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LISTADO DE COMPONENTES DE TORNILLERIA

(Este listado se basa en el KIT, en su version Completa, seguln la versién que
haya adquirido, puede que algunos componentes cambien o no estén incluidos)

TORNILLERIA CANT.
Tornillo 3mm x 8mm (Cabeza cénica) 2
Tornillo 3mm x 8mm (Cabeza redonda) 8
Tornillo 3mm x 10mm 6
Tornillo 3mm x 12mm 30
Tornillo 3mm x 16mm 3
Tuerca convencional para tornillo 3mm 26
Tuerca de seguridad para tornillo 3mm 15
Pilar de 12mm 4
Pilar de 20mm 4

LISTADO DE PIEZAS DE CORTE LASER EN EL KIT

TIPO DE PIEZA COD. CANT.

Base principal Al 1
Suplemento de la base principal A2 1
Base fija del brazo A3 1
Anillo de montaje del servomotor A4 3
Base giratoria del brazo B1 1
Soporte central del brazo B2 1
Tapa delantera y trasera de la base movil del brazo| B3 2
Tapa lateral derecha (RH) B4 1
Tapa lateral izquierda (LH) B5 1
Brazo inicial del servo derecho C1 1
Placa central separadora C2 1
Brazo opuesto al servo derecho C3 1
Brazo del servo izquierdo C4 1
Templete C5 3
Tridngulo articulador Cé6 1
Templete derecho de la segunda seccidn del brazo D1 1
Separador de la segunda seccion D2 1
Templete izquierdo de la segunda seccion del brazo| D3 1
Arandelas de separacion D4 8
Sujetador del servo de la garra El 1
Guia izquierda del tornillo articulador de la garra E2 1
Guia derecha nivelador de la garra E3 1
Base del servo de la garra E4 1
Brazo de empuje del servo de la garra ES 1
Desplazador de la garra E6 1
Garra principal E7 1
Garra secundaria ES8 1

Namero total de piezas de ensamble en corte laser 39
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LISTADO DE COMPONENTES Y OTROS MATERIALES

COMPONENTE CANT.
Arduino UNO R3 o Arduino NANO
Escudo de sensores
Moddulo Joystick
Porta baterias 18650 x 2

Micro servo motor SG90 o MG90S
CON SUS accesorios

Jumpers hembra - hembra de 10cm 8

D= N =

LISTADO DE HERRAMIENTAS Y/O ACCESORIOS QUE PODRIA NECESITA
Y NO ESTAN INCLUIDOS EN EL KIT

NOMBRE DE LA HERRAMIENTA  CANT.
Destornillador de estria 1
Cruceta o destornillador de copa 1
para tuercas M3
Pinza de pinta 1

RECOMENDACIONES INICIALES:

« El kit contiene piezas pequefias, como tornillos y tuercas, por lo que se
recomienda mantenerlo fuera del alcance de los nifilos menores de 3 anos.

« El uso del kit requiere ciertas habilidades que lo hacen recomendable para
ninos mayores de 12 afios, sin embargo, con menores de esa edad, puede
ser usado, con el acompafiamiento permanente de un adulto responsable.

« La estructura del proyecto estd hecha material HDF, que es de muy buena
resistencia y durabilidad, pero no es resistente al agua, por lo que, si se
expone a esta, tiende a soplarse sus partes y a perder la firmeza deseada
para su buen funcionamiento.

Este proyecto no requiere el uso de cautin ni soldadura, todas las conexiones son
de terminales Dupont.

@O P (+57) 311 2208384
STEA contactocomercial@julpin.com.co



Tome la base (A1) y haciendo uso
de 4 tornillos M3x12mm,
introdlzcalos de abajo hacia
arriba y luego en sus roscas
instale el suplemento (A2) y por
ultimo enrosque en los tronillos
los 4 pilares de 20mm
suministrados en el kit, para
lograr un resultado como el la
imagen.

(1) Base principal (Al).

(2) Suplemento de Ila base
principal (A2).

(3) Pilares de 20mm.

PASO 2

Tome la pieza (A3) e instale en
ella un servo motor de tal modo
que el eje de este quede en el
centro de ella, como se ve en la
imagen.

(1) Servomotor.
(2) Base fija del brazo (A3).

PASO 3

De vuelta al conjunto resultante
del paso anterior, introduzca los
cables del servo por el agujero
central de una de las piezas (A4)
y luego devuelva el cable por la
ranura guia, como se ve en la
imagen. Introduzca Iluego el
cuerpo del servo totalmente y con
2 tornillos M3x12mm, ajustelos
suavemente con tuercas
convencionales.

