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Robot pes

Komponenty

Studuino jednotka LED (Cervend) Cervena Reflexny IR Foto
infracerveny reflektor
senzor

x 1 X 1
X 1 Zékladna kocka Zékladna kocka
(biela) (¢ira)
Servomotor X 9 X 2
Triangel A Triangel A
(3edy) (Ciry)
x 3 x 4 X 2

USB kabel Batériovy box Pol¢ast B (tmavomodrd) | Polcast C
(svetlo-
modra)

x 1 x 1 x 9 x 38

Kabel na pripojenie senzorov | Zvukovy senzor _ zykovy | PolCast D Os rotora C

(trojvodicovy 15 cm) senzor | (modra)
X 3 x 1 x 14 x 8

. Y,

Navod na motaz - etikety
e A
x 1

Zobrazuje Casti Nahlad ko.mplletvnke

aich pocet potrebny zostavenej polozky.

pre konstrukciu / e

()

Upozornuje, ak je pre montaz
potrebna zmena smeru
alebo polohy polozky.

Zobrazuje samolepku s ¢islom

pre kazdy servomotor, zlepSuje

teda ich rozpoznavanie. . .
Indikuje upozornenia
pri konstruovani Specifickej
polozky.

N /)
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Robot pes

Zaobchadzanie so servomotorom

Orientacia
SirSi priestor uzsi priestor

Na obrazku vpravo je zobrazeny servomotor
(hnaci hriadel) (pohyblivy hriadel)

¢elnou stranou. Obsahuje dva hriadele:
hnaci hriadel (3irsi priestor) a pohyblivy ’_‘
hriadel (uzsi priestor).

¥ Pri ru¢nom otécani hnacieho hriadela

s nim zaobchéadzajte opatrne a pomaly.

Nadmerny tlak pri otdCani méze
servomotor poskodit.

Kalibracia a nastavenie cCisel 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 odporu¢ame na konektor pripnut samolepku,
takto bude servomotor lahko identifikovatelny

Pri montovani robotického auta
s ramenom pouzivajte samolepky
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Robot pes

Pripojenie servomotora pre nohy

x 1

X 2

x 1

Sirsi priestor '/l |

AN

AN

j Sirsi priestor

AN
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Robot pes

)

\\\\\\

& Uistite sa, Ze je Studuino jednotka
vlozena spravne!

@ Pripojte a zo servomotora na ich prislusné miesta na Studuino jednotke.

& Uistite sa, Ze su kable pripojené spravne!
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Robot pes

Pripajenie servomotora pre pohyb hlavy

x 1 x 3
. J

Pripojte kable servomotora k prislusSnym miestam na Studuino jednotke.

e A
1. 2.

@”//T TN

Sirsi priestor \

& Uistite sa, Ze ste kable
zapojili spravne!




Robot pes

Pripajanie reflexného infracerveného senzora

x 1 x 1
x 1 x 1
\ _J
4 A
1 . Kéabel pre pripojenie senzora

i L J
/ Strana senzora Strana plosnej dosky
IR Foto-
L Cierny reflektor
& Uistite sa, ze ste kable
zapojili spravne!

N~ —

@ Kable z reflexného infracerveného senzora pripojte k A5 .

O

{ N

A5

& Uistite sa, Ze ste kable
zapojili spravne!
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Robot pes

Montaz hlavy

x 1 x 8 x 1
x 1 x 2 x /
\_ J
@
4 N\ \I
-~
~
A
@
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Robot pes

Cervena —‘
Sivy
L

Cierny

& Uistite sa, ze ste kable
zapojili spravne!
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Robot pes

@ Pripojte kable LED (Cervenej) k A4 .

~N

L,

A4

[

& Uistite sa, ze ste kable

zapojili spravnel
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Montaz torza
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Robot pes

x 6
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Robot pes
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Robot pes
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Montaz torza

r

x 8

x 2

Robot pes

x 2
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Robot pes
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Robot pes

Montaz torza

X12 x2
x 2 x 4
G
®
- =
— -
/
!
!
1
'
\\l —

16



Robot pes
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Robot pes

Montaz torza

x 10 x 4

r
.




Robot pes

Montaz torza

\_

x 2

x 1
x 1

J
Kéble zvukového senzora pripojte k A6 . N

Uistite sa, Ze ste kable

zapojili spravne!
\
Zvukovy
Cierny senzor

Sivy )

~

& Uistite sa, Ze ste kable
zapojili spravne!
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Robot pes

InStalacia batériového boxu

®
O

& Prepinac na batériovom boxe
by ste mali vidiet ako na obrazku.

Connect the cable from the battery box
tothe POWER section.

O

(POWER )

Vymena batérii

Na otvorenie pouzite skrutkovac (Phillips #1).

& Vlozte batérie so spravnou polaritou.

Veko batériového boxu dajte spat
na povodné miesto.
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Robot pes

Kompletny robot pes

Skontrolujte, ¢i sa kable nezakliesnili do pohyblivych ¢asti motora a nasledne sa neodpojili.

Kable aranzujte opatrne.
Pred manipulaciou s robotom si znovu precitajte Navod na montaz a uistite sa,
Ze je robot skonstruovany spravne.

Predny nahlad Lavy néhlad

Zadny nahlad Pravy nahlad
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Robot pes

Ovladanie robota

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

X Ak prebehla instalacia softvéru Uspesne, pokracujte krokom 1.

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

@ USB kabel pripojte k pocitacu a Studuino jednotke.

Pre viac detailov vid kapitolu 1.3 Studuino v navode pre Studuino programové prostredie.

@ Stiahnite subor DoggyRobot.ipd z nizSie uvedenej URL adresy v sekcii Robotist.

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

@ Stiahnuty subor otvorte.

@ Presunte program do Studuino O

jednotky kliknutimna €
Transfer button .

@ Odpojte USB kabel od Studuino jednotky.
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Robot pes

@ Prepinac na batériovom boxe dajte do polohy “on” a vas robot sa za¢ne pohybovat.

[ & Akonahle si vS§imnete, Ze sa vas robot hybat nezacal, dajte prepinac ana batériovom boxe b
do polohy “OFF”. Necinnost robota totiz méze poskodit servomotor.

& Ak sa vas robot nehybe, je mozné Ze je servomotor v zlej pozicii alebo su bloky nespravne
spojené. Znovu si precitajte Navod na montaz a uistite sa, ze ste vasho robota skonstruovali
spravne.

\_ _J

Polozenim ruky pred infraCerveny senzor by mal robot zareagovat a zacat hybat hlavou smerom
k vasej ruke.

Ak vas robot rozpozna zvuk, mal by sa zastavit ako je zobrazené na obrazku niZsie.
KRobot by nemal reagovat na slabu intenzitu zvuku.
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Robot pes

Kalibracia senzorov

Niektoré senzory nemusia pri prvom spusteni pracovat spravne. Ak si viimnete nespravnu funkénost
senzora, je potrebné nakalibrovat jeho nastavenia.

Kliknite na prislusny senzor,
nasledne uvidite okienko
pre nastavenie rozsahu.

Pre nastavenie pozadovaného
rozsahu potiahnite mysku
dolava alebo doprava.

Pre viac detailov nasledujte sekcie Condition Icon v ¢asti 4.4. The Attribute Field v ndvode na programové
prostredie Studuino.
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