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Vazeny zakazniku,

dékujeme Vam za Vasi divéru a za nakup stavebnice détského robota.

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

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

U¢el pouziti

Stavebnice robota - provazochodce (akrobata) je sada robota a lana, kterd se musi pfed uvedenim

do provozu nejprve sestavit. Stavebnice je optimalni pro Uplné zac¢ate¢niky. Robot pouziva jako

zdroj napéajeni bézné baterie. Pfi sestavovani a provozu robota zaZijete spoustu zabavy a seznamite
se i se zékladnimi mechanickymi principy. Samotné sestaveni je velmi jednoduché a zvladnou jej i déti
ve véku od 8 let. K tomu je zapotfebi pouze zakladni a béZné dostupné nafadi (Sroubovak je soucasti
jiz této dodavky). Pfi postupu a montazi podle navodu dochazi k sou¢asnému rozvoji motoriky,
harmonizaci pohybu rukou a zaroven sledovani technického vykresu. Sestavenim robota dochazi

ke zvySeni vlastni zruénosti. Spravné sestavena stavebnice robota vypada jako provazochodec.

Technické udaje

Napajeni 3V DC (2 baterie typu AAA)
Spotfeba proudu max. 100 mA
Rozméry 170 x 140 x 85 mm

Obecné pokyny pro montaz

Dbejte vSech pokynt uvedenych v tomto ndvodu a zejména pfesnému postupu pro sestaveni
robota. Zabranite tim chybam pfi montazi a selhani spravné funkce robota. Postupuijte pfesné

podle technického vykresu. Rozbalte vzdy pouze sacek s potfebnymi soucastkami pro dany krok.
Vétsina ¢asti je ogislovana a nemiZete tak splést spravné poradi jejich montaZe. Cisla nejsou pouze
na jiz sestavenych a pevnych dilech. VSechny ¢asti stavebnice jsou vyrobeny s vysokou pfesnosti

a velmi dobfe do sebe vzajemné zapadaji. Sestavovani provadéjte vzdy velmi obezfetné a beze
spéchu. V pfipadé potfeby se vratte v ndvodu o nékolik kroku zpét a prekontrolujte tak spravnost
svého predchoziho postupu. A nezapomerite co pravi staré femeslnické prislovi:

Dobré na fadi je zarukou poloviny isp échu!

/ Gumové kladivko

Sroubovak

Pro montaz malych dill a elektroniku pouZzijte vhodnou velikost.

Modela ¥sky n uz

Klest & / Stipaéky

Opracovani dil @

=
Pro vyfezavani a opracovavani nékterych dild pouzijte e
modelafsky nGz nebo vhodné Stipaci klesté. Dbejte na -
presné a peclivé opracovani kazdého dilu! .
Fr
/
Montaz h Fidele / osy (Lo

PFi montazi osy (napfiklad hiidelky motoru) dbejte zvySené opatrnosti a peclivosti. Osu vsadte nejprve
ruéné a pouze v pfipadé, Ze to bude nezbytné nutné, pouzijte kladivko s gumovou palici. Pfi montazi
si pracovni desku vzdy podlozte kusem dfeva / plastu. Zabranite tim poSkozeni povrchu pracovni
desky.

Samop fezné Srouby (Parker)

Samopiezné Srouby funguiji jako bézné vruty pro pouZziti do dreva.
Otacenim jejich zavitu Srouby vstupuji do pouzitého materialu a jejich
uchyceni je pak velmi pevné. Samoprezné Srouby maji oproti béZznym
Sroublm a vrutim obvykle vétSi zavit a specialni Spicku.

Tato Spicka je vybavena frézkami pro snazsi fezani a hloubeni materialu.
PFi pouziti samoprezného Sroubu nejprve pomalu a opatrné Sroubujte.
Sroub se pak v kone&né poloze sam velmi pevné dotahne.




Poznamka: Pfi astém a opakovaném povolovani a dotahovani samopreznych Sroubd, dochazi
ke zvétSovani otvoru v materidlu. To mé za nasledek postupné uvolfiovani Sroubu, diky ¢emuz
takovy spoj pfestava byt pevny a spolehlivy.