(1) Resultado paso anterior.

(2) Anillo de montaje (A4)

(3) Tornillos M3x12mm con
tuercas convencionales.
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PASO 4

Tome el resultado del paso
anterior y ensamblelo en los
pilares de 20mm del paso 1 y
luego, usando 4 tuercas
convencionales, ajuste ambos
ensambles para que todo quede
en un solo conjunto.

(1) Conjunto resultante del
paso 3.

(2) Tuercas convencionales
para tornillo M3

PASO 5

Tome uno de los servomotores e
introduzca sus cables por el
agujero central de la pieza (A4) y
luego devuélvalo por la ranura
guia, como se ve en la imagen,
por ultimo, introduzca el cuerpo
del servo hasta que apoye sus
bases en la pieza (A4).

(1) Servomotor.
(2) Anillo de montaje (A4)
(3) Ranura guia del cable.

PASO 6

Instale el conjunto resultante del
paso anterior en la pieza (B4), de
tal forma que el eje del motor
quede en la mitad de ella y luego
fije todo el conjunto usando 2
tornillo M3x12mm vy tuercas
convencionales. (No debe
apretar mucho la tuerca, solo
un ajuste sueve).

(1) Resultado del paso anterior

(2) Tapa lateral RH (B4).

(3) Tornillo M3x12mm con
tuercas convencionales.
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PASO 7

Repita el paso 5: Tome otro de los
servomotores e introduzca sus
cables por el agujero central de la
pieza (A4) y luego devuélvalo por
la ranura guia, como se ve en la
imagen, por ultimo, introduzca el
cuerpo del servo hasta que apoye
sus bases en la pieza (A4).

(1) Servomotor.
(2) Anillo de montaje (A4).
(3) Ranura guia del cable.

PASO 8

Instale el conjunto resultante del
paso anterior en la pieza (B5), de
tal forma que el eje del motor
quede en la mitad de ella y luego
fije todo el conjunto usando 2
tornillo M3x12mm y tuercas
convencionales.

(1) Resultado del paso anterior

(2) Tapa lateral LH (B5).

(3) Tornillo M3x12Zmm con
tuercas convencionales.

PASO 9

Tome la pieza (Cl) e instale en
ella el brazo de empuje
(accesorio del servo), utilizando 2
tornillos golosos, también
incluidos en los accesorios del
servo.

(1) Palanca brazo lado RH (C1)
(2) Brazo de empuje del servo.
(3) Tornillo golosos del servo.

NOTA: Como ve en la imagen del
lado superior derecho, asegurese
que el agujero del brazo de
empuje quede bien centrado.

PAOREO (+57) 311 2208384
STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 10

Tome la pieza (C4) e instale en
ella otro brazo de empuje
(accesorio del servo), utilizando 2
tornillos golosos, también
incluidos en los accesorios del
servo.

Palanca brazo lado LH (C4)
Brazo de empuje del servo.
Tornillo golosos del servo.

NOTA: Como ve en la imagen del
lado superior derecho, asegurese
que el agujero del brazo de
empuje quede bien centrado.

PASO 11 (Kit con Arduino
UNO R3)

Instale en la parte inferior del
Arduino UNO R3, 4 pilares de
12mm y asegurelos desde arriba
con 4 tornillos M3x8mm.

Luego Instale sobre el Arduino
UNO R3, el escudo de sensores,
teniendo cuidado que los pines
coincidan y entren de manera
correcta.

(1)  Arduino UNO R3

(2) Pilares de 12mm.
(3) Tornillos M3x8mm.
(4) Escudo de sensores.

PASO 11 (Kit con Arduino
NANO)

Instale en la parte inferior del
escudo de sensores, 4 pilares de
12mm y asegurelos desde arriba
con 4 tornillos M3x8mm.

Luego Instale sobre el escudo de
sensores, el Arduino NANO,
teniendo cuidado que los pines
coincidan y entren correctamente

(1) Escudo de sensores.
(2) Pilares de 12mm.
(3) Tornillos M3x12mm
(4) Arduino NANO.
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PASO 12

Conecte los cables de los servos
de los pasos 6 y 8 a los pines D10
y D11 del escudo de sensores
incluido en su kit.

NOTA: Tenga en cuenta que el
cable de color marrén debe ir en
el pin marcado como (G), el cable
rojo en el pin (V) y el naranja en
el pin marcado como (S).

