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A Dodatek A

Sky Walker a AREXX jsou registrované ochranné znamk y firmy AREXX Engineering.

Na tento navod se vztahuje autorské pravo. Jeho obsah nesmi byt kopirovan nebo piejiman bez pisemného
souhlasu evropského dovozce: AREXX Engineering — Zwolle (NL).

Vyrobce ani dodavatel nenesou odpovédnost za dusledky neodborné manipulace, chyb pfi sestaveni nebo obsluze
tohoto vyrobku plynouci z nerespektovani tohoto navodu k sestaveni.

Obsah tohoto navodu k pouziti muze byt ménén bez pfedchoziho upozornéni.

1. Popis produktu Sky Walker

Sky Walker je elektronicky robot se dvéma integrovanymi senzory, jez reaguji na zvuky a intenzitu svétla. Jestlize
senzory robota Sky Walker zaznamenaji néjaky zvuk (napf. tlesknuti rukama) nebo zménu intenzity svétla,
rozbéhne se robot na nékolik sekund dopfedu.

UZ samotné sledovani chovani robota je velikd zabava. Jeho konstrukce je navic velmi zajimava a legraéni. Kromé
toho se pfi jeho sestavovani hravou formou nau¢ime spoustu novinek ze svéta techniky.

Specifikace

Napajeni 1,5V (1x baterie AA) (neni soucasti stavebnice) _

Odbér proudu (pohyb) cca 400 mA

Odbér proudu (klid) cca 130 mA ‘/f

Vyska 135 mm q I\

Pramer 105 mm 1% | T 7|
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« Jakmile otevrete plastikovy sacek se soucastkami, ztracite pravo vyrobek vratit.

« Predtim, nez za¢nete robota sestavovat, pozorné si pfectéte navod k pouziti.

«  Budte opatrni pfi pouzivani nastroja.

* Robota nesestavujte za pfitomnosti malych déti. Déti by se mohly poranit o nastroje nebo by si mohly vlozit
do Ust drobné soucastky.

« Dbejte na spravnou polaritu baterii.

« Postarejte se o to, aby baterie ani svorky baterii nenavihly nebo se nenamocily. Jestlize se Sky Walker
namoci, vyjméte z ného baterie a vSechny ¢asti co nejpeclivéji vysuste.

« Jestlize robota vice nez tyden nepouzivate, vyjméte z ného baterie.

2. Technika letovani

Pfed osazenim a p Filetovanim elektronickych sou  €astek si p feététe nasledujici rady:
Predtim, nez za¢nete letovat, prectéte si vSechny pokyny aZz do konce. Pracujte pfesné v uvedeném poradi.
Na vady zplsobené nedodrZzenim navodu k sestaveni se nevztahuje zaruka.

2.1 Potfebné néstroje a provozni prost _fedky

Pajecka Pajeci drat pro elektroniku

@

————

K letovani pouzijte pajecku o vykonu 20 az 30 watt(.
Péjecka o vys$Sim vykonu &i pajeci pistole by mohla
poskodit citlivé elektronické souc¢astky a médeéné
tiSténé spoje na desce. P¥i poufZiti pfilis slabé pajecky
je letovani zdlouhavé. K péajecce ¢asto patii kovovy
stojanek a houbicka pro o¢isténi pajeciho hrotu.

Pouzijte tenky péjeci dréat pro elektroniku o praméru
1 mm nebo mensim. Tato cinova pajka obsahuje
specialni tavici pfisadu pro elektronické soucastky.
Jiné tavici ptisady nejsou vhodné.

Odkladaci stojanek pro pajecku Klesté stipacky a ploché
(s cistici houbickou) klesté

Bezpecné odkladani horké pajecky (s navihéenou
¢istici houbickou).

Pro miniaturni souc¢astky (150 mm).

Odsavaci lanko pro odletovani Sada Sroubovaku

Pro opravu chyb pfi letovani. Pouzivejte Sroubovaky na elektroniku

ve spravné velikosti.

2.2 Technika letovani

Pouzivejle nami doporucenou cinovou

pajku, jez obsahuje specialni tavici
prisadu pro elektronické soucastky.
Jiné tavici pfisady nejsou vhodné.

