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Tancujiici Robhot
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Stavebny navod - oznacenia

Tancujuci Robot

Pripojenie zékladnej dosky Studuino

Zobrazuje obrazok
kompletne zloZenej
Casti stavebnice.

x 1

Pocet kusov jednotlivych
dielov potrebnych ku stavbe.

& Connect the battery box
cables to the main unit.

Indikuje zmenu smeru
komponentov pri
stavbe.

Nalepka s Cislom
servomotora. Uistite sa
Ze pouzivate servomotor
so spravnym cislom.

Oznacuje varovania a typy
pri stavbe konkrétnej Casti
stavebnice.

Make sure the cables
are correctly!
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Manipulacia so servomotorom

1 Orientacia
_ Sirdia Uzsia
Foto vpravo ukazuje servomotor. (hnaci hriadel)  (pohyblivy 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 moéze
sposobit poskodenie servomotora.

2 Kalibracia a nastavenie cisla konektorov

Pred stavbou Vasho robota si precitajte ¢ast 6. PouzZitie 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 sposobit 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 odporic¢ame ich oznacenie nélepkami, ¢o umozni
ich jednoduchu identifikaciu pocas stavby.

!f’\“
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Tancujiici Robhot

Stavba servomotorov

i
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Tancujiici Rohbot

Stavba pravej prednej nohy
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Tancujiici Rohbot

Stavba zadnej pravej nohy

07



Tancujuci Robhot




Tancujiici Robhot

Stavba prednej lavej nohy
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Tancujiici Robhot

Stavba lavej zadnej nohy
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Tancujiici Rohbot

Stavba spodnej Casti

@ m & Venujte pozornost
m ¢islam servomotorov.

& Venujte pozornost
¢islam servomotorov.
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Tancujiici Robot

¢islam servomotorov.

@ & Venujte pozornost
a— o)

@ & Venujte pozornost
¢islam servomotorov.
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Tancujuci Robhot

@ Ak otacate servomotorom rukou, robte & Ak otacate hriadel rukou, robte tak
tak iba v smere ako ukazuje obrazok. velmi jemne a pomaly aby ste sa

Vyhll po§kodeniu.

Horny
pohlad




Tancujiici Robhot

Pripojenie zakladnej dosky Studuino

Vypinac¢ batériového boxu
sa nachadza tu.

L Venujte pozornost
\\ spravnym ¢islam
2l servomotorov.
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Tancujiici Robhot

Uistite sa Ze batériovy box je
prekryty zdkladnou doskou Studuino.

& Zarovnajte otvory

tak ako na obrazku.
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Tancujiici Robot

& Uistite sa Ze kable su

- zapojené spravne!

L™

@ Pripojte osem kablov zo servomotorov
na odpovedajlce miesta v zdkladnej doske Studuino.

i Uistite sa ze kable su
J\“ zapojené spravne!
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Tancujiici Robot

Assembling the Head
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Tancujuci Robhot

Sedy

4

i ..
- /? ' Bzuciak

l(ﬁ’em v
I y J

-~
Pripojovaci kdbel ku senzorom

L konektor senzora konektor zékladnej dosky

@ Pripojte kdbel od bzuciaku do AO0.

& Uistite sa ze kable su zapojené spravne!
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Tancujiici robhot

@ Uistite sa, Ze kable nie su
zaseknuté pod hornym

dielom a m6zu sa

pohybovat!
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Tancujiici Rohbot

Kompletny tancujuci robot

& Pred pouzitim ramena sa uistite Ze ste postupovali podla navodu a rameno je zloZzené spravne.

Davajte si pozor na kable ktoré by sa mohli zamotat do pohyblivych ¢asti servomotorov ¢im
by mohlo déjst k odpojeniu servomotorov.

Predna strana Lava strana

Zadna strana Prava strana
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Tancujiici Robhot

Vlozenie batérii

Pouzite skrutkovac
(Phillips #1) pre otvorenie boxu.

Vlozte batérie do boxu a
dbajte pri tom na spravnu polaritu.

Umiestnite kryt batérii spat
na miesto a zaistite sSrébom.
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Tancujiici Robot

Ovladanie tancujuceho 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 ¢ast 1.3 Studuino programovaci manudl pre viac detailov.

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

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

Get Sample models info tion and
assembly instruction fro ere

@ Otvorte stiahnuty program.

Studuino Toon Programming: Four_leggedDancingRabot_Lipd
File(F) Edit(E) Run(R) Help(H)

lI]EHl[IIIII Senﬁnr HE!]EEI[' SPHMBHF
bR @< i

muﬁu@\ IG5

@ I

@ Preneste program do zékladne;j WHW

\
dosky Studuino pomocou tlacidla : - éJ
prenosu /transfer Button/ ) - .

@ Odpojte USB kabel od zakladnej dosky Studuino.
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Tancujiici Robhot

Ovladanie tancujuceho robota

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

4 N
& Vypnite robota hned ako zistite Ze nevykonava pohyb presne ako je uvedené nizsie!
V opa¢nom pripade moze dojst k posSkodeniu 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 Va3
robot je zloZzeny spravne.
\_ J

@ Va3 robot by mal spravit est krokov a otocit sa trikrat na opacnu stranu.
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Tancujiici Robot

Ovladanie tancujuceho robota (tanec)

Pouzite Blokové programovacie prostredie pre tanec robota podla melédie.

Nainstalujte softvér umiestneni na stranke:

X Pokracujte na krok 1 pokial ste uz nainstalovali softvér podla strany 24.

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

©

Pripojte kabel USB k pocitacu a zakladnej doske Studuino.

Pozrite ¢ast 1.3 Studuino programovaci manudl pre viac detailov.

Stiahnite si program pre Vasho robota /Four_leggedDancingRobot_2.bpd zo stranky
www.artec-kk.co.jp/studuino alebo na stranke www.skola.sk/robotika v ¢asti navody na stavbu.

®)

Get Sample models infermation and
assembly instruction from here.

@ Otvorte stiahnuty program.

@ Preneste program do zakladnej i -
dosky Studuino pomocou tlacidla I Jil

prenosu /transfer Button/
frequency

Set servo mot

% DG motor | power

cy EEh

DC motor on at <
A, frequency GERS
DC motor off Brake

on frequency

[ —

@ Odpojte USB kabel od : e
zadkladnej dosky Studuino.

frequency

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

@ Vas robot bude tancovat na melddiu.