(1) Conjunto lateral derecho.
(2) Conexiones al pin D10.
(3) Conjunto lateral izquierdo.
(4) Conexiones al pin D11.

PASO 13

Haciendo uso de la plataforma
STEAMakersBlocks, Cree un
codigo con el bloque de control
del servo para calibrarlo, antes de
ajustar su brazo.

Seleccione el pin D10 y escriba en
el angulo 0° y cargue el cédigo,
cambie el angulo a 180° y cargue
el codigo, por ultimo, cambie el
cédigo a 90° y cargue el cédigo.

NOTA: Si aun no sabe cémo
usar STEAMakersBlocks
adelantese al paso 55 o mire el
video tutorial en el canal de
Youtube de JULPIN Educativo.

PASO 14

Teniendo el servo ubicado por el
codigo del paso anterior, en 90°,
instale el conjunto de palanca y
brazo que ensamblé en el paso 9,
asegurandose de instalarlo
verticalmente, lo mas derecho
posible, sin tratar de mover o
forzar el servo.

(1) Palanca y brazo del servo.
(2) Conjunto lateral derecho.
(3) Tornillo goloso incluido en
los accesorios del servo.
NOTA: No necesariamente
quedara totalmente vertical.

Seva O Pin (I8 Grados  Angulo (8 | Retardo (ms) (@)

Sevo Pin §[EM Grados = Angulo §EI@ = Retardo (ms) [}
S~

Sevo % Pin §0IE® Grados  Angulo E | Retardo (ms) (@)
(S
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PASO 15

Este es un paso de verificacién,
debido a que para el correcto
funcionamiento del proyecto y
evitar dafios al operarlo, es muy
importante montar los servos
calibrados previamente.

Verifique usando el cddigo que el
ensamble lateral derecho, al
cargar en el cédigo 0° y luego
180°, si coincida con las
posiciones de las imagenes.

Sevo S Pin Grados  Angulo etardo (ms)
PASO 16 Pin (NS Grad Angulo [ | Retardo (ms) @

Haciendo uso de la plataforma
STEAMakersBlocks, repita el paso
13, pero esta vez seleccionando
el pin D11 para calibrar el servo Sevo ™ pin (B Gracos _ngulo GEE | Retardo (ms) (@
del conjunto lateral izquierdo.

Angulo I | Retardo(ms) (@)

PASO 17

Teniendo el servo ubicado por el
codigo del paso anterior, en 90°, julpin 2 o
instale el conjunto de palanca y
brazo que ensambld en el paso
10, asegurandose de instalarlo a
unos 45° a la izquierda,
apuntando a la esquina superior
izquierda, sin tratar de mover o
forzar el servo.

[y

(1) Conjunto lateral izquierdo

(2) Palanca y brazo del servo.

(3) Tornillo goloso incluido en
los accesorios del servo.

NOTA: La ubicacién diagonal del
brazo es aproximada.

PONeH (+57) 311 2208384
STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 18

Este es un paso de verificacién,
debido a que para el correcto
funcionamiento del proyecto y
evitar dafos al operarlo, es muy
importante montar los servos
calibrados previamente.

Verifique usando el cédigo que el
ensamble lateral izquierdo, al
cargar en el cdédigo 0° y luego
180°, si coincida con |las
posiciones de las imagenes.

PASO 19

Instale en la pieza (B1) El brazo
del servo de la base fija principal
y asegurelo con 2 tornillos
golosos, incluidos en los
accesorios del servo.

(1) Base movil del brazo (B1).
(2) Brazo de fuerza del servo.
(3) Tornillos golosos.

NOTA: La base (B1) tiene un
vaciado de 1mm donde va el
brazo, esto es porque algunas
marcas de servos tienen un brazo
mas grande que requiere ese
espacio.

PASO 20

Ensamble, como se ve en la
imagen, la pieza (C3) con la (B2),
usando un tornillo M3x12mm vy
una tuerca de seguridad.

NOTA: Es fundamental para que
el proyecto funcione bien, que no
solo esta, sino TODAS las tuercas
de seguridad usadas se ajusten
solo para evitar holguras en las
uniones, pero DEBEN QUEDAR
LO SUFICIENTEMENTE
FLOJAS PARA PERMITIR LA
MOVILIDAD DE LAS PARTES.

JPKIT-008
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PASO 21

Instale El conjunto resultante del
paso anterior, sobre el conjunto
del paso 19.