Spravné drzeni pajecky
pfi profesionainim letovani

Pajecka v jedné ruce

1. Nejprve (na nékolik sekund)
nahfejte letovaci plosku na
desce tisténych spoju a
tydinku soucastky,

2. Nyni naneste trochu, ale
ne pfili& mnoho cinové pajky
na letovaci plosku a na
tyéinku, zatimco je zahfivate
pajeckou.

3. Pajeci drat dejte
stranou a nechte cin
zcela roztavit.

4. Pajecku nyni odloZte a
nechte vse v klidu
vychladnout, az cin zluhne,
aniZ byste se pfi tom dotykali
soucastky nebo desky
tisténych spojl.

)7 4

5. Prebytecny konec
odstiihnéte hned nad kapkou
cinu. Cin by mél zcela
pokryvat ty€inku i médénou
letovaci plogku.

Vysledkem je plynule
tvarovana kapka, ktera
dobfe drzi jak na letovaci
plosce, tak na tyéince.
Kapka cinu je hladka a
vypada jako vylesténa.

Ny

Dbeite na spravnou montaz soucastek tak. iak ie uvedeno na tomto nakresu;

Nespravné } i I

‘\_ﬂ ﬂj

Loom

Spravné

—oaonn

Pajeci drat ve druhé ruce.




2.3 Lokalizace a oprava chyb p Fi letovani

P¥ili§ malo cinu

Studena deska

Cin obklopuje tySinku soucgastky, ale

nedrzi na letovaci plosce. Cin se nemohl dostateéné rozprostfit.

Slité spoje

e

Dvé letavaci plodky jsou
navzajem propojengé
mustkem z cinu.

Studena souéastka

“exmrr—

Cin drzi na letovaci plo3ce, ale
nedrzi na tyGince souGastky.

Tyéinka Spravné spajeny spoj

\\H,’

Dvé letovaci plosky
jso_u navzajem spojené Kapka cinu je hladka a
dratkem. vypada jako vylesténa.

Vodivé drahy jsou tvofeny médi, letovaci ploSky a sou¢astky jsou elektricky propojené. Na letovacich ploSkach je
méd prekryta cinovou pajkou. Zelend izolaéni ochranna vrstva chrani médénou drahu pfed zkraty a oxidaci
(tvorbou rzi). Pokud pfi letovani zahfejete méd pfili§, mohou se letovaci ploSky a médéné drahy odlougit od desky
tiSténych spojl. Pfi opravé je vétSinou nutné odstranit ¢ast vrstvy laku, aniz by pfi tom doslo k poskrabani médéné
drahy. K opravé se nejlépe hodi niiz se zaoblenym ostfim (napf. skalpel) nebo Stétec ze skelnych vidken.

Je-li vodiva draha pferusena nebo byla
zni¢ena letovaci plodka,

opatmné z médéné drahy sedkrabejte ochrannou
vrstvu laku pomoci noZe (napf. skalpelu) a dratek
chnéte timto smérem

Pomoci kousku dratku pfemostéte pferu$enou
vodivou drahu.

3. Elektronika

Soucastka

Montaz

Symbol osazeni

Symbol ve schématu

Regulaéni odpor
(potenciometr)

Odpor

—amr—
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Kondenzator

=

ﬂ

Elektrolyticky
kondenzator (ELKO)

=

)

+

Tranzistor

F
F

Kontakty (8 a E jsou
Jenom pfiklady) se
mohou Iisit podle typu

O

m
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Sougastka

Symbol osazeni

Symbol ve schématu

PHTR

Transparenini nebo cema

m
()

Vypinaé




Mikrofon @ @
‘Q\Q | FeS

GND je spojen
s kovovym plastém

sig

gnd

ECM

Zarovka

=

cervena

Pripojovaci kolik

N
. s Bez symbolu

Motor (pfip. kolik)
SW (pfip. kolik)

Baterie

1

4k

3.1 Seznam elektronickych sou &astek stavebnice

©dpory 0,25 wattd, 5 %

- 180 R13

- 1KQ R1, R3, R7, R8
.. 3.9KQ R2, R4, R12
.27 KQ R11

AT KQ R10

... 100 KQ RS, R6

.. 22 MO RS

Nastavitelny odpor
.. 100KQ VR1, VR2

Keramické kondenzatory

.. 22 nF C3,C4
.1 nF CB (* je uz naletovany na moloru)

