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ROBOT SCARA (tempo 70 minuti)
Individuare gli angoli da assegnare ai servomotori nelle posizione A- B - C.
1link del robot hanno lunghezza pari a 60mm.
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Scrivere il programma Arduino per realizzare il seguente automatismo quando si preme START:

>Se il pezzo in A & rosso il robot si posiziona su di esso, attiva elattrocalamita e lo deposita nella poszione B.

>Se il pezzo in A non & rosso il robot si posiziona su di esso, attiva elettrocalamita e lo deposita nella posizione C
>Alla fine il robot torna nella posizione di riposo

Disegnare lo schema elettrico di Arduino per pilotare i servomotori e I'elettrocalamita (bobina)

Nel caso si volesse controllare la velocita di spostamento dei link come si modifca il programma?

PNEUMATICA + ARDUINO x PAI (tempo 40 minuti)

Dimensionare un cilindro pneumatico che deve effettuare una piegatura che necessita di una forza i 1000N
con aria compressa a 6BAR.
Assumendo una corsa pari a 10cm valutare il consumo orario sapendo che vengono piegati 2 pezzi al minuto.

Scrivere il programma Arduino che esegua il seguente automatismo:

1- quando viene premuto il pulsante START tramite arduino viene attivato il relé A+ che fa uscire pistone
2-viene effettuata una pausa di 1 sec.

3- viene attivato il relé A- che fa rientrare il pistone nel cilindro.

Disegnare lo schema elettrico che comanda 1000N -
i relé a 24V tramite Arduino