(1) Conjunto del paso 20.
(2) Conjunto del paso 19.

PASO 22

Instale una de las piezas (B3) en
la parte frontal y la otra pieza
(B3) en la parte trasera.

Luego ensamble el conjunto
lateral derecho y asegurelo con 2
tornillos M3x12mm vy tuercas
convencionales.

(1) Tapa frontal (B3).

(2) Tapa trasera (B3).

(3) Conjunto lateral RH.

(4) Tornillos M3x12mm con
tuerca convencional.

PASO 23

En el ensamble que resulté del
paso anterior, instale ahora el
conjunto lateral izquierdo vy
asegurelo con 2  tornillos
M3x12mm y tuercas
convencionales.

(1) Conjunto lateral LH.
(2) Tornillos M3x12mm con
tuercas convencionales

(+57) 311 2208384
contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 24

En el ensamble resultante del
paso anterior, instale la pieza
(C2) y asegurela luego, usando 2
tornillos M3x12mm con tuercas
convencionales.

(1) Placa central separador.
(2) Tornillo M3x12mm con
tuerca convencional.

NOTA: Observe bien la posicion
de la pieza (C2), Esta tiene una
pequefia muesca en una esquina
y esa va en el lado mas cercano
al tornillo goloso del servo lateral
RH.

PASO 25

Tome la pieza (D1) e introduzca
en ella la ufa de la pieza (D2) y
posteriormente, en la otra ufa de
la pieza (D2), instale la pieza
(D3).

(1) Templete segunda seccién
RH (D1).

(2) Separador segunda
seccion (D2).

(3) Templete segunda seccién
LH (D3).

PASO 26

Instale el conjunto resultante del
paso anterior en el ensamble del
brazo, como se ve en la imagen.
Tenga en cuenta que en el lado
RH va la pieza (C6), Este lado
necesitara un tornillo M3x16mm
y en el lado LH serd uno
M3x12mm, ambos con tuercas de
seguridad.

(1) Conjunto del paso anterior.

(2) Tridngulo articulador (C6).

(3) Tornillo 3Mx12mm con
tuerca de seguridad.

(4) Tornillo M3x16mm con
tuerca de seguridad

AO®REH (+57) 311 2208384
STEA contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 27

Instale, con la ayuda de 2
tornillos M3x12mm y con tuercas
de seguridad, un templete (C5)
entre el conjunto lateral RH y la
parte trasera del tridngulo
articulador (C6).

(1) Templete (C5).
(2) Tornillos M3x12mm con
tuercas de seguridad.

PASO 28

Instale, con la ayuda de 2
tornillos M3x12mm vy tuercas de
seguridad, un templete (C5)
entre el conjunto lateral LH y la
parte trasera de la pieza (D3).

(1) Templete (C5).
(2) Tornillos M3x12mm con
tuercas de seguridad.

NOTA: Por razén del espacio,
el tornillo superior va de
afuera, hacia adentro y el de
abajo va de adentro hacia
afuera.

PASO 29

Instale un servomotor en la pieza
(E1)

(1) Servomotor.

(2) Sujetador del servo de la
garra (E1).

(3) Guias para tornillo.

NOTA: Tenga especial atencidn
en que la guia para tornillo quede
hacia el lado del eje del servo,
como se ve en la imagen.

PAOR«H (+57) 3112208384
STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 30

Instale la pieza (E3) a través del
agujero del lado derecho del
servo, colocando una tuerca de
seguridad en la cuna hexagonal,
de la forma que se ve en la
imagen.

(1) Tuerca de seguridad.
(2) Nivelador de la garra
(E3).

&

)

PASO 31

Instale la pieza (E2) a través del
agujero del lado izquierdo del
servo, colocando una tuerca de
seguridad en la cuna hexagonal,
de la forma que se ve en la
imagen.

(3) Tuerca de seguridad.

(4) Guia para tornillo
nivelador de Ila garra
(E2).

PASO 32

Instale pieza (E4) dejando la
seccion libre en el lado opuesto al
eje del servo y asegurela con 4
tornillos M3x12mm vy tuercas
convencionales.

(1) Base servo de garra (E4).
(2) Tornillos M3x12mm con
tuerca convencional.

@&‘& (+57) 311 2208384
STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 33

Este es un paso de verificacion,
para que observe detalladamente
como debe verse el conjunto del
paso anterior por ambos lados.