Elektrolytické kondenzatory

3.3 pF €1.C5
.. 100 uF c2
Polovodiée

- A1015 nebo AT33 TRY, TRS

.. C1815 nebo cga5 TR2, TR3, TR4
..D2001 "™ D734 TR

.. PHTR PHTR

Popisek Podet
(hnéda, zelena, cerna, zlata) 1ks
(hnéda, Gema, Gervena, zlata) 4 ks
(oranzova, bila, Eervend, zlata) 3ks
(tervena, fialova, oranzova, zlata) 1ks
(Zluta, fialova, oranzova, zlata) 2ks
(hn&da, gernd, Zluta, zlata) 2ks

(Gervena, ervens, zelend, zelend) 1 ks

Popisek Potet
(104) 2ks
Popisek Potat
(223) 2ks
(103) 1ks
Popisek Pocet
(3.3 pF/50V) 2ks
(100 pF/18V) 1ks
Papisek Anzahl:
(2SA1015 nebo 28A733) 2ks
(25C1815 nebo 25C945) 3ks
(25D2001/25D2120 nebo 2SD734) 1 ks
(SFH309) 1ks

Razné Popisek Pocet

... PCB AREXX Sky Walker (arexx) 1ks
..- Mikrafon ECM (Elektrostaticky mikrofon pro monta2 na desku) 1ks
- Vypinaé SW (Posuvny spinas, zapajeny) 1ks
.+ Pfipojovaci ty&  SW, Mator (1 mm Typ) 4 ks
-~ Motor M (1.5 Volt DC Mator) 1ks
.. Kabel motoru § kontakty na obou stranéch (madry. oranZovy) 2ks

23k baterie '{ele] {1 St. AA Typ) 1 ks

& Zérovks 1, Zérovka 2 {Eerveny) ii )::
... Cemy kabel Gemny drat pro phipojent Zarovky (kabel cca B cm)
.. Hadiéka Cemaa bila (cca b5 cm) 1 ks/barva

Letovani spoju :i j s 0

J..' Dratek obalte cinem. (Dratek
~ W Jednotlivé médéné dratky zahfejte, a kdyz je horky,
Odstrante z dratu izolaci. svifite k sobé. pridejte trochu cinové pajky.)
Odletovani Jestlize jste pii letovani udélali chybu, miZete ji napravit pomoci odsavaciho lanka.
= Jakmile do sebe
PoloZte odsavaci odsavaci lanko
lanko nad spajeny vsalo cinovou
spoj. Zahrejte pajku, pajecku i
odsavaci lanko lanko odstrarite.

i spajeny spoj.

3.2 Pajeci prace

Popisky na desce tisténych spoji a seznam soucéastek pfesné
udavaji, jak je tfeba soucastky osadit. Chcete-li si jejich umisténi
prohlédnout peclivéji, mate k dispozici schéma osazeni.

PFi osazovani desky tisténych spoji zacinejte pokud mozno s niz§imi
soucastkami. Témi jsou za normalnich okolnosti odpory. Po pfipajeni
odstfihnéte konce ty¢inek, abyste méli dostatek mista k praci.

Spravné poloha a spravna polarita integrovanych spi  nacich
obvod 4, elektrolytickych kondenzator  d, diod, tranzistor &, LED
diod a PHTR je velmi d dlezita, jinak nebude robot spravn  é
fungovat, nebo dokonce m dze dojit k jeho poskozeni.

1) Zagnéte s odpory.

2) Poté na desku tisténych spoju pfiletujte potenciometry.

3) Nésledné pfiletujte 4 spojovaci tyce.

4) A v dalsim kroku umistéte vSechny keramické kondenzatory.

V nasledujicich krocich pfiletujte citlivé soucastky. Pfed osazovanim zvolte spravny typ a spravnou orientaci
soucastek. PFi pajeni neprehfivejte soucastky pajeckou.

5) Za¢néte elektrolytickymi kondenzéatory a dejte pozor na spravnou polaritu, resp. zna¢eni plus/minus.

6) Nyni osadte tranzistory. VZdy vyberte spravny typ a dbejte na spravnou polaritu.

7) Nyni pfiletujte mikrofon a davejte pfi tom pozor na spravnou polaritu!

8) Na zavér priletujte PHTR, pfi¢emz je bezpodmine¢né nutné zachovat spravnou polaritu! Nakonec se letuji
zarovky a drzak baterie. Zarovky se pfiletuji pomoci ty&inky dlouhé 25 mm.




