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Studuino jednotka
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DC Motor
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Kabel na pripojenie senzorov
(trojvodicovy 15 cm)
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Hlaven Koleso O-kruzok Disk

X 2
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Navod na montaz - etikety
(" N
Otacajuci sa rohot
Montéz motora
X 1
x 2 S
Zobrazuje Casti Nahlad kompletne
a ich pocet potrebny T, . . CDZ L zostavenej polozky.
pre kongtrUkCiu \® Connect the assembled DC motor to M2.
1
1
Upozornu’Jve akje ] Upozorfiuje na vhodné
pre montaz potrebna tipy alebo upozornenia
zmena smeru/polohy pri konstruovani $pecifickej
po | OZky. Slip the O-ring onto the grooves of the wheel. po | oiky.
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Montaz tela (podstava)

x 4 x 3
.
Uistite sa, Ze je Studuino
jednotka v spravnej polohe!
@ (
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Montaz motora
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@ Skonstruovany DC motor pripojte k M2 .
e N

l I M2

\. J

& Uistite sa, Ze su kable
pripojené spravne!

M2 ——

O-kruzok nasurite do drazok kolesa.




@ Skonstruovany DC motor pripojte k M1 .

-
M1
. y,
& Uistite sa, Zze su kable
pripojené spravne!
M1 —
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O-kruzok nasunte
L do drazok kolesa.
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Kompletny motor

M1 KIJ

M2
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Montaz tela (predna Cast)
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& Prepinac na batériovom boxe
by ste mali vidiet tak ako na obrazku.

@ Kable batériového boxu pripojte k POWER seckcii.

@£@>=
L POWER )
®
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Kompletné telo (predna Cast)
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Pripojenie dotykového senzora

X 2 X 2
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@ Dotykovy senzor pripojte k A4 . Kabel na pripojenie senzorov
( ) L Strana senzora Strana plosnej dosky j
J
e A
Dotykovy senzor
Siva
R
Q Cierna
& Uistite sa, ze su kdble
pripojené spravne!
\. J
\
-
A4
\. J

& Uistite sa, Zze su kable
pripojené spravne!



@ Dotykovy senzor pripojte k A3 .

p
Dotykovy senzor

Siva
A S

Cierna

& Uistite sa, Ze su kable
pripojené spravne!

1\

& Uistite sa, ze su kable
pripojené spravne!

-
Kompletné telo (predna Cast)

& Uistite sa, Zze kable senzora
sU na strane tela auta.
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Montaz hlavy
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& Vlozte batérie so spravnou polaritou.

Veko batériového boxu dajte spat
na povodné miesto.

Na otvorenie pouzite skrutkovac (Phillips #1).
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Kompletny otacajuci sa robot

4 )
& 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.
- J

Predny nahlad Lavy nahlad

Zadny nahlad | Pravy nahlad
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Ovladanie otacajuceho sa 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 TurnRobot.ipd z niZSie uvedenej URL adresy v sekcii Robotist.

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

@ Stiahnuty subor otvorte.

@ Presunte program do Studuino
jednotky kliknutimna €
Transfer button .

Odpojte USB kabel od Studuino jednotky.

Prepinac na batériovom boxe dajte do polohy “on”.

SISO

Vas robot vyuzije dotykovy senzor pri naraze do steny alebo iného objektu,
kedy sa nasledne pohne vzad, pootoci sa a pokracuje v ceste.
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