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Vazeny zakazniku,
dékujeme Vam za Vasi diivéru a za nakup stavebnice robota.

Tento navod k obsluze je nedilnou souc¢asti tohoto vyrobku. Obsahuje dilezité pokyny k uvedeni
vyrobku do provozu a k jeho obsluze. Jestlize vyrobek pfedate jinym osobam, dbejte na to, abyste
jim odevzdali i tento navod k obsluze.

Ponechejte si tento navod, abyste si jej mohli znovu kdykoliv pfedist.

Robot, ktery se umi pohybovat v kotrmelcich, je né€im vyjimeénym. Tento robot pfitom nevyzaduje
nijak zvlast slozitou elektroniku proto, aby uvedl| své klouby do pohybu v Silenych kotrmelcich.

Veskery pohyb robota pfitom probiha konvenénim zplsobem stejné jako tomu je u starych,
mechanickych konstrukci. V naSem pfipadé se jedna o komplexni konstrukci pfevodovky.
Robot je vybaven mechanickymi senzory, které monitoruji pad robota nebo udavaji informaci
o zdanlivé beznadéjné poloze na zadech nebo na bfise.

V davné minulosti, kdy elektronika neméla potfebny vykon, tak jak tomu je dnes, nebo dokonce jesté
vubec neexistovala, nebylo na vybér. Kazdy automat byl vyroben coby pIné mechanicka konstrukce.
To pfitom platilo i pro vypocetni techniku.

Diilezita bezpeénostni opatieni

Pravo na vraceni vyrobku zanika otevienim plastovych sacka s komponenty a dily.

Pred zahajenim sestavovani si pozorné prectéte tento navod k obsluze.

PFi manipulaci s nafadim dbejte vzdy maximalni opatrnosti.

Sestavovani provadéjte mimo dosah malych déti. Déti se mohou zranit o naradi nebo drobné

soucastky a/nebo vkladat malé dily do ust.

e P¥i vkladani baterii dbejte na jejich spravnou polaritu, resp. vloZzeni do spravné polohy v bateriové
ptihradce. Baterie a jejich kontakty udrzujte neustale Cisté a suché. V pfipadé, Ze dojde k vniknuti
vody nebo vihkosti do robota, vyjméte z néj vSechny baterie a fadné osuste vSechny jeho €asti

e V pfipadé, Zze nebudete robota pouzivat déle, nez 1 tyden, vyjméte z néj obé baterie.

e Déti mladSi 14 let by mély robota sestavovat pouze za neustalého dohledu dospélé osoby.

Udel pouziti

Tento produkt byl vyvinut jako vyukova laboratorni sada pro kazdého, kdo se zajima o elektroniku.
Cilem této stavebnice je sestavit pohyblivého robota a provozovat ho pomoci 2 baterii ve formatu AA.
Robota v8ak muZzete rizné upravovat a vyzkouset tak jeho rlizné funkce. Tato jednoducha sada
demonstruje, jak je mozné pomoci slozité konstrukce sestavit robota, ktery se diky pfevodovce dokaze
sam vzprimit.

Tento vyrobek neni Zzadna hracka a neni uréeny pro déti mladsi 8 let. V pfipadé pouZiti vyrobku

k jinym, nez uvedenym u¢€eldm, hrozi riziko vzniku zkratu, poZaru a/nebo jinych skod.

© Némecky preklad (2016): AREXX Engineering (NL). Tento popis je chranén autorskym pravem.
Obsah nesmi byt kopirovan ani reprodukovan po ¢astech bez pisemného souhlasu evropského
dovozce: AREXX Engineering - Zwolle (NL).

Vyrobce a distributofi neprebiraji Zzadnou odpovédnost za $kody v dusledku nespravné manipulace,
chyb pfi instalaci, provozu tohoto zafizeni, nebo nerespektovanim vSech pokynt pro sestavovani.
Obsah tohoto navodu k obsluze se mGze zménit i bez pfedchoziho upozornéni.

Dulezité upozornéni! Pfedtim, nez zac¢nete se sestavovanim si nejprve peclivé prectéte tento navod
k obsluze. ZvySenou pozornost pfitom vénujte ¢asti ,Dllezita bezpecnostni opatfeni*.



Seznam komponenti

Soucasti stavebnice jsou nasledujici ¢asti:
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Chodidla (pravé a levé)

Upozornéni! Motor u tohoto robota mizete napajet pouze s pouZzitim vhodného
zdroje provozniho napéti 3 V! Sestavovani nohou a chodidel robota dbejte maximaini
pozornosti. Chodidla robota jsou propojeny pomoci vodich.