Aseglrese que quede igual a
como se ve en la Imagen.

NOTA: Segun el kit que haya
comprado, puede que los servos
sean de color negro (pifioneria
metalica), pero el proceso vy
ensamble es igual.

PASO 34

Instale el lado principal de la
garra (E7) y manténgala en su
sitio con un tornillo M3x12mm
con tuerca de seguridad.

(1) Garra principal (E7).
(2) Tornillo M3x12mm con
tuerca de seguridad.

NOTA: Recuerde que es
fundamental que en TODO lugar
donde use tuercas de seguridad,
estas deben quedar flojas para
permitir la movilidad de las
articulaciones del proyecto.

PASO 35

Instale ahora el lado secundario
de la garra (E8).

(1) Lado secundario de la
garra (ES8).

(2) Tornillo M3x12mm con
tuerca de seguridad.

POr«®
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PASO 36

Este es un paso de verificacion
para que manualmente mueva y
se asegure que la garra abra y
cierre libremente y los dientes de
los pifiones se acoplen bien.

PASO 37

Instale en la pieza (E5) el brazo
del servo y asegurelo con un
tornillo goloso, suministrado en
los accesorios de este.

(1) Brazo de empuje del
servo de la garra (E5).

(2) Brazo accesorio del
servo.

(3) Tornillo goloso.

julpin 2

PASO 38

Instale en el brazo del paso
anterior, la pieza (E6) y asegurela
con un tornillo M3x12mm con
tuerca de seguridad.

(1) Desplazador de garra (E6).
(2) Tornillo M3x12mm con
tuerca de seguridad (E5).

PAOREH (+57) 311 2208384
STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 39

Haciendo uso de la plataforma
STEAMakersBlocks, Realice Ia
calibracion previa del servo de la
garra, buscando dejarlo en la
posicion 90°

PASO 40

Una vez ajustado el servo en 90°,
proceda a instalar el brazo (E5) y
(E6), como se ve en la imagen.

(E5) se asegura con el tornillo
accesorio del servo y (E6)
requiere colocar una o dos
arandela se separacion (D4) y un
tornillo M3x16mm con tuerca de
seguridad.

(1) Brazo de empuje.

(2) Tornillo accesorio del servo

(3) Tornillo M3x16mm con
arandela de separacion
(D4) y tuerca de
seguridad.

PASO 41

Ubique todo el conjunto de la
garra en su lugar y fijelo con 2
tornillo M3x10mm, acoplandolos
en las tuercas de seguridad que
quedaron dentro de los laterales
de la garra. Deben quedan flojos.

(1) Tornillos M3x10mm.
(2) Guia para el cable (D2).

POr«H

Sevo N Pin KD Grados
-

Angulo §EIR | Retardo(ms) [}

Sevo Pin D Grados
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PASO 42

Instale un templete (C5), al lado
del triangulo de articulaciéon con
un tornillo M3x12mm y tuerca de
seguridad y del lado del nivelador
de la garra, requiere instalar una
arandela (D4) y un tornillo
M3x16mm.

(1) Templete (C5).

(2) Tornillo M3x12mm con
tuerca de seguridad.

(3) Tornillo M3x16mm con
arandela de separacion
(D4) y tuerca de
seguridad.

PASO 43

Conecte el servo de la base
principal a un pin del Arduino
para realizar su calibracién previa
al montaje de la parte movil del
proyecto, de la misma forma que
se ha hecho con los demas
servos.

PASO 44

Realice el mismo procedimiento
que se ha realizado con todos los
demas servos y déjelo calibrado a
90°

JPKIT-008

julpin

Sevo >N Pin {EB Grados  Angulo @@ | Retardo (ms)

Senvo % Pin {[EM Grados  Angulo §E1@ | Retardo(ms) (@)

~—

Sevo N Pin E[ED Grados gulo €8 | Retarda (ms) = [0

=
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PASO 45

Una vez al servo ha sido calibrado
a 90° monte todo el conjunto del
brazo sobre la base, mirando
hacia el frente, como se ve en la
imagen.

PASO 46

Este es un paso de verificacion
para evaluar, con la ayuda de la
plataforma STEAMakersBlocks,
que efectivamente el brazo se
mueva libremente a la derecha e
izquierda, segun subamos el
coédigo, como se muestra en la
imagen.

PASO 47

Una vez confirmado que todo
esta bien con los giros del brazo
del proyecto, instale con un
destornillador, el tornillo de
fijacion, accesorios del servo.

