
Braccio robotico
Il nostro progetto consiste nel 
programmare un braccio robotico a 4 
gradi di libertà :
due sul  braccio e uno sulla piattaforma 
girevole, ognuno dei quali con un arco di 

lavoro di 180°, più uno sulla pinza.

Il movimento delle “ articolazioni ” lo 
otterremo grazie all’utilizzo di
4 servomotori.

Per la programmazione utilizzeremo il 
codice a blocchi Ardublock per la parte 
manuale , tramite potenziometri, 
mentre per automatizzare il braccio 
utilizzeremo il codice C.



Servo motore 1
Pin 6 apertura e chiusura Pinza

Servo motore 2
Pin 11 braccio grande DX

Servo motore 3
Pin 10 braccio piccolo SX

Servo motore 4
Pin 11 rotazione Base
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Potenziometri 
movimento servo
manuale

I 4 servo motori adesso sono collegati ai comandi manuali
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Variabile > Servo DX
Potenziometro PIN A2

Valore 50 > 135°

Motore PIN 9

Variabile > Servo Pinza
Potenziometro PIN A3

Valore 90 > 125°

Motore PIN 6

La programmazione con Ardublock ci permette di comandare il braccio 
manualmente con i potenziometri .
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Variabile > Servo base
Potenziometro PIN A0

Valore 0 > 180°

Motore PIN 11

Variabile > Servo SX
Potenziometro PIN A1

Valore 60 > 125°

Motore PIN 10

Programmazione con Ardublock braccio comandato manualmente con i 
potenziometri
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Programmazione con codice C

Progettiamo i movimenti da far eseguire 
tramite il codice al braccio:

A) afferrare il blocco A e 
posizionalo nell’area stabilita ( gialla)

B) afferrare il blocco B e
posizionarlo sopra il primo  

C) afferrare il blocco C e 
posizionarlo sopra il secondo

D) Prendere la bandiera D e 
sventolarla al centro.

D

Prepariamo la base in legno per il bracciorobotico
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for(angolo = 90; angolo < 152; angolo += 1) {
servobase.write(angolo);
delay(20);

}

Esempio di codice:
posizionare il braccio robotico 

servobase a 90°

servobase.write(90);

Esempio di codice:

muovere il braccio robotico 

servobase da 90° a 152°
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Descrizione e commenti

Dare un nome ai quattro servo

Impostare la variabile angolo come 
numero Intero

Impostare i PIN dove
sono collegati i servo

Muove i servo nella posizione 
iniziale in gradi

Programmazione in codice C
Automatizziamo il braccio per la presa 
di tre cilindretti di legno posti a 
150°, 120°, 90°con posizionamento a 40°



Braccio robotico
Programmazione in codice C 
Da riga 138 a riga 179 codice presa 
secondo cilindretto a 120°
e rilascio a 40°

Servopinza.write(140) chiude
Servopinza.write(60) apre

Descrizione funzione for riga 140:
angolo uguale a 40°(posizione iniziale
servobase), se angolo(40°) è minore di 
120°(posizione finale servobase) allora 
angolo(40°) + 1, somma movimenti di 
un grado con un intervallo di 
20millisecondi.
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Non sempre la programmazione 
riesce al primo tentativo !!!
Ed è lì che inizia il divertimento!!!
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