** DileZité upozornéni tykajici se Zarovek
Je velmi dulezité ochranit pripojovaci ty€inky zarovek 20 mm
dlouhym ochrannym pouzdrem, aby nedochazelo ke zkratim.

| Pfiprava Zarovek (pouze kdyz jsou dratky od Zaravek pfilis kratke)

1) Odslifihnéte 25 mm kabelua 5 mm
od kence odizolujie (viz vyse).

i |
] !
2) Kabel phletujte k Zarovee
Bila hadicka 20 mm 2} Ostihnéte dva kousky  Posledni soucastkou je drzak baterie. Take v
— T bilé hadigky dlouhé 20 mm isa = a : s P
tomto pfipadeé je polarita extremné dilezita

(to znamena Gerveny kladny pél a cerny
zaporny pol). Drzak baterie se pfipeviiuje k

Zarovky ohnéte v 15 mm, resp. 10 mm
dalky, jak vidite na obrazku,

4HadiBiu nasufite na. Kebl aby desce tisténych spoju oboustrannou lepici
nedoslo ke zkratu mezi kovovymi
dratky, paskou. . §

3.3 Testovani elektronického obvodu
Predtim, nez za¢nete s mechanickou ¢asti, méli byste zvlast otestovat, zda elektronika funguje spravné.

Pozor!

Zarovky na této desce tisténych spoju nejsou
na obrazku zakresleny! Je ale dulezité, abyste
Zarovky chranili pred zkratem pomoci hadicky!

1 PRIPRAVA

Zapojte vSechny draty podle schématu k ¢ernému kabelu spinace na S1 a S2 a oranzovy a modry kabel motoru

na M+a M-.
Po zapojeni vSech kabeld vlozte baterii do drzaku baterie. Dejte pozor na spravnou polaritu baterie.
Zaporny pol baterie musi nasedat na pruzinku drzaku baterie.

Pfi nastavovani ruznych odpord

Dbejte na spravnou polaritu baterie! I bysta méli pouzivat vhodny

Sroubovik. Pfi tomto ladéni byste
vidy méli postupovat velmi opatrné

a jemné.

Otocte regulacni odpor do stfedni polohy.

2 TESTOVANI

*) Zapnéte robota. Zarovky se nyni rozsviti. —5

1) Tlesknéte rukama. I

2) Motor by mél na nékolik sekund nabéhnout a pak se zastavit.

3) Zakryjte rukou svételné &idlo. i

4) Motor by mél na nékolik sekund nabéhnout a pak se zastavit. 6] \
Odstrihnéte asi 5 mm hadicky.

Pozor! Sidlo g nalresy

Citlivost mikrofonu upravte pomoci VR1.

Citlivost sv ételného ¢idla upravte pomoci VR2.

3.4 Tabulka pro lokalizaci poruch

Problém Kontrolni kroky

Zarovky nesviti Zkontrolujte upevnéni baterie.
Zkontrolujte orientaci (polaritu) baterie a drzaku na baterie.
Zkontrolujte baterii (neni vybita?).

Zarovky sviti, ale Sky Walker nereaguje na [Zkontrolujte citlivost mikrofonu.
zvuky. Zkontrolujte sou¢astky a jejich spajeni v obvodu mikrofonu: ECM, R1,
\VR1, R8, C4, TR3, TR4, TR5 a TR6.

Zarovky sviti, ale Sky Walker nereaguje  [Zkontrolujte citlivost svételného &idla.
ykyvy intenzity svétla. Zkontrolujte orientaci (polaritu) PHTR.
Zkontrolujte C1, R2, VR2, TR1, TR8, R4-R7 a C3.

Tranzistory se zahtivaji. Zkontrolujte typ tranzistoru, jeho orientaci a kontakty.

Vyskytnou-li se jakékoliv problémy, VZDY nejdFive zkontrolujte baterii, zda je plné nabit4. Teprve poté kontrolujte
zapojeni. Pouze pfi spravné provedeném zapojeni mize elektricky proud volné protékat. Pokuste se zjistit,

zda problém spociva v elektrické, nebo mechanické ¢asti. Pfi vyhledavani chyb postupujte podle této tabulky

krok za krokem. Zkontrolujte vSechny elektronické soucastky. Zkontrolujte také typ soucastky, jeji spravné umisténi
a polaritu! Zkontrolujte vSechny pajené spoje a drahy na desce tisténych spoju.