Srouby a matice
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Srouby a matice je vhodné dostateéné dotahnout napFiklad pomoci ruénich akumulatorovych
Sroubovaku. Jako ochrana pred uvolnénim matice je mozné pouzit specialni prostredky,

které zajistuji vysokou pevnost spoje nebo napfiklad i bézny lak na nehty. Takto upraveny spoj
je i pak mozné znovu uvolnit. Profesionalnim feSenim jsou napfiklad fixacni pfipravky spole¢nosti
Locktite . Spoj opatfeny takovym prostfedkem proti uvolnéni je pak vysoce spolehlivy a extrémné
pevny.

Poznamka: Srouby jsou specifikovany podle své délky a tloustky (praméru). Sroub s Gdaji

M3 x 20 m& pramér 3 mm a délku 20 mm. Matice pro takovy Sroub pak musi mit stejné parametry,
zejména pak pramér. Matice M3 je tedy vybavena vnitfnim zavitem o prdméru 3 mm a je vhodna
napfiklad pro Sroub M3 x 20.

Otevieny kli ¢

Sada obsahuje oboustranné otevieny kli¢ M2 / M3. Tento kli¢ je navic mozné v nékterych ¢astech
montéaze pouzivat i jako klesté.
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Montéz robota
Pfed samotnym sestavovanim robota se presvédcte o tom, zda je dodavka dili kompletni.
Krok 1: Sestaveni p Fevodovky

Potfebné dily: 1 ozubené kole¢ko (malé), 1 ozubené kolecko (stfedni), 1 ozubené kolecko (velke),
oba uchyty pro ozubené kole¢ka (€ast 1 a 2), 1 kole¢ko s hfidelkou.

Sestaveni ozubenych kolegek s
uvedenim poitu zubl

Montaz jednotlivych kole¢ek (soukoli) provadéjte v oznaceném pofadi.

Krok 2: P fipevn éni pFevodovky

Potfebné dily: sestavenou prevodovku z pfedchoziho
kroku, 1 télo robota, 4 Srouby M2 x 8 a 4 matice M2.
Samotné pfipevnéni prevodovky k télu robota
provedte podle nasledujiciho obrazku.

Krok 3: Sestaveni motoru a ozubeného kole  ¢ka
Potfebné dily: 1 ozubené kole¢ko a motor.

PFipevnéte ozubené kole¢ko k hiidelce motoru.
Kole¢ko opatrné ru¢né nasurite na htidelku motoru.
Pouze v pfipadé potieby pouzijte gumové kladivko.
PFi pouziti kladivka si pak pocinejte obzvlast opatrné
aby pfitom nedoslo k poSkozeni motoru a jeho hfidele!

PFi spravném usazeni kole¢ka musi hiidelka motoru zcela
dolehnout skrze ozubené kolec¢ko.

Krok 4: MontaZ motoru

Potiebné dily: motor sestaveny v predchozim kroku, 1
drzak motoru, 2 Srouby M2.3 x 6.
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Krok 5: Montéaz drzaku motoru nat élo robota

Potiebné dily: motor s drzakem z pfedchoziho
kroku, télo (krok 2), 4 Srouby M2 x 8 a matice M2,

M2x8

V této ¢asti doslo k dokoné&eni hlavni ¢asti (trupu) robota.




Krok 6: Mont&Z paZzi robota

Potfebné dily: sestaveny dil z pfedchoziho kroku, 2 paze robota, 2 pouzdra, 2 vale¢ky o @ 4 — 4 mm,
2 véle¢ky 0 @ 4 — 6 mm, 2 Srouby (stfedni) M3 x 14, 2 pojistné matice M3, 2 Srouby s vétsi hlavou M3
x 10

valeéek
@4 -6mm

valeéek

valeéky
Sroub s vétsi @4 -4mm
hlavou M3 x 10

Krok 7: Monté&z p Fihradky pro baterie

Potfebné dily: sestavend ¢ast z predchoziho kroku, pfihradka pro baterie, 2 Sroubky M3 x 6
se zapusténou hlavou.

' $Srouby se zapusténou hlavou

bateriova
prihradka

Krok 8: P Fipevn éni hlavy robota

Potfebné dily: komponent sestaveny v kroku 6, 1 hlava robota, 1 Sroub M3 x 10,
véleCek 0 @ 4 — 4 mm.




