).
D - Servomotor 9G garra montado na Etapa 9 (Porta 8).
E - Alimentagao com baterias (7,2 V) ou fonte.
F - Joystick esquerdo (movimento da base e garra) montado na
Etapa 12 (Portas AO, Al e A2).
G - Joystick direito (movimento vertical e horizontal), montado na
Etapa 12 (Portas A3, A4 e A5).
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EXEMPLO DE APLICACAO

Esquema eletroénico:

Posicdao dos servomotores no braco robdtico:
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EXEMPLO DE APLICACAO

Esquema eletroénico:

Posicao dos joysticks na central de controle:
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EXEMPLO DE APLICACAO

Programa (Parte 1/3)

ApOs finalizar toda a montagem do seu JC-ARM | e do
circuito eletrénico apresentado nessa etapa, baixe e
instale a biblioteca JCARMI.h em sua placa de
desenvolvimento Arduino. As instru¢ées para download
da biblioteca estdo em nosso site: <extrememakers.net>.
Em seguida, faca o upload desse programa, que foi
desenvolido pela equipe de engenheiros da Extreme
Makers, em sua placa de desenvolvimento Arduino, para
que possa controlar facilmente seu braco robotico por
meio dos joysticks, instalados na central de controle.

//Extreme Makers
//Programa para o controle do JC-ARM |

#include <JCARMI.h>
#define joyHorizontalPin 4
#define joyVerticalPin 5
#define joyRotatePin 1
#define joyClawPin 2

float PosHorizontal = 100;
float PosVertical = 100;
float angRotate =100;

int angClaw = 25;

void setup() {

Serial.begin(9600);

pinMode(Al, INPUT_PULLUP);
jcArml.begin(11,10, 9, 8);
jcArml.moveClawTo(PosHorizontal, PosVertical);

}
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EXEMPLO DE APLICACAO

Programa (Parte 2/3)

void loop() {
int Jx = analogRead(joyHorizontalPin);
int Jy = analogRead(joyVerticalPin);
double Jr = float(analogRead(joyRotatePin));
int Jc = analogRead(joyClawPin);

if (Ix >700) {
Ix=-T;

} else if (Ix <300) {
IJx =T,

} else if ( (Ix < 700) && (Ix > 300) ) {
Ix=0;

}

if (Jy > 700) {
Jy =-1;

} else if (Jy < 300) {
Jy=T1;

}else if ( (Jy < 700) && (Jy > 300) ) {
Jy=0;

}

if (Jr >700) {
Jr=0.3;

} else if (Jr <300) {
Jr=-03;

}else if ( (Ir <700) && (Ir > 300) ) {
Jr=0.0;

}

if (Jc >700) {
Jc=1;

} else if (Jc <300) {
Jc=-1;

}else if ( (Jc <700) && (Jc > 300) ) {
Jc=0;
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EXEMPLO DE APLICACAO

Programa (Parte 3/3)

}

if (@angClaw >= 0 && angClaw <=50) {
angClaw +=Jc;

} else if (angClaw < O) {
angClaw = 0;

} else if (angClaw > 50) {
angClaw = 50;

}

jcArml.grab(angClaw);

if (@angRotate >= 0 && angRotate <=180) {
angRotate = angRotate + float(Jr);

} else if (angRotate < 0.0) {
angRotate = 0.0;

} else if (angRotate >180.0) {
angRotate = 180.0;

}

jcArml.rotateBaseTo(angRotate);

if (jcArmlisPointinPolygon(PosHorizontal +
PosVertical + Jy)) {
Serial.printIn("Posicao Valida");
PosHorizontal += Jx;
PosVertical += Jy;
jcArml.moveClawTo(PosHorizontal, PosVertical);

}
}

Ix
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