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Pulpit sterowniczy

Obstuguje trzy kanaly, umozliwia sterowanie ruchem robota do przodu/do tylu, w lewo/w
prawo oraz podnoszenie/opuszczanie

Niezbedne narzedzia

szczypce do ciecia boczne wkretak ‘plus’ 4 baterie 1,5V typu AA

Lista elementow mechanicznych

styk m plytka drukowana sterownika + przewody poigczeniowe

sztuk

sztuk

sztuk

black/zwart/noir/negro/schwarz
orange/orange/oranje/naranja/orange




Elementy z tworzywa

Naklejki
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Koniec montazu pulpitu

sterowniczego




Podstawowe informacje

Zestaw 3 w 1 Robot umozliwia zbudowanie wielofunkcyjnego robota.
Sterowany przewodowo, moze przemieszczacé sie d dowolnym kierunku.
Mozliwe jest zbudowanie trzech réznych robotow: Rover, Grappin, i For-
klift. R6znia sie¢ miedzy soba budowa i przeznaczeniem.

W kazdym z urzadzen wykorzystywanych jest 10 podstawowych modutéw

1 modut podstawowy 2 przektadnie

3 S




Lista elementéw mechanicznych
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Elementy z tworzywa
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Montaz modutow

Dtuga g3asienica

Kroétka gasienica

D

Uwaga! Nie nalezy dopuszczaé¢ do kontaktu gasienic z rozgrzanymi

powierzchniami i rzeczami. Nie wystawiaé na bezposrednie dziatanie stonca.
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1-1

czarny
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modut podstawowy
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bialy

bialy

P12x4
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1-10

1-11

Uwaga! Przytrzymaj kétko reka a nastepnie
! ostroznie wkreé wkret.

D13




1-12

diuga gasienica

dluga gasienica
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2 przektadnie

czerwony
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2-7

czarny

czerwony

A

Uwaga! Elementy B9 i B10 musza byé zamontowane zgodnie, w

spos6b pokazany na rysunku.
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2 -9 o Uwagal! Po wlozeniu do pulpitu sterujacego baterii mozna sprawdzi¢ dziatanie modutu

Ustaw elementy B9 i B10 w sposdéb pokazany na rysunku
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3 prawa przednia gasienica




4 lewa przednia ggsienica e
a1

dtuga gasienica
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5 gasienice dodatkowe

krétka gasienica
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lewe ramie
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prawe ramie
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U tacznik A
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Fi
czarny

Zotty
czarny
czerwony
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Montaz robota Rover

Zmontowany robot




prawa przednia gasienica
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modut podnosnika
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B

prawe ramie

tacznik A

]

tacznik B i .
2N lewe ramie

Q) B
A Uwagal! Nie zamien miejscami tacznikow A i B
i 1
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[10]

gasienica Srodkowa

w sposéb umozliwiajacy montaz

Ustaw gasienice przednie
gasienic srodkowych

12

Gotowe!
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Demontaz robota Rover
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Montaz robota Gripper

modut podstawowy

Gotowy robot

przektadnie

czarny

czerwony:
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modul podnosnika
_} /\
fol
-~
wv“‘ﬁ.\ = -""-..._.

A\ zwolnij :

s ‘..‘ zaczep

lewa przednia ggsienica

an" |
A\
| =

71\

o e e =

A Uwagal! Nie zamien migjscami modutéw A i B
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" Przebudowa prawego ramienia
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' ramienia

Y

' Przebudowa lewego
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[e]

e dopasuj elementy tak jak pokazano na ilustraciji
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Demontaz robota Gripper
o3
(2] Iy 5
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Montaz robota Forklift
Gotowy produkt
I_ modut podstawowy

B |
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gasienica srodkowa

modut przektadni
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prawa przednia gasienica

lewa przednia gasienica
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Ustaw przednie gasienice w pozycji umozliwiajacej
zamontowanie modutu z przekiadnia
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tacznik A —

-

tacznik B

czarny

czerwony
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lewe ramie

|
prawe ramie
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prawe ramie

1"

lewe ramie

0C=30

Przygotuj palete z pudetka

(wedtug rysunku)

paleta z kartonu
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Gotowe!
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Demontaz robota Forklift
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Obstuga robota

1. Przycisniecie dowolnego przycisku na pulpicie sterujacym
wywotuje okreslona reakcje robota.

2. Kazdy z robotéw ma mozliwos¢ ruchu na 10 réznych sposoboéw

ROVER ROBOT

jazda do przodu

jazda do tylu

skret w lewo

skret w prawo

obrét o 360st w lewo

3. Modut przekiadni zabezpieczony jest przed przecigzeniami,
jesli zostanie osiagniete potozenie skrajne, przekfadnia wydaje

charakterystyczny terkot.

4. Po ustyszeniu terkotu nalezy zwolni¢ przycisk na pulpicie,

zmniejszy to zuzycie mechanizmoéw.
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GRIPPER ROBOT

jazda do przodu jazda do tytu skret w lewo skret w prawo obrét o 360st w lewo

v} (v v v < (V]

obrot o 360st w prawo skret w lewo do tylu ruch otworz - zamknij ruch zamknij - otwérz

\F

) 0 )
(I [T AT [T
) (- L
N [T LI

A
i
]
[T
FORKLIFT ROBOT
jazda do przodu jazda do tylu skret w lewo skret w prawo obrot o 360st w lewo

Al

obrét o 360st w prawo ruch dot - gora




Rozwigzywanie problemow

Jesli robot nie pracuje prawidlowo:
1. Sprawdzi¢ poprawnosé potaczen elekirycznych

2. Sprawdzi¢ poprawnos¢ montazu baterii i ich jakosc¢
3. Sprawdzi¢ poprawnos$s¢ montazu mechanicznego

Schemat potaczen elektrycznych
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