Zabraiite pretrZzeni nebo prestfizeni téchto vodicd.
PFi sestavovani dbejte grafického manualu.
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MontazZ robota

1. Opatrné otacejte ozubenym kole¢kem prevodovky (viz obrazek vyse).
Ujistéte se o tom, Ze klika je ve spodni pozici.

Boéni éast

3. Opatrné s pouzitim nohy nasurite horni ¢ast a zahaknéte otvor v levé noze
(s €ernym a Zlutym vodi€em) do pfevodu.



4. Opatrné presurite nohu pfes hacek a poté nohu lehce stahnéte dold.
Otvor pro nohu musi zapadnout do otvoru nize v noze.

5. Zatla¢te montazni ¢ep do otvoru. Ujistéte se o tom, zda je otvor v noze ve spravné poloze
a zajistéte jej fadné montaznim ¢epem (viz obrazek vyse).

Sestaveni levé nohy

Vychozi
pozice

1. Otocte ozubené kolecko se 3 otvory do pfislusné polohy (viz obrazek vyse).

4. Nyni zajistéte nohu pomoci montazniho epu (viz obrazek vyse).



Montaz téla
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A — Jako prvni protahnéte tahlo senzoru nohy skrze otvor.
B — Opacny konec zajistéte v kycelnim kloubu.
C — Upozornéni! Touto ¢asti smérem nahoru!

Udrzujte boky a nohy pfesné tak, jak je znazornéno na obrazku vyse,
a stejné tak i pfipevnéte ty¢ senzoru nohou podle obrazku.

Uchopte hrudni kryt, jak je zndzornéno na obrazku vyse. VSimnéte si, kde ma kryt otvory pro ¢epy.
Opatrné nasadte hrudni kryt na epy, jak je zndzornéno na obrazku vyse.

Sestaveni pazi

Ozubené kolecko pfevodu instalujte pfesné tak, jak je uvedeno na dal$im obrazku.
VSimnéte si pfitom symbolu Sipky.

Osu s parem pazi nasurite do obou otvord v horni ¢asti motorového modulu.
Pfi spravném nasazeni uslySite dobfe slySitelné dolehnuti obou pazi do koncové polohy.

Montaz krytu

Tahlo senzoru instalujte skrze otvor v krytu (viz misto oznacené Sipkou na obrazku).
PFilozte kryt na ¢epy v motorovém modulu a opatrné jej zatlate do koncové polohy.



Nasazeni hlavy Elektrické zapojeni robota

1. Tlacitko na noze robota slouzi jako hlavni vypina¢ Power On/Off.
Jako prvni robota nejprve vypnéte. Stisknéte proto tlacitko na jeho noze.

Hlavni vypinac¢ na noze robota.

2. Do chodidel a jejich bateriové pfihradky instalujte 2 baterie AA. Pi vkladani dbejte na vlozZeni
Upozornéni! Hlavu nasazujte do téla robota velmi opatrné. Zatlaéte proto hlavu smérem dolll baterii d,° spravne polohy resp. se spravnou p_olarltou._ Vs'|mrv1_ete’ si proto dobre prislusnych
(viz obrézek vyge). symbolu pro polaritu na bateriich a stejné tak i v bateriové pfihradce.

Zarovnejte hacky na hrudnim krytu s otvory v krku. Poté opatrné nasadte hlavu robota.
Dbejte pfitom zvySené opatrnosti. Postupuijte pfitom v souladu s grafickym znazornénim
na obrazku vySe.
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Montaz chodidel

3. Na nohy pfipevnéte chodidla. Vénujte pfitom zvySenou pozornost pfedni a zadni ¢asti nohy
a stejné tak i levé a pravé noze!

V pripadé, ze dojde k uvolnéni chodidla, dbejte maximalni opatrnosti, aby nemohlo dojit k poskozeni
vodicu! Chodidlo je pfitom moZné pfipevnit k noze velmi snadno. Jednoduse chodidlo nasadte zpét do
puvodni pozice. Pfi spravném nasazeni uslySite dobfe patrné dolehnuti chodidla do koncové polohy.
Ujistéte se o tom, Ze Spicka nohy sméfuje dopredul!



Upozornéni! Kolecka se musi nachazet na vnitfni ¢asti chodidel robota.

4. Otocte Zluty vodi¢ o jednu otacku okolo hacku v ¢asti pod motorem na zadni strané robota.
Z Cervenych a €ernych vodi¢l vytvorte obdobna o¢ka (mlzZete vSak vodice také svazat do uzlu).
Vytvofite tim potfebnou ochranu vodicu pred jejich vytrzenim.

5. Nyni motor pfipojte ke zdroji napajeni. Propojte proto konektor bateriové pfihradky s konektorem
motoru.

6. PFi vyméné viozZeni baterii postupujte nasledovné. Pro otevieni bateriové pfihradky v chodidle

robota pouzijte vhodny predmét (napfiklad minci) a opatrné oteviete chodidlo na jeho okraiji.
Pocinejte si pfitom velmi opatrné.

