DER GREIFER

Roboterarm mit Greifer — Technische Prasentation
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Abschiussprojekt im Fach Technik “
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idee und Prototypen
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e Nutzung von Lego, Arduino und Servomotoren
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Aufhau
 Grundplatte aus Holz mit dem Lasercutter prazise hergestelit
* Fahrgestell mit Kettenantrieb aus LEGO-Technic-Elementen
aufgebaut
 Montage der Holzteile und LEGO-Bauteile zu einer stahilen
Konstruktion
Montage
e [Einhau eines Arduino Uno als Steuerzentrale
* Anschluss des LCD-Displays zur Anzeige von Informationen
 Einbhau der Motoren und Verlegen der Kahel
 Befestigung aller Bauteile auf der Grundplatte
 AhschlieBende Tests der Mechanik und Elektronik
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e Vertikaler Hub: Die ohere Lego-Konstruktion hewegt die
gesamte Einheit geradlinig nach obhen und unten.

e Antrieh & Umienkung: Ein kieiner Servo-Motor dreht seinen
Hehelarm.
Dieser driickt gegen das winkelformige Holzhauteil, um
die Kraft umzulenken.
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Probieme und Losungen
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lecd.init();
lcd.backlight():

// Startext
lcd.setCursor(0,0);
led.print ("JIA-Abschluss-");

lcd.setCursor(0,1);

| |
® Proof of Concept: Der Protoyp zeigt wie man [
||

// Ende des Starttextes
delay(2500);
lcd.clear():;

HieBhandautomation umsetzen kann }
|

void loop() I

int poti = analogRead(potiPin); // lieft den Potentiometer aus
int winkel = map(poti, 1023, 0, 0, 180); // rechnet den analogen Wert in den Winkel Wert um
servo.write (winkel); // fahrt den Servo zu dem berechneten Winkel

lcd.setCursor(0,0); // lcd.setCursor(x,y), sagt dem Programm, wo auf dem LCD geschrieben werden soll

@ Erweiterung durch Automatisierung

lcd.s=tCursor(9,0);
led.print (" ")
lcd.setCursor(9,0);

[I F h k lcd.print (winkel); // gibt den Winkel auf dem LCD an
NG rarmerKenning.

lcd.setCursor(13,0);
lcd.print ((char)223); // setzt das Winkelzeichen

lcd.s=tCursor(0,1);
lcd.print("Poti:");

lcd.setCursor(6,1);
led.print (™ "):
lcd.setCursor(e,l);
lcd.print(poti); // genau das gleiche wie beil dem Winkel nur fir den analogen Wert
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Danke fur eure Aufmerksamkeit.
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