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Robotické auto s ramenom
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Navod na montaz - etikety

Robotické auto s ramenom

-

Ukazuje cislo Stitka

pre kazdy servomotor.
Pouzite motor so spravnym
Cislom Stitka

O

Ukazuje kedy je potrebné
pre montaz komponenty
pootocit

Indikuje tipy alebo varovania
pri konstruovani Specifickej
polozky

Robotické auto s ramenom

Montdz ramena

x 1

Cislo udava pocet dielov
potrebnych pre montéz

Nahlad kompletne
zmontovanej polozky

~
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Robotické auto s ramenom

-

Zaobchadzanie so servomotorom

1 Orientacia $irsi priestor
(hnaci hriadel)
Na obréazku vpravo je zobrazeny servomotor I_l

¢elnou stranou. Obsahuje dva hriadele:
hnaci hriadel (Sirsi priestor) a pohyblivy
hriadel (uzsi priestor).

M Pri ru¢nom otacani hnacieho hriadela

s nim zaobchéadzajte opatrne a pomaly.

Nadmerny tlak pri otdCani méze
servomotor poskodit.

2 Kalibracia a nastavenie cisel servomotorov

Predtym nez za¢nete svoj robot montovat, precitajte si 6. Pouzivanie
servomotorov v ikonkovom programovacom prostredi Studuina.

(Na stiahnutie tu : http://www.artec-kk.co.jp/robotist/), kde su uvedené
inStrukcie potrebné pre kalibraciu servomotora.

Zmontovanie robota bez kalibracie servomotorov méze spdsobit
poskodenie alebo nespravnu funkcionalitu.

X Dbajte na to aby ste nezamenili konektor servomotora po jeho kalibracii.

Kalibracia je pre kazdy servomotor unikatna.

Pripinanie Ciselnych samolepiek

Po kalibracii odpori¢ame na konektor pripnut samolepku,
takto bude servomotor lahko identifikovatelny

Pri montovani robotického auta
s ramenom pouzivajte samolepky

uzsi priestor
(pohyblivy hriadel)

=
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Robotické auto s ramenom

Priprava

X

.

1 x ]

_ Kébel pre pripojenie senzorov
X 1 (trojvodicovy 15 cm)
[[e——ll] Kabel pre pripojenie senzorov
X 1 (trojvodicovy 30 cm)
(— | [c0e!Prd PriPOleEe scnzoror
X (Stvorvodicovy 50 cm)

x ]

J

Ku kazdému senzoru pripojte potrebny kabel.

@

Zelena

@ Dotykovy senzor

@ Akcelerometer

Kabel pre pripojenie senzorov
(trojvodicovy 15 cm)

koncovka pre senzor  koncovka pre plosnu dosku

/

Kabel pre pripojenie senzorov
(trojvodic¢ovy 30 cm)

[———ll]

Kabel pre pripojenie senzorov
(Stvorvodicovy 50 cm)

AE—

& Uistite sa, ze su kable pripojené spravne!
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Robotické auto s ramenom

Montaz tela (podstava)

x 1
x 4
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& Uistite sa, Ze jednotka Studuino
je v spravnej polohe!
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Robotické auto s ramenom

Montaz motora

X 2

- :
X 2 X 2 ™~ M2
\_ J
@ Skostruovany DC motor pripojte k M1.
_— . . . s N
& Uistite sa, Ze jednotka Studuino
je v spravnej polohe!
M1
. y,
M1 & U|§t|tg sa, ze su kable
pripojené spravne!
e A\
~
~
~ -
Nasunte O-kruzok do drazok kolieska.
- J
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Robotické auto s ramenom

@ Skonstruovany DC motor pripojte k M2 .

O

M2
I . y,
M2 — | & Uistite sa, Ze su kable
pripojené spravne!
p
»”
»”
»
E 4
Nasunte O-kruzok do drazok kolieska.

\-
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Ve )
Kompletny motor Podstava

08



Robotické auto s ramenom

x 1

Montaz tela (vrch)

x 1

'J“'i'x 1 T""Jx 2

X 2 X 6 X 3
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Robotické auto s ramenom

Q—& Prepinac¢ batériového boxu

by mal byt viditelny ako na obrazku.

Kable z batériového boxu pripojte
do POWER sekcie.

@

POWER
\.