Neni-li mozné problém odstranit, nejlépe udélate, kdyZ robota rozeberete a zacnete stavét znovu od zacatku.
Dodrzujte pfi tom co nejpfesnéji pokyny uvedené v tomto navodu.
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4. Informace o elektronickych soucastkach

Zarovka

Predmét, ktery se standardné vyskytuje v kazdé domacnosti. Z diivodu nizkého napéti pouzivame zarovky

s jednim Zhavicim vlaknem, jeZ pfemériuje elektrickou energii ve velké mnoZstvi tepla a malé mnozstvi svétla.

Uginnost je nizka, protoZe teplo znamena ztratu energie, jiz bychom vlastné radi zabrénili. Proto upfednostiiujeme
pouzivani LED diod, které maji vy$si G¢innost.

V elektrotechnice se pouzivaji nasledujici zékladni  pojmy:

Pojem Symbol Veli¢ina
Proud I ampér (A)
Napéti U volt (V)
Odpor R ohm (Q)
ykon P watt (W)

Vztahy mezi t émito veli ¢inami popisuje Ohm v zakon:
Napéti = proud krat odpor.

Pro vypocet proudu plati: 1 =U : R

Pro vypocet odporu plati: R=U : |

Pro vypocet napéti plati: U =1 x R

Vykon je roven nap éti nAsobenému proudem.

Odpor

W\~ —JIC—

Odpor omezuje proud v elektronickych obvodech. Dokéaze také snizit napéti. Jestlize si proud predstavime jako
vodu proudici zahradni hadici, odpor mdzeme pfirovnat k mistu, kde hadici stla¢ime. Disledkem je to, Ze voda
z hadice netryska tak vysoko a tak prudce.

Hodnota odporu se udava pomoci barevného kédu. Prvn i a druhy prstenec udava ¢islo a t feti prstenec
mocninu deseti, kterou jet Feba toto &islo vynasobit. Ctvrty prstenec popisuje p  Fesnost odporu, tedy
moznou odchylku od této hodnoty v procentech.

1234
Barva Ciselna hodnota Nasobek
Cerna (0] 1
Hnéda 1 10
Cervena 2 100
Oranzova 3 1000
Zluta 4 10 000
Zelena 5 100 000
Modra 6 1 milion
Fialova 7 10 milion G
Seda 8 100 milion @
Bila 9 1 000 milion @
Zlata X pfesnost 0,1z 5%
StFibrna X pfesnost 0,01z 10 %

Priklad: Odpor s barevnymi prstencihn  éda (1), €éerna (0), oranzZova (tisic) a zlatd m& hodnotu 1000 0Q
a presnost 5 %.
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Odporovy regulator (potenciometr, POTI)

M W afp

Vedle pevnych odporl existuji také odporové regulatory, jeZ se nazyvaji také potenciometry.

Odporové regulatory existuji v raznych provedenich. Znamym pfikladem je ovlada¢ hlasitosti u radia.

U tohoto robota se regulator osazuje pfimo na desku tiSténych spoju. Jeho hodnota je 100 kQ.

Tento potenciometr se pouZiva k regulaci intenzity svétla, a tedy i k nastaveni citlivosti integrovaného oka z LED.

Kondenzator

|| o—

Kondenzatory dokazou ulozit mensi elektricky naboj, ktery pak v pfipadé potfeby bez vétsich ztrat zase uvolni.
Dalsi jejich vlastnosti je separace stejnosmérného napéti a sou¢asné vedeni stfidavého napéti. Pro kondenzatory
se pouziva symbol C. Hodnota kondenzatoru se také nazyva kapacita a udava se ve faradech. Protoze je kapacita
elektronickych souc¢astek obvykle nizk4, pouziva se v praxi nasledujici kédovani:

Zkratka \Vyznam Hodnota

1 uF 1 mikrofarad 0,000001 farad G

1 nF 1 nanofarad 0,000000001 farad G

1 pF 1 pikofarad 0,000000000001 farad t

Pro hodnoty kondenzatort se uzivaji rizné systémy kédovani. Na kondenzatorech Mylar je navic natisténo &islo.
Elektrolyticky kondenzator (ELKO)

_H'+ 0 Ne—

Elektrolyticky kondenzator je polarizovany (tedy na orientaci citlivy) kondenzator. Proto vyrobci opatfuji tento typ
kondenzatori ozna¢enim kladného a zaporného pélu. Vétsinou je na elektrolytickém kondenzéatoru vedle
zaporného poélu vyrazené znaménko ,—“. Kromé toho je pfipojovaci dratek (tyc¢inka) kladného pélu o néco delSi nez
u zaporného polu.

