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Robot oviadany senzormi
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Navod na montaz - etikety

-

Zobrazuje samolepku s ¢islom

pre kazdy servomotor. Ich
pouZzitie zlepsuje identifikaciu

Nahlad kompletne
zostavenej polozky.

konkrétnych servomotorov.
Sensor Controlied Rohot

Assembling the Head

x 1

Zobrazuje Casti
a ich pocet potrebny
pre konstrukciu

O

4

Indikuje upozornenia
pri konstruovani Specifickej
polozky.

Upozoriuje, ak je pre montaz
potrebnd zmena smeru
alebo polohy polozky.

~
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Zaobchadzanie so servomotorom

Orientacia

Sirsi priestor
(hnaci hrladel

Na obréazku vpravo je zobrazeny servomotor
¢elnou stranou. Obsahuje dva hriadele:
hnaci hriadel (Sirsi priestor) a pohyblivy
hriadel (uzsi priestor).

¥ Pri ru¢nom otécani hnacieho hriadela
s nim zaobchédzajte opatrne a pomaly.

Nadmerny tlak pri otda¢ani moze
servomotor poskodit.

Kalibracia a nastavenie Cisel servomotorov

Predtym nez zaCnete 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 spbsobit
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 ‘ ;
’ . 3 R =

uzsi priestor
(pohyblivy hriadel)
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Kabel pre pripojenie senzorov
[« 6

(trojvodicovy 15 cm)

Kébel pre pripojenie senzorov
(trojvodicovy 30 cm)

x ]

Kébel pre pripojenie senzorov
(Stvorvodicovy 50 cm)

x ]

Priprava

J

Ku kazdému senzoru pripojte potrebny kabel.

@ Cervend  Zelena

i

Modrd Biela

Svetelny senzor

7 ;r.Bzuéiak

@

Zvukovy senzor

@ Akcelerometer

£}

Kébel 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)

& Uistite sa, Ze su kable pripojené spravne!
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Robot oviadany senzormi

Montaz spodnej Casti tela

O-kruzok nasunte
do drazok kolesa.

Uistite sa, Ze je Studuino
jednotka v spravnej polohe!

O-kruzok nasunte
do drazok kolesa.
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Robot oviadany senzormi

& Uistite sa, Ze ste kable
zapojili spravne!

& Uistite sa, ze ste kable
zapojili spravne!
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Kéble DC motora by mali byt
viditelné na vonkajsej Casti
tela auta.

J
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YV senzormi
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Montaz torza

1
X
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Y senzormi
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Rohot oviadany senzormi

-

Kompletné torzo
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Robot oviadany senzormi

Montaz pravého ramena

13



Montaz lavého ramena

Sirsi
priestor
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VvV senzormi
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Y senzormi
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Robot oviadany senzormi




Robot oviadany senzormi

Kompletna
hlava
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Kompletizacia robota
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Robot oviadany senzormi

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

& Uistite sa, Ze ste kable
zapojili spravne!

Uistite sa, Ze ste kable
pripojili spravne!
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@ Kable z LED (Cervend, zelend) na torze by mali vojst medzi ramena a spodnu Cast tela.

| 53
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Robot oviadany senzormi

@ Kable zo zelenej LED pripojte k A3 .

& Uistite sa, Zze ste kable
pripojili spravne!

& Uistite sa, Ze ste kable
pripojili spravne!
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Kable z LED (biela, modra) umiestnite na torzo tak ako je zobrazené na obrazku.
Kabel z bielej LED pripojte k A0 azmodrej LED k A1 .

\&

& Uistite sa, Zze su kable
pripojené spravne!l

nin
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@ Pripojte hlavu na torzo.

i R
] i I
J .

= i
oo P o m
& Jemne pootocte vycnelky

servomotorov na oboch
ramenach nahor.

Uistite sa, Ze sa vam ziadne kable
nezasekli medzi blokmi.
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Kable zo servomotora pripojte na prislusné miesto na Studuino jednotke.
Zvukovy senzor pripojte k A6 .

Uistite sa, Ze ste kable
pripojili spravne!
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Montaz batériového boxu

\_

Prepinac batériového boxu
by ste mali vidiet tak ako je
znazorneny na obrazku.

Uistite sa, ze ste kable
pripojili spravne!
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Pripojenie svetelného senzora

Uistite sa, ze ste kable
pripojili spravne!

svetelny senzor
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Robot oviadany senzormi

Vymena batérii

Na otvorenie pouzite skrutkovac (Phillips #1).

