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Transformujuci sa robot

Komponenty

Servomotor

Studuino jednotka

X 1 X6
DC Motor Batériovy box
X 1 X 1
Bzuciak LED (modrd) Zakladna kocka (biela) Zakladna kocka (cira)
Bzuciak Modra
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Pol¢ast B (modra)
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Hlaven
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Koleso
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O-kruzok
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USB kabel
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X 1

Kabel na pripojenie senzorov
(trojvodicovy 15 cm)

X 2

Predlzujuci kabel
pre servomotory
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Transformujuci sa robot

Navod na motaz - etikety

e A
X 1
Zobrazuje samolepku s ¢islom Zobrazuje Casti
pre kazdy servomotor. Ich aich pocet potrebny

pouzitie zlepSuje identifikaciu

; pre konstrukciu
konkrétnych servomotorov.

Transforming Robot

Assembling the Left Leg

&W\der
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- . Nahlad kompletne
Indikuje upozornenia ) P 3
pri konstruovani $pecifickej > zostavenej polozky.
polozky. g
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Upozornuje, ak je pre montaz
potrebna zmena smeru
alebo polohy polozky.




Transformujuci sa robot

Zaobchadzanie so servomotorom

Orientacia

Sirsi priestor
Na obrazku vpravo je zobrazeny servomotor (hnaci hriadel
¢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 otacani méze
servomotor poskodit.

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 si uvedené
inStrukcie potrebné pre kalibraciu servomotora.

Zmontovanie robota bez kalibracie servomotorov moze sposobit
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 odporic¢ame na konektor pripnut samolepku,
takto bude servomotor lahko identifikovatelny

uzsi priestor
(pohyblivy hriadel)
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Transformujuci sa robot

Montaz servomotora

X 8 X 8
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Transformujuci sa robot

Montaz pravej nohy

X 1 x 3
x13
X 2 X 1
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Transformujuci sa robot
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Kompletna prava noha
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Transformujuci sa robot

Montaz lavej nohy
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Transformujuci sa robot
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Kompletna lava noha
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Transformujuci sa robot

Montaz torza A

X 2 ‘f’x 4

x5 x 6
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Transformujuci sa robot

©

/it

)

(

Kompletné torzo A
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Transformujuci sa robot

Montaz spodnej Casti
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Transformujuci sa robot
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& Tento vycnelok nepripdjajte k ziadnemu bloku.
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& Prepinac na batériovom boxe by ste mali vidiet tak ako na obrazku.

13



Transformujuci sa robot

| —

@ PredlZovacie kable pripojte k bodom a ako je zobrazené nizsie.

-

Strana servomotora

Sivy

Cierny

.

Strana predlzujuceho kabla

Sivy

|

Cierny

& Uistite sa, Ze su kable pripojené spravne!

~

14



Transformujuci sa robot

@ Zarovnajte vietky Casti robota a Studuino jednotku tak ako je zobrazené na obrazku.

& Kéble servomotorov a Studuino jednotky
by mali byt ¢elom k Studuino jednotke.

Obzrite si obrazok a uistite sa, ze je telo
vasho robota v spravnej polohe.

Styri kable servomotorov pripojte na prislusné miesto na Studuino jednotke.

4 )

& Uistite sa, Ze ste kable
\ y, pripojili spravne!
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Transformujuci sa robot

@ Kéble z batériového boxu pripojte do POWER sekcie.

I

SRS

POWER

\

~

& Uistite sa, Ze ste kable pripojili spravne!

Zodvihnite Studuino jednotku paralelne k telu vasho robota.

:

Kéble servomotora by mali byt medzi
Studuino jednotkou a telom vasho robota.
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Transformujuci sa robot

@ Na obrézku nizZsie je zobrazené ako by mala byt pripojena Studuino jednotka.

Vs
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Lava cast

Prava cast

~

& Dbajte na to aby sa kable

nezasekli medzi blokmi.
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Transformujuci sa robot

4 ] L )
Kompletna spodna cast

. J

Vymena batérii
@ @ Na otvorenie pouzite

skrutkovac (Phillips #1).

©
= : C

& VloZte batérie so spravnou polaritou. @ °
o ©
e ®
©

Veko batériového boxu dajte spat
na pévodné miesto.



Transformujuci sa robot

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 ndvode pre Studuino programové prostredie.

@ Stiahnite subor TransformingRobot_1.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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Transformujuci sa robot

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

(

& Akonahle si vSsimnete, 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.

Predny nahlfad T Lavy nahlad

Zadny nahlad
AR RRERY
0% 306 J0E 20 20F 20F 30€ 3
e [
” gﬁ 3
S

20



Transformujuci sa robot

Montaz pravého ramena
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&g"g"p”esmr Kompletné pravé rameno
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Transformujuci sa robot

Montaz lavého ramena
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Transformujuci sa robot

Montdaz hlavy

e
X 1 X 2 X 2
B/
| x 1 X 2 x 1
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l Modra
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@ Kable senzora pripojte k LED.

@
— D\ o

C Uistite sa, ze ste kable Sivy
pripojili spravne!




Transformujuci sa robot

Montaz hornej polovice

X 1 X 2
x 1
\_ J
@ @ Lavé rameno
Pravé rameno
1
1
@ Hlava @
N
/ ~
Pravé Favé
rameno rameno
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Transformujuci sa robot

Vs

Y

Bzuciak

—

\-
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Cierny

Sivy —

& Uistite sa, Zze ste kable
pripojili spravne!

r

Kompletna horna polovica
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Transformujuci sa robot

Montaz chodiaceho robota

g

Pripojte k sebe hornu a dolnu polovicu robota a dbajte na to, aby boli kable v takej polohe
ako je zobrazené na obrazku.
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Transformujuci sa robot

@ Dva kable zo servomotorov pripojte na prislusné miesto na Studuino jednotke.

N
. J
& Uistite sa, ze ste kable pripojili spravne!
@ Kabel z LED pripojte k A2 .
§ |
A2
. J
& Uistite sa, ze ste kable pripojili spravne!
@ Kabel z bzuciaka pripojte k A3 .
§ |
A3
. J

& Uistite sa, Ze ste kable pripojili spravne!
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Transformujuci sa robot
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Uistite sa, Ze sa kable
nezasekli medzi blokmi.
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Transformujuci sa robot

Ovladanie robota

@ Presunte TransformingRobot_2.ipd do vasho Studuina.

Pre blizsie inStrukcie k prendsaniu dat vid'str. 19.

@ 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
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.

Predny nahlad

Lavy ndhlad
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Transformujuci sa robot

Montaz transformujuceho sa robota
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Montaz transformujuceho sa robota

Transformujuci sa robot

@

@ DC motor pripojte na prislusné miesto na obrazku.

OMZ

(

-

& Pri umiestnovani kabla budte opatrni.

Kabel sa moze odpojit ak sa dostane do kontaktu s pohyblivou ¢astou.

& Ak mate problém s pripojenim kabla, odstrante hornu polovicu robota a skuste znovu.

31



Transformujuci sa robot

Kompletny robot

& Znovu si prejdite Navod na montdz, aby ste sa uistili, Ze ste svoj robot skonstruovali spravne.

Predny nahlad Lavy nadhlad

Zadny nahlad Pravy nahlad
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Transformujuci sa robot

Ovladanie robota

@ Presunte TransformingRobot_3.ipd do vasho Studuina. Pre viac instrukcii o prenose dat vid'str. 19

@ Prepinac na batériovom boxe dajte do polohy “on” a ak ste robot skonstruovali spravne, za¢ne
sa pohybovat.
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