Upozornéni! Nikdy chodidla z nohou neodtrhavejte bez pouZziti vhodného pfedmétu pro otevieni jejich
bateriové pfihradky.

Montaz kolecek

V pripadé, Ze dojde k uvolnéni kolecka, mlzete jej znovu na chodidlo robota velmi jednodu$e nasadit.
Kole¢ko zespodu nasadte do chodidla.
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Pouziti dekorac¢nich samolepek

Soucasti této sady jsou samolepky, diky kterym si muzete svého robota sami rizné polepit.
Zvolit napfiklad mlzete z nékolika vyrazu v obliceji. Vas robot tak bude zcela unikatni.




Test robota
Tento robot je vybaven celkem 3 funkcemi, které si budou v dal$i €asti navodu postupné popsany:
Robota zapnete po stisku tla¢itka (hlavniho vypinacée) na jeho noze.

Poloha tladitka:

VytaZené = Zapnuto.

Stlagené = Vypnuto.

Robota nepouzivejte na stole ani na povrchu nabytku, jez by se mohly pohybem robota poskodit
(poskrabat atd.). Robot se hife pohybuje na drsném povrchu, jako je napfiklad koberec, nebot se
na takovém povrchu velmi snadno pfevrhne.

Pouziti hlavniho vypinace

V pfipadé, Ze dojde k uvolnéni hlavniho vypinace, muzete jej jednoduse nasadit zpét do nohy robota.

Dbejte vSak na pouziti pfesné polohy vypinace v noze. Spi¢ka musi byt na strané palce!

Spitka
na vypinagi

1. Rezim chize.

2. Kolibava chuze.
Presurite ¢ep v noze do spodniho otvoru v hnacim kolecku (viz dal$i obrazek).

3. Pohyb robota v kotrmelcich.

Pro pouziti tohoto rezimu je nezbytné odstranit z robota vodici ty¢ u senzoru v noze.
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Pohyb robota v kotrmelcich.

Upozornéni! K napdjeni tohoto robota slouzi 2 baterie AA. Nikdy jej nepfipojujte
k jinému zdroji napajeni! V zadném pfipadé jeho napajeci vodice nepfipojujte

k sitovému zdroji! V opaéném pfipadé hrozi riziko zkratu, pozaru nebo urazu

po zasahu elektrickym proudem!

Pirevod / Ozubena kolecka

Reseni problémi

Po spusténi robota se muze stat, Ze jeho pohyb v kotrmelcich zpo&atku funguje dobfe, ale po chvili
jiz neni tento pohyb zcela optimaini.

Pficina

Jako prvni pfekontrolujte, zda jsou do robota vioZzené dostate¢né silné baterie.

Pokud jsou baterie dostate¢né nabité, byva pFicinou tohoto problému sefizeni jeho prevodi.
Reseni

Pokuste se nastavit prevody zpét do plivodni polohy. Peclivé si projdéte v§echny obrazky v tomto
navodu, zejména obrazek €. 1. - fAze montaze pravé nohy. Tento montazni krok je velmi dulezity.
V pripadé potfeby vyzkouSejte robota rozebrat a sestavit jej znovu od zagatku.

CEQN® &

Déti mlad$i 14 let musi tohoto robota pouzivat pod dohledem dospélé osoby!




Otestovani pohybu robota

Do robota vloZte 2 baterie AA. Robota poté zapnéte. Pfepnéte proto hlavni vypina¢ do polohy ,On*.
V pripadé, Ze nedojde k okamzitému nab&hu motoru a pohybu robota, bude zapotfebi rozbéhu
mechanickym impulzem nepatrné pomoci a lehce tak na robota zatlagit.

Paklize robot nereaguje spravné a neprovadi oéekavany pohyb, doporuéujeme pouzit nékteré
z nasledujiciho opatfeni pro vyfeSeni problému:

1. Prekontrolujte baterie (zda nejsou jiz vybité), jejich spravnou polohu v bateriové pfihradce, pozici
hlavniho vypinace Power On/Off a neporusenost veskeré kabelaze robota.

2. Uvolnéte spojovaci ty¢ mezi motorem a tahlem a poté se ujistéte o tom, ze se motor to€i.

3. Pripojte vodi¢e motoru pfimo k bateriim a pfekontrolujte, zda se motor otaci.

Princip funkce mechanického prevodu u robota

Pohyb robota a k provedeni kotrmelce zajistuji 2 nohy. Na kazdé strané je klika, ktera prevadi
rotacni pohyb na boéni. Noha je mechanicky propojena s klikou a pfi rotaci kliky na ozubeném kole
se pohybuje tam a zpét. Pfi rotaci zajiStuje otvor v noze rovnomérny pohyb nohy. PFi ota€eni klikou,
spodni ¢ast nohy opisuje malou elipsu. ProtoZe se nohy pohybuji v tomto elipsovitém tvaru, musi

se rovnéz i zdvihat. Vzhledem k tomu, Ze klika je instalovana s pfedsazenim o 180°, pohybuji se obé
Casti robota postupné jedna po druhé ve velmi pfesném taktu.