& VloZte batérie v spravnej polarite.

Veko batériového boxu dajte spat na
povodné miesto.
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Robhot oviadany senzormi

Kompletny robot

[ Pred manipuldciou s robotom si znovu precitajte Navod na montaz a uistite sa, ]

Ze ste svoj robot skonstruovali spravne.

Predny nahlad . *

Lavy ndhlad

Zadny nahlad -
M
m
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Robot oviadany senzormi

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 kébel pripojte k pocitacu a Studuino jednotke.

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

@ Stiahnite subor SensorControlledRobot.ipd_1 z niZSie uvedenej URL adresy v sekcii Robotist.

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

&
assembly instruction from here,

@ Stiahnuty subor otvorte.

& Studuino Icon Programming: SensorControlledRobet_1.ipd EM
File(F}) Edt(E) Run(R)  Help(H}

Operation : Heneat

\c.\

@

RS

— {1 '
rsrresrmsrst s ML
@ Presurite program do Studuino AEITINLY Il

jednotky kliknutimna @)

Transfer button .

@ Odpojte USB kabel od Studuino jednotky.



Robot oviadany senzormi

(

g

& Akonahle si vS§imnete, Ze sa vas robot hybat nezacal, dajte prepinac¢ ana batériovom boxe
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.

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

@ Hlucené zvuky vas robot vystrasia a zacne sa hybat dookola.

Na podnet svetelného senzora za¢ne vas robot vydavat zvuk.
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Robot oviadany senzormi

Kalibracia senzorov

Niektoré senzory nemusia pracovat spravne pri prvom spusteni programu. Ak ste zaznamenali poruchy

senzorov, nakalibrujte ich nastavenia.

Kliknite na ikonu senzora,
tu mozete prispdsobit nastavenia
rozsahu v nizsSie zobrazenom
bloku.

Studuine Icon Programming: SensorControlledRobot_1.ipd

File(F) Edit(E) Run(R) Help(H)
I°l Sensor Repeat

Operation
LY+ ot 1 @hc
Bdd v W

i
o

Pre nastavenie rozsahu potiahnite
mysku doprava alebo dolava.

Pre viac detailov vid kapitolu 4.4 Pole atributov v manudli pre programové prostredie Studuino.
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Robot oviadany senzormi

Pouzitie akcelerometra spolu s robotom

Akcelerometer

-

e

@ Odpojte bzuciak z A4 a kable akcelerometra pripojte k A4/A5 .

e
e

-
-

= R ﬁﬂj
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= e

B )

Akcelerometer pripojte & Uistite sa, Ze ste kable
k A4 a A5. pripojili spravne!
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Robhot oviadany senzormi

Kompletny robot s akcelerometrom

& Pred manipulaciou s robotom si znovu precitajte Navod na montaz aby ste sa uistili,
Ze ste svoj robot skonstruovali spravne.

Predny nahlad Lavy nahlad

Zadny néahlad Pravy nadhlad
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Robot oviadany senzormi

Pouzivanie akcelerometra

@ Presunte SensorControlledRobot_2.ipd do vasho Studuina.

@ Prepinac na batériovom boxe presurite do polohy “on” a pre ovladanie robota naklonte akcelerometer.

Pre viac inStrukcii k prenosu dat vid'str. 31.

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

<Ovladanie>

[

g

& Ak sa vas robot nezacne pohybovat po nakloneni akcelerometra tak ako je
zobrazené na obrazku, ihned ho vypnite (prepinac na batériovom boxe dajte do polohy “off”).

MobzZe 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.

@ Prekrytie svetelného senzora na torze vasho robota spésobi rozsvietenie LED svetielok.
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Robot oviadany senzormi

Kalibracia senzorov

Niektoré senzory nemusia pracovat spravne pri prvom spusteni programu. Ak ste zaznamenali poruchy
senzorov, nakalibrujte ich nastavenia.

Studuine Icon Programming: SensorControliedRobot_2.ipd @@E
File(F) Edit(E) Run(R) Help(H)

Operation

¥ FP®E
6] &5 8

Kliknite na ikonu senzora, / —
tu mézete prispdsobit nastavenia
rozsahu v nizsie zobrazenom
bloku.

Pre nastavenie rozsahu potiahnite
mysku doprava alebo dolava.

Pre viac detailov vid kapitolu 4.4 Pole atributov v manudli pre programové prostredie Studuino.