(1) Tornillo de fijacion
accesorio del servo.

(+57) 311 2208384
contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 48

Monte el Arduino UNO R3 o el
Arduino NANO, segun su kit.

Recuerde que ya en un paso
anterior habiamos instalado los
pilares y es escudo, por lo tanto,
solo necesitara ubicarlo en su
lugar y fijarlo con 4 tornillos
M3x8mm.

(1) Arduino UNO R3.

PASO 49

Instale el porta baterias en su
lugar, utilizando 2 tornillos
M3x8mm de cabeza cénica vy
tuercas convencionales.

(1) Caja porta baterias de litio
18650 x 2.

(2) Tornillos M3x8mm con
cabeza cénica y tuercas
convencionales.

PASO 50

Utilice 2 tornillos M3x10mm con
2 arandelas (D4) vy tuercas
convencionales para instalar el
Joystick del lado derecho.

(1) Mdoddulo Joystick.

(2) Tornillo M3x10mm con
arandela (D4) y tuerca
convencional.

AO®REH (+57) 311 2208384
STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 51

Utilice 2 tornillos M3x10mm con
2 arandelas (D4) vy tuercas
convencionales para instalar el
Joystick del lado izquierdo.

(1)  Moddulo Joystick.

(2) Tornillo M3x10mm con
arandela (D4) vy tuerca
convencional.

PASO 52

Realice las conexiones del
Joystick del lado izquierdo, asi:

e (GND) del Joystick a (G) del
bloque analdgico.

e (+5V) del Joystick a (V) del
bloque analdgico.

e (VRx) del Joystick a (AO) del
bloque analdgico.

e (VRy) del Joystick a (Al) del
bloque analdgico.

PASO 53

Realice las conexiones del
Joystick del lado derecho, asi:

=z
=
&
=
S5
i
10
5

e (GND) del Joystick a (G) del
bloque analégico.

e (+5V) del Joystick a (V) del
bloque analégico.

e (VRx) del Joystick a (A2) del
bloque analégico.

e (VRy) del Joystick a (A3) del
bloque analégico.

N\
\bed
v m
(Wi

m

12

| AREFGND] 3
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PASO 54

Realice las conexiones de los
Servos, asi:

NOTA: Recuerde que Marron
va conectado a (G), Rojo a (V)
y naranja a (S).

e Servo del giro a D6.

e Servo del brazo (el del lado
RH) al pin D5.

e Servo del antebrazo (el del
lado LH) al pin DA4.

e Servo de la garra al pin D3.

PASO 55
Entre a la plataforma de
STEAMakersBlocks

PASO 56

Seleccione en la plataforma los 3
pasos que aparecen en la Imagen
y una vez llegue a la seleccion del
tipo de proyecto, debe
seleccionar el que corresponda,
segun el kit que compro, Si el kit
con Arduino UNO R3 o el kit con
Arduino NANO

POPEE

julpin

https://www.steamakersblocks.com/

Paso 1. Proyectos
Paso 2. Nuevo proyecto
Paso 3. Proyecto personal

& Nuevo proyecto personal

julpin

Tipo de proyecto

(+57) 3112208384

STEAM contactocomercial@julpin.com.co
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PASO 57

Este primer bloque de cédigos,
permite realizar el control preciso
del giro a la derecha e izquierda
del brazo con el Joystick de la
izquierda.

(Para mas detalles de como se
construyé el cédigo, vea el video
tutorial en el canal de Youtube de
JULPIN Educativo)

PASO 58

En esta seccion del cddigo
creamos la funcién que define el
funcionamiento del brazo en su
primera seccién. Como se podra
ver, los valores para Illevar
adelante o atras esta seccion del
brazo se van variando hasta
definir limites al movimiento,
segln convenga.

(Para mas detalles de como se
construyé el codigo, vea el video
tutorial en el canal de Youtube de
JULPIN Educativo)

PASO 59

En las secciones de
“INICIALIZAR"” y la de "BUCLE" lo
que se hace es agregar la nueva
funcionalidad: la variable
“Levante brazo” y en el Bucle
“Leer Joystick brazo” y el bloque
de ese servo conectado al pin 5.