Krok 9a: MontaZ nohou robota

Potfebné dily: dil sestaveny v kroku 8, 2 nohy,

2 dlouhé Srouby M3 x 24 a 2 pojistné matice M3.

Krok 9b: Montaz spina ¢e

Potiebné dily: dil sestaveny v kroku 9a,
1 spinac, 2 Srouby M2 x 5.

spinaé

Krok 10: Zav éreéné sestaveni

Sroub M3 x 24

nohy

Potiebné dily: ¢ast sestavenda v kroku 8, 1 kryt ozubenych kol, 3 Sroubky M2,3 x 6.

kryt ozubenych kol

Krok 11: Zapojeni vodi €0

Vodi€e pfipojte podle nasledujiciho schématu.

2 baterie

spinaé

—..__________‘:/

motor
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Krok 12: VloZeni baterif

Baterie vlozte do pfihradky pfi zachovani spravné polohy
a polarity (viz obrazek). V zavislosti na spravné poloze
baterii dochazi k otad¢eni motoru urcitym smérem.

Posledni krok — Provozni test

Upevnéte lanko a umistéte na néj robota.
Lanko musi vést pod paZzemi robota (viz obrazek nize).
Spinac prepnéte do polohy On.

Paklize v té chvili nedojde k pohybu robota po lané
smérem vpred, zaménte polaritu baterii!

V pfipadé, Ze se nebude motor otacet viibec ovéite stav
(kapacitu) baterii, zapojeni vodi¢u a to, zda nedoslo
k mechanickému zablokovani prfevodu ozubenych kol.

Nejpravdépodobné;si

a zacit znovu od zacatku!

Pfenos mechanické energie

¢ Zména rychlosti ota¢eni
«  Zesileni to¢ivého momentu

Zména sm éru ota éeni

Diky této technologii je mozné doséhnout zménu ve sméru
otacéeni. Prvni ozubené kolo se pohybuje ve sméru hodinovych
rucicek (pravotocivy smér) a druhé kolo pak jiz proti sméru
hodinovych rugic¢ek (vlevo).

e Zvrat (otoceni) sméru otacenf

poruchou v disfunkci robota mohou byt
slabé baterie nebo nespravné sestaveni prevodl ozubenych kol.
V pfipadé chybné montaze je nezbytné celého robota rozebrat

Mechanismus robota a princip funkce pohybu

Zakladem pohybu robota je ozubené kolo na hfidelce, které prenasi
energii motoru a dale htidel, ktera zajistuje pohyb ramen a paZzi robota.

Energie se prenasi diky ozubenym kolum, hfidelkam a klikové hfideli.
V8echna 4 ozubena kola pfendasi rotacni energii z motoru na hiidel.
Tento pfenos se také oznacduje jako pfevodovy pomér. Sila je tak
pfenaSena do ozubenych kol. Pfi tom probihaji 3 sou¢asné procesy:

Smér otaéeni:

vpravo vlevo

920°
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Zména rychlosti otd €eni

Zména rychlosti ota¢ek se provadi v zavislosti na poétu zubl u ozubenych kol.

V nésledujicim pfikladu je pouZzito ozubené kolec¢ko s 10 zuby a kole¢ko se 40 zuby.
Paklize se prvni kole¢ko jednou oto¢i okolo své osy, druhé kolecko se oto¢i pouze o 1/4.
Proto se aby druhé kolecko (se 40 zuby) otocilo jednou dokola, musi prvni, mensi kole¢ko
(s 10 zuby) ucinit celkem 4 otacky. Timto pfevodem se provadi snizovani rychlosti otacek.

40 zubi
otacéky motoru
Vypoéet pfevodu =
rychlost otacek
10 zubd posledniho kola

Pfenos / zesileni to éivého momentu

PFenos to¢ivého momentu je mozné pfirovnat k principu paky. Pfi pace a zvedani bfemene je nutné
vynaloZit urcitou silu. Pohyb paky A je vSak vzdy o dost vétsi nez, vzdalenost B, ktera je nutna
k samotnému zdvizeni samotného bfemene.