Dioda
Dioda vede elektricky proud pouze jednim smérem (od anody ke katodé).
Tok proudu v opaé¢ném sméru je zablokovany.

12



Tranzistor

Tranzistor je polovodi¢, ktery se pouziva k zesilovani nebo ke spinani. Tranzistor ma tfi elektrody: baze, emitor
a kolektor. Tyto elektrody jsou ¢asto oznaceny pocate¢nimi pismeny B, E a C. Tranzistory se vyrabéji v rizném
provedeni. Dvé hlavni skupiny tvofi tranzistory PNP a NPN. U tranzistord PNP je proud veden presné obracené
nez u tranzistort NPN.

Tranzistor si miZeme predstavit jako vodni propust (baze) v proudu vody tekoucim mezi kolektorem (A)
a emitorem (C).

Voda proudi

» utranzistoru NPN od kolektoru k emitoru nebo
e utranzistoru PNP od emitoru ke kolektoru.

Pomoci vodni propusti, kterou v naSem pfikladu predstavuje baze, mizeme proud vody
regulovat. AaC jsou elektrody

tranzistoru E {emitor), resp.

C (kolektor), v zavislosti na

i . P . PRy . s ~ z v . 1 ist NPN, .

Jestlize si nyni predstavime ovladani proudu vody vodni propusti, je nase znazornéni o ikt s 4

funkce tranzistoru dokonalé.

Pomoci mali¢kého proudu nebo napéti na bazi Ize ovladat veliky proud nebo napéti mezi kolektorem
a emitorem. Jisté si dokaZete predstavit, Ze tranzistor také dokaze vypnout proud nebo napéti tim,
Ze otevfe nebo uzavfe propust, tedy bazi.

Baterie

Dalsi informace najdete v
dodatku A.

Baterii jsme jiz zminili. Typ baterie, ktery se pouziva v robotu Sky Walker, dodava napéti o velikosti 1,5 V, coz
definuje rozdil potencialt mezi kladnym pélem a zapornym pélem baterie. Jestlize srovname elektfinu s vodou,
mohli bychom napéti pfirovnat k tlaku vody. Jakmile pfipojime baterii do uzavieného obvodu, za¢nou elektrony
protékat smérem od zaporného poélu ke kladnému pélu, a vyvolaji tak v tomto elektrickém obvodu tok proudu ().
Sila tohoto toku proudu se méfi v ampérech.

Elektricky vykon (P, méfeno ve wattech), se vypocita vynadsobenim napéti a proudu: P = U x |
Jestlize se robot Sky Walker pohybuije, €ini proud asi 200 mA (0,2 A). Napéti baterie je 1,5 V.

P=UxI P=15Vx0,2A
Elektricky vykon robota Sky Walker tedy  ¢ini 0,3 watt & = 300 mW

IC = Integrated Circuit (integrovany obvod)
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LIntegrated Circuit znamena doslova ,integrovany obvod“. Jedna se o obvod, ktery je sloZen z vétSiho poctu
tranzistord, odpor(i a nékdy také kondenzatord. Existuji rizné typy integrovanych obvodi. Casto tvofi jednotlivé
prvky zapojeni, jako je napf. zesilova¢, nékdy dokonce témér cely vyrobek jako napfiklad radio.

Tento prvek je v elektronice natolik dulezity, Ze ho zde zmifiujeme dokonce i pfesto, Ze soucasti naSeho
robota Sky Walker neni.

Fototranzistor — PHTR
O —
C

Fototranzistor dokdze zaznamenat zménu intenzity svétla. Funguje stejné jako normalni tranzistor, ale bez
elektrody ,baze“. Baze je v tomto pfipadé tvofena fotocitlivym materidlem. Jakmile na tranzistor dopadé svétlo,
vede proud. Velikost proudu zavisi na mnozstvi svétla.

Mikrofon

Mikrofon zndme asi nejlépe z televize, ale jak presné funguje, to se vétSinou nevi. Mikrofon pfeménuje zvukové
viny v elektricky signal. Tento elektricky signal je zpracovan elektronikou (napf. zesilova¢em). U robota Sky Walker
zaznamenava mikrofon zvuky v podobé tlesknuti. To je pro robota Sky Walker signal, aby se dal do pohybu.