(Para mas detalles de como se
construyé el cédigo, vea el video
tutorial en el canal de Youtube de
JULPIN Educativo)

OO
STEAM
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« Pn (KD €53 €53 €3 B

Posicion del Joystick

hacer | Establecer (TR = [ Giro - | 4]

) [ Giro - M> - I 160}
hacer fstal)lecer@m=

Posicion del Joystick

hacer | Establecer (SRR = (Giro - M- - I 1]

+ i [ Giro - M< - I 40|
hacer | Establecer  Giro + JESN 40 |
A

Leer Joystick giro

Serva % pin (X Grados | (SICHE | Retardo (ms) n

== 8 Retardo velocidad + JRUEELTTGTE]
~—

julpin
+ para

- g Posicion del Joystick

. Pn (K3 023 X3 €3 6

hacer | Establecer (EYEICICroRS = (- - I 1]

sl (< - I 40|
LA Levante brazo - i 40)

Posicion del Joystick

« PnENED O3 €33 3 B

GERISNEEEREE | evante brazo « 1]

+ sl > - I 180
hacer fstablecer= [ 160 ]

julpin

Inicializar
Establecer
Establecer (SR = . €00
 Establecer =

Leer Joystick giro
Leer Joystick brazo

Servo N pin (KB Grados [Giro » MEECOUD) ﬂ

servo > Pin KB Grados | (EETTXISAER | Retardo (ms) ﬂ

=18 Retardo velocidad « BRGHEER[TGE

~—~
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PASO 60 julpin

En esta seccidon del cddigo y e Leer Joyelck aniebian o

.7 3 0sicion del Joystick (A2 + WX~
creamos la funcidén que define el P e O
func.:ionamiento del ant.e’brazo, es hacer | Establecer (EXNCE R IC RS = (1]
decir, la ,segunda seccion. Como T pr———
se podra ver, los valores para hacer | Establecer (ENTTETTTTED - €ED
llevar adelante o atras esta
seccion del brazo se van variando Posician oel Joystick - Pin CVEN EXB €XB a
hasta definir limites al

el Levante antebrazo by =)
*+ sl < W0

(Para mas detalles de como se A S Levante antebrazo -

construyé el codigo, vea el video

tutorial en el canal de Youtube de

JULPIN Educativo)

movimiento, seglin convenga.

PASO 61 ) huld wgal
(5|8 Retardo velocidad + S 15 |
En las secciones de Establecer (SI7NB = . €D
“INICIALIZAR” y la de “BUCLE” lo Sl Levante brazo - iR 90
que se hace es agregar la nueva LR cevente antetrazo - - o0,
funcionalidad: la variable
“Levante antebrazo” y en el Bucle T
“Leer Joystick antebrazo” y el Leer Joystick brazo
bloque de ese servo conectado al LEEIEc Stk AnlEhraD
pin 4. Servo % Pin X8 Grados | [E[nI@ Retardo (ms) n

S
, , Servo Pin ([EES Grados Retardo (ms)
(Para mas detalles de como se o

construyd el cédigo, vea el video servo ™ pin KB Grados Retarco (ms) Offg]

tutorial en el canal de Youtube de Esperar milisegundos
JULPIN Educativo) =

PASO 62 julpin
, L CFETE] Ceer Joystick garral
En esta seccion del codigo g Posicon celdoystck P KD (& X3 €53 €
creamos la funcién que define el :
funcionamiento de la garra del hacer | Establecer (ZIERE = | ((ITRD €XB ©
proyecto. Como se podra ver, los + i foara - B2 - BN 110)

valores para abrir o cerra la garra hacer | Establecer (D - €D
se van variando hasta definir
limites al movimiento, segun
convenga.

Posicion del Joystick <« Pin XKD (% » | (5]

hacer | Establecer (EELeRd = (Garra M- - I 1)

(Para mas detalles de como se i (Garra - < -
construyé el codigo, vea el video hacer | Establecer (EEIEXM -
tutorial en el canal de Youtube de
JULPIN Educativo)

PAOREH (+57) 311 2208384
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PASO 63

En las secciones de
“INICIALIZAR” y la de “"BUCLE" lo
que se hace es agregar la nueva
funcionalidad: la variable “Garra”
y en el Bucle “Leer Joystick garra”
y el bloqgue de ese servo
conectado al pin 3.

(Para mas detalles de como se
construyé el codigo, vea el video
tutorial en el canal de Youtube de
JULPIN Educativo)

PASO 64

Presentacién del cddigo final.