Stejné tak i u robota provazochodce funguje obdobné princip paky a prevody ozubenych kol. Sila se
zvySuje s poctem ozubenych kol umisténych uvnitf celého mechanismu. Pfevody jsou tak zajistény
obdobnym zpusobem.

opérny bod

opérny bod

Motor

Uvod do problematiky motor @

Zadné pramyslové prostfedni ani moderni doméacnost se v sou¢asnosti
neobejde bez pouziti spotfebi¢t s motorovym pohonem. Motory jsou natolik
rozsifené, ze malokdo by jej hledal napfiklad ve svém mobilnim telefonu.
Miniaturni motor uvnitf vaseho smartphone slouzi napfiklad pro generovani
vibraci béhem pfichoziho hovoru. V doméacnosti jsou pak motory obsazené
v kazdém vysavadi, kuchyriské digestofi, vysouseci vlasu a ruénim mixéru.

Vyvoj technologie vyroby motor G

Na pocatku 19. stoleti navrhl a poté zkonstruoval prvni prototyp elektrického motoru anglicky fyzik
Michael Faraday. Funkce tohoto motoru byla zaloZena na principu elektromagnetické indukce.
Dodnes se ma za to, ze M. Faraday objevil to¢ivy moment spiSe ndhodou a to ve chvili, kdy pfipojil
generator (elektrické zafizeni ur¢ené pro vyrobu elektrické energie) ke zdroji napéti. Tato domnénka
je vysoce pravdépodobna vzhledem k tomu, Ze generator byl vynalezen daleko dfive nez
elektromotor. Prakticky ve stejnou dobu vSak pracoval na vyvoji elektromotoru i americky fyzik
Joseph Henry. Michael Faraday v3ak dokéazal sviij objev zvefejnit o chvili dfiv a proto je dnes
povazovan pravé on za vynalezce elektromotoru.

Princip funkce elektromotoru

Princip funkce kazdého elektromotoru je zaloZen na to¢ivém magnetickém poli vytvoreném
pomoci dvou magnett. Jeden magnet ma stale magnetické pole a jedna se tak o permanentni
magnet. Druhy magnet je vzdy elektromagnet vybuzeny pratokem elektrického proudu v jeho civce.

Oba tyto magnety maji svdj severni
pdl (N) a jizni pdl (S). U permanentniho
magnetu jsou poly pevné dany, ale

u elektromagnetu je mozné oba poély
libovolné zaménit a to pouhym otocéenf
sméru prochazejiciho proudu v jeho
civce. Obecné znamy jev je ze
vzajemného plsobeni sily 2 stejnych
péli magnetu. Naopak je tomu

v pfipadé opacnych péli magnetu,
které se navzajem pfitahuji.

Pusobeni opa¢nych péli magnetl

a jejich sily se tak pouziva pro ziskani
to¢ivého momentu elektromotoru

v dasledku ota¢ivého magnetického
pole.

U v8ech modell robotd spole¢nosti
Arexx je pouzito béznych
stejnosmérnych (DC) motorud. Uvnitt
takového motoru je vzdy permanentni
magnet a poté hfidelka s feritovym

jadrem na némz je navinuty vodi¢ c
oby civka.

Na obrazku je schématicky zobrazen motor s elektromagnetickym rotorem.
Na konci jeho hfidele je komutator do kterého se pfivadi elektricky proud

a ktery ovlada smér otaceni rotoru. Kontakty komutatoru jsou pak tvofeny
uhlikovymi kontakty - kartaci (tzv. uhliky).

Pokud si nebudete védét rady, jak tuto stavebnici sestavit nebo uvést do provozu
[].% a v tomto navodu k obsluze nenaleznete potfebné informace, obratte se na nasi
technickou podporu, nebo pozadejte o radu zkuSenéjSiho odbornika.

Recyklace

Elektronické a elektrické produkty nesméji byt vhazovany do domovnich odpadu.

E Likvidujte odpad na konci doby Zivotnosti vyrobku pfiméfené podle platnych
zakonnych pfedpisd.

mmmm Setiete Zivotni prost fedi! Pfisp éjte tak k jeho ochran é!

Preklad tohoto ndvodu zajistila spole  &nost Conrad Electronic ~ Ceska republika, s. r. 0.

VSechna prava vyhrazena. Jakékoliv druhy kopii tohoto navodu, jako napf. fotokopie, jsou predmétem souhlasu spole¢nosti
Conrad Electronic Ceska republika, s. r. 0. Navod k pouZiti odpovida technickému stavu pfi tisku! Zmény vyhrazeny!
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