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Stavebny navod - oznacenia

4 )
x 1
Nalepka s ¢islom servomotora. Pocet kusov jednotlivych
Uistite sa ze pouzivate dielov potrebnych ku stavbe.
servomotor so spravnym
¢islom.

Chodiaci robot

Stavba pravej nohy

Zobrazuje obrazok
kompletne zloZenej

. . . Casti stavebnice.
Oznacuje varovania a typy

pri stavbe konkrétnej Casti
stavebnice.

Indikuje zmenu smeru
komponentov pri
stavbe.
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Manipulacia so servomotorom

Orientacia
_ Sirsia Uzsia
FOt_O vpravo lfkazuje .servom.otor. . (Hnaci hriadel)  (pohybliva hriadel)
K dispozicii su dva hriadele, jedna s SirSou
medzerou je hnacia hriadel a jedna s uzsou .

medzerou je pohyblivy hriadel.

X Ak otacate osou hnacej hriadele rukou,
robte to velmi opatrne a pomaly.
Nadmerny tlak pri ota¢ani moze
sposobit poskodenie servomotora.

Kalibracia a nastavenie Cisla konektorov
Pred stavbou Vasho robota si precitajte ¢ast 6. Pouzitie servomotorov v programe Studuino

Ikonové programovanie /sprievodca pouzitim/, ktory je na stiahnutie na stranke:
http://www.artec-kk.co.jp/robotist/

Stavbou robota bez kalibracie servomotorov mézete spdsobit poskodenie servomotorov
alebo ich nespravnu funkciu.

X Nevymienajte konektory alebo servomotory po pripojeni.
Kalibracia je unikatna pre kazdy konkrétny servomotor.

Oznacenie servomotorov nalepkami

Po kalibracii servomotorov Vam odporuc¢ame ich oznacenie nalepkami, ¢o umozni
ich jednoduchu identifikaciu pocas stavby.
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Stavba Servomotora

Postavte celkom
patkrat.
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Stavba pravej

06




Stavba lavej nohy




Stavba spodnej polovice
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Stavba - torzo
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Pripojovaci kabel ku senzorom

L konektor senzora konektor zékladnej dosky

& Uistite sa Ze kable su
zapojené spravne!
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Dokoncené torzo
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Stavba pravej ruky




-
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Stavba lavej ruky
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Dokoncena lava ruka

17



>
>
i1
i
©
O
>
©
)
n




Stavba zadnej Casti
58
x3 x1

Vypina¢ na batériovom boxe by sa
mal nachadzat tu.




@ Connect the cable from the battery box to the

( , )

POWER pins on the board.

20



LS,
Q
)
‘v
-
Q
>V
C
O
=
o
)

21



22



@ Pripojte zvukovy senzor A1.

Ve

-

Pripojovaci kabel ku senzorom

: s————-f

|— Konektor senzora Konektor zékladnej dosky

J

-

Sound Sensor

2\

Uistite sa ze
kable su zapojené
spravne!

~

& Uistite sa Ze kable su zapojené spravne!

@ Pripojte Bzuciak do A2.

Buzzer

& Uistite sa Ze kable su
zapojené spravne!

& Uistite sa Ze kable su zapojené spravne!



@ Pripojte LED /zelena/ do A3.

& Uistite sa Ze kable su
zapojené spravne!

@ Pripojte tri servomotory na miesto v zakladnej doske tak ako je to zobrazené na obrazku.

& Uistite sa Ze kable su
zapojené spravne!
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Pripojte dva servomotory na miesto v zakladnej doske tak ako je to zobrazené na obrazku.

zapojené spravne!

& Uistite sa e kable su
zapojené spravne!
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Vymena batérii

Pouzite skrutkovac
(Phillips #1) pre otvorenie.

Vlozte batérie
(dbajte pri tom na spravnu polaritu).

Umiestnite kryt batériového boxu
naspat na miesto.
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Dokonceny chodiaci robot

& Pred pouzitim robota sa uistite Ze ste postupovali podla navodu a robot je zlozeny spravne.

Predna strana Lava strana

Zadna strana Prava strana
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Ovladanie chodiaceho robota

Nainstalujte softvér umiestneni na stranke:

X Po instaldcii softvéru pokracujte na krok 1

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

@ Pripojte kabel USB k pocitacu a zakladnej doske Studuino.

Pozrite cast 1.3 Studuino programovaci manual pre viac detailov.

@ Stiahnite si program pre Vasho robota /BipedWalkingRobot.ipd/ zo stranky
www.artec-kk.co.jp/studuino alebo na stranke www.skola.sk/robotika v ¢asti ndvody na stavbu.

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

assembly instruction from here,

@ Otvorte stiahnuty program.

-
Studuino Icon Programming: BipedWalkingRobot.ipd @I&lﬂ

File(F}  Edit(E) Run(R) Help(H)

'nueraunn"‘ | sensor | Heneat Sutimem’|

I@ﬁ |c.|
\0\ MHE,N@ "'3)'

@ @} || @)

Preneste program do zakladnej | m!hull-llhMﬂlhhltmﬂmhd!hidﬂwmm Wi WIHMWH

dosky Studuino pomocou tlacidla LTI Ll
prenosu /transfer Button/ 9

@ Odpojte USB kabel od zakladnej dosky Studuino.



Ovladanie tancujuceho robota

@ Zapnite vypinac na batériovom boxe a Vas robot za¢ne fungovat.

(

& Vypnite robota hned ako zistite ze nevykonava pohyb presne ako je uvedené nizsie!
V opa¢nom pripade moze dojst k poskodeniu servomotorov.

Ak sa Vas robot nepohybuje, je pravdepodobné ze servomotory su zapojené nespravne

alebo diely stavebnice blokuju pohyb. Znovu si precitajte navod aby ste sa uistili ze Vas
robot je zlozeny spravne.

Po ukonceni Startovacej sekvencie (zdvihne pravu ruku), Vas robot za¢ne automaticky kracat
ked zaznamena zvuk.
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Kalibracia senzorov

Niektoré senzory nemusia pracovat spravne pri prvom pouziti a je mozné Ze ich bude treba nakalibrovat.

' Studuine Icon Programming: BipedWalkingRobot.ipd _

File(F) Edit(E) Run{(R) Help(H)

Operation 'sensor | ||Repeat | 'Submem’

A¥»F6 8 | @lec |l

& 5% 19 oY

|
e
LILISY @ .

Kliknite na konkrétny senzor
a uvidite tabulku s hodnotou
rozsahu senzora.

Potiahnutim mysi dolava
alebo doprava nastavite
hodnoty senzora.