& Uistite sa, Ze su kable pripojené spravne!
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Robotické auto s ramenom

Green

R
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Robotické auto s ramenom

@ Pripojte kabel LED (zeleny) k A1 .
-

A1l

\ Q
& Uistite sa, Ze su kable
pripojené spravnel

(
Kompletna konstrukcia tela (vrch)




Robotické auto s ramenom

Montaz servomotora
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& Spravte dokopy 3 servomotory.

13



Robotické auto s ramenom

Montaz ramena

[(ng (p10] (011JJ
L X 2

l & Sirsi priestor




Robotické auto s ramenom

Podstava




@

Robotické auto s ramenom

1

@ Pripojte kable zo servomotora na prislusné miesto

na vasu Studuino jednotku.

O

e

.

& Uistite sa, ze su kable
pripojené spravne!
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Robotické auto s ramenom

©®
R

@ Kable zo servomotora pripojte na prislusné miesto na vasej Studuino jednotke.

Ve

O

\

& Uistite sa, Zze su kable
pripojené spravne!

Vyznacenu ¢ast na obrazku f\

otocte nadol.
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Robotické auto s ramenom

& Otocte a vlozte blok servomotora bokom.

Kable zo servomotora pripojte na prislusné miesto na vasej Studuino jednotke.

-

& Uistite sa, ze su kable pripojené spravne!
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Robotické auto s ramenom
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Robotické auto s ramenom

Montaz ovladaca
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Robotické auto s ramenom

@ Kable z dotykového senzora pripojte k A0 a kable z akcelerometra k A4/A5.

-
—J

A4 A5

A0

J

\.

& S akcelerometrom sa pripojte oboma koncovkami A4 aj A5.

& Uistite sa, Ze su kable pripojené spravne!



Robotické auto s ramenom

Vymena batérii

@ @

@é @@

Na otvorenie pouzite skrutkovac (Phillips #1).
& Vlozte batérie v spravnej polarite.

Veko batériového boxu dajte spat na
povodné miesto.
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Robotické auto s ramenom

Kompletné robotické auto s ramenom

s

& Dbajte na to, aby sa kable nezamotali do pohyblivych ¢asti motora a nesposobili
odpojenie robota.
Budte opatrni pri usporaduivani kablov.

Pred pouzivanim robota skontrolujte znovu ndvod na montaz aby ste sa uistili,
ze ste ho skonstruovali spravne.

Lavy ndhlad

Pravy nahlad
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Robotické auto s ramenom

Kompletné robotické auto s ramenom

Vrch

Podstava
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Robotické auto s ramenom

Ovladanie vasho robotického auta s ramenom

Pre nastavenie programového prostredia Studuino
nainstalujte softvér z nizsie uvedenej URL adresy.

X Ak prebehla instalacia softvéra Uspesne, pokracujte krokom 1.

http://www.artec-kk.co.jp/studuino/

@ Pripojte USB kabel k pocitacu a k Studuino jednotke.

Pre viac detailov vid kapitolu 1.3 O Studuine v ndvode pre programové prostredie Studuino.

@ Stiahnite si subor ArmRobotCar.ipd z niZSie uvedenej adresy URL v sekcii Robotist.

http://www.artec-kk.co.jp/robotist/

@ Stiahnuty subor otvorte.

@ Presunte program

do Studuino jednotky O

kliknutimna €
Program/Transfer button.

@ Odpojte USB kabel zo Studuino jednotky.
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Robotické auto s ramenom

@ Prepinac na batériovom boxe dajte do polohy “on”.

4 )
& Ak sa vas robot nezacne pohybovat tak ako je zobrazené na obrazku nizsie,

ihned ho vypnite (prepinac na batériovom boxe dajte do polohy “off”).

Mobze to poskodit vas servomotor.

& Ak sa vas robot nepohybuje, je mozné, Ze je servomotor v zlej polohe a bloky
su teda nespravne spojené.

Znovu si precitajte Navod na montaz aby ste sa uistili, Ze je vas robot skonstruovany spravne.

@ Ovladac drzte v polohe rovnobeznej so zemou a naklonte ho aby sa vas robot pohyboval.

<Ovladanie>

Nakioneniedopredy B Pohyb napred
EEEEEET > T
L
= aonenicvove B e vowe
TS > D

Robotické rameno pouzite pre uchopenie a posun
bielych kociek.
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