Klikovy mechanismus / Pfevodovka

Pfevod energie
Prevod mechanické energie na pohybovou

Ozubena kola, hnaci femeny, ty¢e, kliky, hfidele a fetézy umozriuji pfenos mechanické energie.
Pét prfevodovych kol pfenasi rotacni energii motoru z kliky motoru na hnaci napravu.

Tento mechanismus se nazyva pfevodovka. Energie se pfenasi z ozubenych kol.

Soucasné pritom probihaji 3 druhy pfevodu:

a) Zména sméru otaceni.

b) Snizeni rychlosti otaceni.

c) Zesileni to¢ivého momentu.
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Zména sméru otaceni

PFi reverzaci sméru otac¢eni dochazi k tomu, Ze prvni ozubené kolo se pohybuje ve sméru hodinovych
ruciéek a druhé ozubené kolo se pohybuje proti sméru hodinovych ruci¢ek. Pfi zméné sméru otaceni
u jednoho kola se zméni smér otaceni u druhého.

Pravotocivy smér a levotolivy smér.

Snizeni rychlosti otaceni

Zména rychlosti otacek souvisi s celkovym poctem zubu na kolech pfevodovky.

Na dal$im pfikladu uvedeme ozubené kolo s celkem 10 zuby a dal$i ozubené kolo s celkem 40 zuby.
Poté, co prvni pfevodovy stuperi (kolo s 10 zuby) provede celou ota¢ku o 360°, druhy prevodovy
stupeni (kolo se 40 zuby) provede pouze 1/4 své otacky (90°). Proto, aby tento druhy rychlostni st
stuper dokonéil jednu celou otacku, musi tak prvni kolo udélat celkem 4 otacky.

Diky tomuto principu dochazi ke zpomaleni rychlosti otaceni.

Prevodovy pomér = Otacky motoru / Rychlost posledniho pfevodového stupné

Zesileni toc¢ivého momentu

PFenos to€ivého momentu je srovnatelny s principem paky. Pfedstavte si tak, ze nékdo zveda kamen
pomoci paky (viz dal$i obrazek).

Osoba zvedajici paku musi vyvinout vétsi silu, v pfipadé, Ze se délka ¢asti A zkracuje a/nebo naopak
délka ¢asti B se prodluzuje.



Totéz plati pro pfevodovku u naseho robota. Energie na zubech ozubeného kola se zvétSuje smérem

dovnitf kola. To je cely princip pfevodovky.

Manipulace s bateriemi a akumulatory

Nenechavejte baterie (akumulatory) volné lezet. Hrozi nebezpedi,

Ze by je mohly spolknout déti nebo domaci zvifata! V pfipadé spolknuti baterii
vyhledejte okamzité |ékare! Baterie (akumulatory) nepatfi do rukou malych
déti! Vyteklé nebo jinak poSkozené baterie mohou zpusobit poleptani pokozky.
V takovémto pFipadé pouzijte vhodné ochranné rukavice!

Dejte pozor nato, Ze baterie nesméji byt zkratovany, odhazovany

do ohné nebo nabijeny! V takovychto pfipadech hrozi nebezpecéi exploze!
Nabijet mizete pouze akumulatory.

Vybité baterie (jiz nepouzitelné akumulatory) jsou zvlastnim odpadem

a nepatfi do domovniho odpadu a musi byt s nimi zachazeno tak,

aby nedochazelo k poskozeni Zivotniho prostredi!

K témto ucelim (k jejich likvidaci) slouzi specialni sbérné nadoby
" v prodejnach s elektrospotfebici nebo ve sbérnych surovinach!

Q h‘ Setiete zivotni prostiedi!

Recyklace

Elektronické a elektrické produkty nesméji byt vhazovany do domovnich odpadu.
Likviduje odpad na konci doby Zivotnosti vyrobku pfiméfené podle platnych
zakonnych ustanoveni.

Setrete zivotni prostredi! Pfispéjte k jeho ochrané!

Preklad tohoto navodu zajistila spoleénost Conrad Electronic Ceska republika, s. r. .

V&echna prava vyhrazena. Jakékoliv druhy kopii tohoto navodu, jako napf. fotokopie, jsou pfedmétem souhlasu spolecnosti
Conrad Electronic Ceska republika, s. r. 0. Navod k pouZiti odpovida technickému stavu pfi tisku! Zmény vyhrazeny!

© Copyright Conrad Electronic Ceska republika, s. r. 0. REI12/2022




