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Komponenty

Studuino zakladna doska

Servomotor

Batériovy box

x 1

Reflexny infracerveny senzor

IR Photoref]ector

x 1

Zakladna kocka (biela)

; e

Polovi¢na A (svetlo sedd)

 x 8

Polovi¢na B (modra)

x 9

Polovi¢na C (svetld aqua)
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Polovi¢na D (aqua)

x 28

Trojuholnik A (Sed3)

x 8

Os rotora C

=

USB kabel
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Kabel pre senzor
(Troj-Zilovy 15 cm)

S

x 1
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Stavebny navod - oznacenia
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Nalepka s ¢islom servomotora.

Uistite sa ze pouzivate
servomotor so spravnym
Cislom.

Oznacuje varovania a typy
pri stavbe konkrétnej casti
stavebnice.

Pripevnenie Cargo linky

i =3
.‘y'ix 1 WA 'x 2

ﬁxZO ‘x1 ‘x1
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Pocet kusov jednotlivych
dielov potrebnych ku stavbe.

Zobrazuje obrazok
kompletne zloZenej
Casti stavebnice.

Indikuje zmenu smeru
komponentov pri
stavbe.

~
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Manipulacia so servomotorom

1 Orientacia

_ Sirsia Uzsia
Foto vpravo ukazuje servomotor. (Hnaci hriadel) ~ (pohybliva hriedel)
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 otd¢ani moze
spbsobit poskodenie servomotora.

2 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 odporuac¢ame ich oznacenie nalepkami, ¢o umozni
ich jednoduchu identifikaciu pocas stavby.

Pouzite nalepky ,, ,
a pocas stavby

robotického ramena.
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Stavba zdkladne

Uistite sa ze zakladna doska
Studuino je spravne otocena!
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Dokoncena zakladna
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Stavba kibového ramena
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@ Upevnite koniec kibového ramena do kolajnic zakladne.
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Stavba Cargo linky
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Cierny Sedy
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IR Photoreflector l

-

& Uistite sa ze kabel je otoceny
spravne!
\. J
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Stavba servomotora ramena
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Stavba ramena

17



y <

18



y <&

Dokoncené rameno
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Zapojenie robota

Vypinac¢ batériového boxu
je orientovany na tejto strane.

@ Pripojte kable z batériového boxu to konektoru ozna¢eného ako POWER. 4,

Zdvihnite
rameno.

\_ 0 )

& Uistite sa Ze kable su zapojené spravne!
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@ Pripojte IR senzor do A3.

& Uistite sa ze kable st zapojené
spravne!

& Uistite sa ze kable su zapojené
spravne!
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Stavba nadkladu

Umiestnite 4ks nakladu

na linku.

A
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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 Srobom.
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Kompletné pracovné rameno
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& Pred pouzitim ramena sa uistite Ze ste postupovali podla navodu a rameno je zloZzené spravne.
Davaijte si pozor na kable ktoré by sa mohli zamotat do pohyblivych ¢asti servomotorov ¢im
by mohlo déjst k odpojeniu servomotorov.
. J
Predna strana g, Prava strana ‘ !‘
3
r B
.
T
o
Zadna strana ,m,, Lava strana ‘
= . "
Zhora Zdola
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Ovladanie robotického ramena

Nainstalujte softvér umiestneni na stranke:

X Po instalacii 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 manual 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 information and
assembly instruction from here.

@ Otvorte stiahnuty program.

& Studuine Icon Programming: WorkingArmRobot.ipd

File(F) Edit(E) Run(R) Help(H})
Operation -
K¥»» P08

and

@ Preneste program do zdkladnej
dosky Studuino pomocou tlacidla
prenosu /transfer Button/ @)

L T T T T T T

@ Odpojte USB kabel od zakladnej dosky Studuino.
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Ovladanie pracovného ramena

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

K Celuste robotického ramena sa za¢nu otvarat a zatvarat
zatial ¢o podavac sa bude pohybovat nahor a nadol.

4 )
& Vypnite robota hned'ako zistite Ze nevykonava pohyb presne ako bolo uvedené vyssie!

V opacnom pripade moéze dojst k poskodeniu servomotorov.

Ak sa Vas robot nepohybuje, je pravdepodobné Ze servomotory su zapojené nespravne
alebo diely stavebnice blokuju pohyb. Znovu si precitajte ndvod aby ste sa uistili Ze Va3
robot je zloZzeny spravne.

- J

X Naklad sa posunie dolu po linke a robotické rameno ho chyti a prenesie spat na zaciatok linky kde
ho IR senzor posunie do spravnej pozicie.

X Posuvacie rameno posunie akykolvek naklad
ktory pred neho umiestnite spat do linky.
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Kalibracia senzorov

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

r.
Studuino Icon Pregramming: WorkingArmRobot.ipd =)

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

Ilueralmn' ‘Sensur Helmiit Sullmnnu

| P\WH'@HM

Kliknite na konkrétny senzor 7
a uvidite tabulku s hodnotou
rozsahu senzora.

Potiahnutim mysi dolava
alebo doprava nastavite
hodnoty senzora.



Kalibracia servomotorov

V zavislosti od toho kde pouzivate svojho robota alebo na napati v batériach je mozné Ze robot nebude
pri prvom spusteni fungovat spravne. Pokial sa tak stane, mézete pouzit nds program na kalibraciu
uhlov servomotorov.

@ Pripojte USB kabel do PC a zdkladnej dosky Studuino.

@ Otvorte subor WorkingArmrobot.ipd a spustite Test méd kliknutim na tlacidlo Test button o

X Tlacidlo 9 zostane Sedé ked' spustite testovaci méd.

X Neodpdjajte USB kabel pocas testovacieho modu.

Kliknite na kazdy servomotor a skontrolujte uhol na aky je servomotor nastaveny. Zmenou
hodné6t uvediete servomotor do pohybu a uvidite tak jeho aktualnu poziciu.

“Etu:h @ leeny Frogimmiming Vobdr‘]km“nh:ih‘l’
'Eaun Fm B} ua;.:]

Vlozte hodnoty od 0 - 180 stupnov.

Vyberte si z 20 urovni rychlosti
pre dany uhol.

@ Kliknite na D (test button) znova pre ukoncenie testovacieho médu. Ked ukoncite
testovaci program, preneste upravené nastavenie pomocou (3 prenosového tlacidla.
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