
TAGLIAERBA 

RADIOCOMANDATO 
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Progetto complessivo: 

 Il progetto consiste nella realizzazione di un tagliaerba 

controllato tramite radiocomando. 

  L’idea principale era quella di cannibalizzare un vecchio 

tagliaerba per prenderne il motore termico e montarlo su 

una nuova struttura dotata di motori elettrici e cingoli per 

garantirne il movimento. Il cervello di tutta questa 

struttura è basato su Arduino, un controllore in grado di 

gestire il sensore per la ricezione del segnale emesso dal 

radiocomando e trasformarlo in un segnale output per 

l’azionamento dei vari dispositivi. 
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 L’alimentazione di tutta la struttura e della scheda 

Arduino con i relativi sensori è affidata ad una batteria al 

gel da 12V utilizzata per le moto. Il taglio dell’erba 

avviene attraverso un filo di ferro con diametro di pochi 

millimetri collegato direttamente al motore. 
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Progetto rivisto e modificato 

 Trovare una struttura già definita che rispettasse le 
richieste del progetto era impossibile, o per il prezzo o 
per le misure non idonee, quindi abbiamo provveduto 
noi alla sua realizzazione. 

 Trovare un  motore termico in grado di essere adattato 
alla struttura era complicato, per dimensioni e peso, 
dunque abbiamo optato per un motore elettrico anche 
per il taglio. 

 Inoltre abbiamo pensato di rendere il tagliaerba 
indipendente aggiungendo un sensore ad ultrasuoni in 
grado di rilevare ed evitare ostacoli. 
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REALIZZAZIONE 
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Fase 1: Scelta dei materiali per la 

struttura 

 Per la realizzazione della struttura ci siamo affidati ad 

un’azienda americana (www.makeblock.cc), dove 

abbiamo comprato dei profilati in alluminio per la 

struttura e dei cingoli per il movimento 
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http://www.makeblock.cc/


Fase 2: Scelta dei motori 

 Dallo stesso sito abbiamo acquistato 4 motori elettrici 

con elevata coppia e numero di giri idoneo per il 

movimento della struttura 

 Il motore per il taglio lo abbiamo preso da un plotter 

della scuola in grado di produrre un numero di giri 

elevato per garantire un forza di taglio sufficiente per 

tagliare l’erba ed alcuni ramoscelli.  

 Tutti i motori sono di tipo brushless, ovvero in grado di 

funzionare senza spazzole che producono contatti 

elettrici striscianti sull’albero motore. 
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Motore per il movimento Motore per il taglio 

Alimentazione: 12V 

N° di giri: 50 rpm 

Alimentazione: 12V 

N° di giri: 900 rpm  
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Ecco un video del motore scelto 

per il taglio all’opera: 
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Fase 3: Scelta dei componenti 

elettronici 
 Il sito makeblock mette a disposizione dei componenti 

elettronici compatibili con Arduino ed i profilati, per 

questo motivo ci è sembrata la scelta migliore 

acquistare anche la parte elettronica da quest’azienda. 
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Arduino + Shield: 

 E’ il cervello di tutta la struttura, esso è in grado di gestire tutti i 

processi da noi richiesti. Per collegarlo con gli altri componenti 

elettronici è necessario collegargli sopra una shield. 
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Sensore ad ultrasuoni: 

 Si occupa della parte ‘’visiva’’della struttura ed è in grado di 

rilevare distanze che vanno dai 3 centimetri fino a 3 metri 
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Sensore ad infrarossi con telecomando: 

 Si occupa di trasformare le istruzioni impartite tramite il 

telecomando in segnali input per Arduino che li elabora a seconda 

del programma caricato e li trasforma in segnali output. 
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Servo: 

 Viene impiegato insieme al parallelogramma articolato per variare 

l’altezza della lama e quindi l’altezza del taglio 
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Fase 4: Impostazione della struttura 

 Abbiamo preso spunto 
da una struttura 
predefinita (vedi foto a 
sinistra) modificandola a 
nostro piacimento per 
ottenere dimensioni 
maggiori ed essere in 
grado di sfruttare al 
massimo i 4 motori ( 
montati 2 avanti e 2 
dietro) 
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Ecco il risultato: 17 



Fase 5: Adattamento profilati 

 Costruita la base abbiamo 

realizzato un progetto su 

SolidWorks per creare la 

struttura che avrebbe 

supportato il motore del 

taglio ed il parallelogramma 

articolato, utilizzato per 

ottenere due altezze di 

taglio. 
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Alcune dimensioni dei particolari 

ed il complessivo: 
Barre: Ruote: Complessivo: 
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 Grazie alla realizzazione del progetto su SolidWorks, siamo riusciti a 

capire in anticipo come adattare i profilati, sapendo con certezza a 
quale lunghezza tagliarli e dove realizzare i fori mancanti. Per la 

realizzazione nella realtà ci siamo affidati ad un seghetto verticale e 

ad un trapano automatico, messi a nostra disposizione dall’officina 

della scuola 
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Fase 6: Montaggio 