[ 15)

| Levante brazo - SN 90)

=0Ed Levante antebrazo + &

90,

Leer Joystick garra

Servo

Servo

Servo

Servo

Esperar

N~

X pin (358 Grados

Pin EEB Grados
pin ZXEM Grados
Pin EXEB Grados

EEE Retardo (ms) ﬂ
s Retardo (ms) ﬂ
g Retardo (ms) “
o IRl  Retardo (ms) “

Retardo velocidad *

milisegundos

Estableceritiima = K[

=S Levante brazo 0N 90

= ol Levante antebrazo SO0
\_E‘stablecer(m =

locidad

LIl Leer Joystick gif

* i Posicion del Joystick

Pin I3 €50 €30 B3 3

hacer Estableceri{t[/ 33 = (Giro - M+ M1 ]
 Giro - W2 - I 160

hacer | Establecer{cIiMd = K1)

+ si

Posicion del Joystick

. Pin G0 €30 €30 6B O

hacer Establecerf{cli 8 = | Giro - - - 1)

| Giro - M< - I8 40
hacer  Establecercliid = €7

+ si Pin £ D) €303 95

Posicion del Joystick

hacer | Establecerli el CX LB =

+ si

Levante brazo - -1
m

hacer | Establecer{ YL L0 =

Pin 2710 00 €303 €& O3

Posicion del Joystick

hacer Establecer{ XY TN IR =

+ si

 Levante brazo M+ - I 1)

Levante brazo 2 | 180}
TN Levante brazo_ LA 160)

Leer Joystick gi

Leer Joystick braz
Leer Joystick antebrazq
Leer Joystick gamd

Servo S Pin (i Grados (98 Retardo (ms)n

Retardo (ms) Ml

| Levante antebrazo MGEELINGST 0 |
Zhc8  Retardo (ms)n

milisegundos

Servo ™S Pin 38 Grados
Servo S Pin €38 Grados
S pin £33 Grados

Servo

Esperar
-

* s Posicion del Joystick

Pin Y3 £330 30 €X' 3
GECEIEE =R Levante antebrazo "Levante antebrazo M+ - W 1]
Fisl Levante antebrazo M2 - I 130
hacer ;&ablecerlmm= (130

Fin 73 £ €30 OB O

Posicion del Joystick

hacer

[ZH8 Levante antebrazo 1

+ si

Levante antebrazo J{- - I 1

Levante antebrazo 115 - 1840
ST Levante antebrazo LA 401

Pin £ 0 £33 195

Posicion del Joystick

hacer

Establecerds: o I =

+ si

 Gama - M+ - I 1]

Gama - 110

hacer ;Btablecerﬁm= 110 |

Pin I3 (03 €303 £33 O

Posicion del Joystick

hacer | Establecerl{trir W =

+ si

[Gara - M- - I 1]
hacer \‘Btablacerm= 70}

OO
STEAM
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iFELICITACIONES!
Has completado con éxito este proyecto.
Brazo robdtico con 4 grados de libertad.

Esperamos que este proyecto, te haya sido de utilidad para aprender y que pueda
servir incluso como base para proyectos futuros.

Nuestros productos educativos han sido disefados especialmente para ser
divertidos, seguros y desarrollar habilidades STEAM (Ciencia, Tecnologia,
Ingenieria, Arte y Matematicas) en nifios nifias y adolescentes, sin embargo, como
este kit contiene tornillos, partes pequefias, y el uso de distintas herramientas,
recomendamos su uso para mayores de 12 afios y si es usado por un nifio de
menor edad, durante su armado, debe estar acompafiado de un adulto
responsable.

Gracias por comprar nuestros productos educativos.

Si desea mas informacion o quiere conocer otros modelos de Robots o proyectos
educativos en general, visite

nuestra pagina web www.julpin.com.co

Este producto y su respectivo material Educativo fue disefiado y editado, con la
ayuda y respaldo de Dios, por:

Mauricio Pulgarin Arias
Magister en Robdtica, programacion y disefio e impresion 3D aplicado a la
Educacion.

Disefiado para la empresa Grupo JULPIN S.A.S
Cuacuta - Colombia.

Si tienes algln comentario personal, consulta, solicitud, sugerencia técnica o
pedagdgica, puedes escribirme al correo:

contactoeducativo@julpin.com.co

También te invitamos a suscribirte al canal de YouTube “julpin Educativo” en el que
estaremos subiendo videos del proceso de armado y practicas con este y otros kits
Educativos.

Este producto podra presentar nuevas versiones en el futuro, lo que implica que
nos reservamos el derecho de realizar cambios en el presente manual y/o en el
kit, sin previo aviso.

PO (+57) 3112208384
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