 Dopo aver definito i pezzi e i fori 

abbiamo proceduto 

all’assemblaggio in maniera da 

garantire una struttura il più solida 

possibile e abbastanza spaziosa 

per consentire l’alloggiamento del 

filo di taglio con il corrispondente 

motore e tutta la parte elettronica, 

compresa la batteria. 
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 Grazie alla presenza di fori filettati già presenti nei profilati l’assemblaggio 

dei pezzi definiti con i pezzi da noi realizzati non è risultato molto difficile 

anche se abbiamo riscontrato qualche difficoltà. 

 Di seguito una breve presentazione riassumerà l’assemblaggio. 
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Fase 7: Montaggio componenti 

elettrici e programmazione Arduino 

 Prendendo spunto da alcuni esempi trovati su internet 

abbiamo creato un software adatto alle nostre 

esigenze. Con un telecomando riusciamo a controllare 

tutte le funzioni del tagliaerba 
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Ecco il software: 

 Non è il programma 

completo ma solo una 

parte, poiché risulterebbe 

troppo lungo scriverlo 

tutto quindi riassumiamo 

cosa è in grado di 

proporre all’utente finale 

24 



Il software riconosce il telecomando 

e ad ogni tasto è collegata 

un’azione. 

I tasti +, -, <<, >> : Gestiscono il 

movimento nelle 4 direzioni. 

I tasti Play e 0 : Avviano e fermano il 

motore che si occupa del taglio. 

I tasti 1 e 2 : Regolano l’altezza del 

taglio. 

Il tasto Test : Cambia la modalità di 

movimento, da manuale ad 

automatico. 

I tasti dal 3 al 9 : Variano la velocità di 

movimento. 
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 Infine abbiamo collegato l’hardware 

attraverso i vari cavi, montandoli 

saldamente sulla struttura, ove possibile 

attraverso viti altrimenti utilizzando delle 

fascette. Sul retro della struttura abbiamo 

fissato la batteria per bilanciare il peso. 
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Ecco alcuni video del suo 

funzionamento  

MOVIMENTO ALTEZZA DEL TAGLIO AVVIO DEL MOTORE DI 

TAGLIO 
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Schema di utilizzo: 28 



Fase 8: Realizzazione della 

carrozzeria 

 Abbiamo utilizzato una lastra in plexiglass per realizzare la 

copertura della struttura, in modo tale da separare il filo del 

taglio dalla parte elettronica con lo scopo di evitare che 

durante l’utilizzo del tagliaerba vengano ‘’sparati’’ residui di 

erba e/o eventuali sassi. Abbiamo costruito una copertura 

per tutta la struttura onde evitare che si tocchi il filo 

accidentalmente durante l’utilizzo o che si sia esposti ad 

eventuali scosse accidentali. La carrozzeria non è fissa, difatti 

svitando 4 viti si può rimuovere in caso sia necessaria la 

manutenzione. Nella parte posteriore abbiamo lasciato uno 

spazio per poter accedere facilmente al pulsante di 

accensione. 
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Ecco il risultato: 30 



Conclusioni: 

 Il progetto è stato sviluppato in un mese e mezzo circa 

con un costo complessivo di 650 EURO. Si tratta di un 

prototipo e ci sono ancora vari aspetti da rivedere e da 

perfezionare, ma abbiamo ottenuto i risultati sperati. 

Siamo partiti da zero, solo con qualche idea, ma siamo 

riusciti a realizzare un prototipo funzionante che 

potrebbe trasformarsi in un oggetto del domani. Alla 

base di tutto ci sono stati i pensieri rivolti all’utente finale 

che ci hanno portati a fare determinate scelte, non 

sempre compatibili tra tutto il team, ma ci hanno 

permesso di realizzare un prototipo apprezzato dai nostri 

docenti e dal nostro preside. 
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Ma non finisce qui… 
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 I complimenti ricevuti dai professori, dal preside e dalla commissione 

della pole position ci hanno spronato a non fermarci… 

Prossimamente il tagliaerba radiocomandato made in Avogadro 
potrebbe sbarcare su Eppela, un sito di crowfunding made in Italy, 

dove potremmo ricevere dei finanziamenti per migliorare il progetto 

ed ‘’evolverlo’’ da prototipo a prodotto finito e pratico per 

chiunque. 
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Fine 
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