LED = Light Emitting Diode

€| e—

&

Nazev ,Light Emitting Diode* znamend ,svitiva dioda“. Tato dioda mé stejné vlastnosti jako normalini dioda,
ale navic se rozsviti, jakmile souc¢astkou prochazi proud. LED existuji v riznych barvach a ¢asto se pouzivaji
jako kontrolky.

Motor
Motor pfeménuje elektrickou energii v energii pohybovou.
Odborny nazev pro pohybovou energii je energie kineticka. @
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5.2 Popis funkci elektronického obvodu

5.  Elektronicky obvod

5.1 Blokové schéma

Napajenia
| modul Zarovek qu"‘ g s
svételneho Cidla

Madul <
A W ¥ 3C2
< J b 2 ;3} R0 ©5 ?i:i'( Riz | 10U
47K 3.3U 38K 777
Filtraéni 4 Modul 4w | | Modul e i
modul b Gasovace N zvukového 100K ";‘:
gidla & g £
ECm 0.023U TR3 TR&
Pro zjednodu$eni zobrazeni celkového zapojeni pouzivame blokova schémata. V blokovém schématu je m e
jednodus$e a piehledné znazornéno, jak funguje elektronicky obvod robota. Tak mizete rychle zjistit,
k €emu slouZi nejdaleZit€jsi prvky. Uvedené schéma zapojeni popisuje cely elektronicky obvod. V nasledujici kapitole si popiseme kazdy modul
jednotlivé.

Nejprve si popiSeme funk €énfi prvky. Jednotlivym obvod Gm se jeSt € budeme v énovat podrobn éji:
Modul zvukového cidla

Modul zvukového €idla V tomto elektronickém obvodu se pouzivéa elektronicky kondenzatorovy mikrofon. b 1

Modul mikrofonu registruje zvuky z blizkosti robota. Tento typ mikrofonu je velmi citlivy. Zvlastni viastnosti tohoto mikrofonu je fakt, Ze vyuziva &
napéti. Toto provozni napéti je k mikrofonu pfivadéno pres odpor R1 z baterie.

Modul sv ételného €&idla Regulaéni odpor VR1 mu dodava citlivost, diky éemuz Ize zpracovat napfiklad zvuk tlesknuti. ¥

Modul modulu svételného ¢idla registruje zmény intenzity svétla z blizkosti robota.
Napéajeni a modul Zarovek

Napéajeni a modul zarovek napaji viechny elektronické souastky energii. Zarovky jsou kontrolkami Tento jednoduchy Usek je velmi dalezity. Ze schématu zapojeni mizete vygist, Ze je

zapnutiivypnuti modulu ¢asového spinace. napajeni propojeno se véemi ostatnimi moduly. 1,5V baterie LR6 dodavé energii pro i
elektroniku a motor. e

Modul &asoveho spina &e Provozni napéti 1,5 V je pfili§ nizké pro napajeni LED diody, takZe jsme nuceni pouzivat z §1%

RC sit, jeZ stanovuje Casovy interval pohybu. miniaturni Zarovky. Jedinou Glohou t&chto svitidel je, Ze slouZi jako kontrolky zapnuti/vypnuti § %

robota Sky Walker. Zarovky tedy pouzivame jako indikatory pFipravenosti robota k provozu.
Filtra €ni modul

Odstrariuje rusivé signaly motoru na privodu napajeni.

Modul motoru Modul sv ételného ¢idla
Zapina a vypina motor.

Koncovy stupe 1 s fizenim motoru dodavéa proud pro pohyb vpfed a motor dodava mechanickou energii
potfebnou pro pohyb.

Pomoci schématu zapojeni si vysvétlime, jak elektronicky obvod funguje. V blokovém schématu mizete vidét,
jakou funkci jednotlivé moduly maji. Nyni si tyto moduly popiSeme jednotlivé, takze se seznamime s funkci kazdé
jednotlivé souc¢astky.

Napéti

' signal

PFi dostatku svétla je fototranzistor PHTR vypnuty a blokuje proud. TR1 a TR2 jsou pak zablokované a napéti
na uzlovém bodu R5 a C3 je pfiblizné stejné vysoké jako napéti v baterii. Bude-li na fototranzistor dopadat mélo
nebo nedostatek svétla, povede PHTR proud. Tim se sepne TR1 a povede proud. Tim se sepne také TR2

a rovnéz povede proud. Napéti na uzlovém bodu R5 a C3 poklesne a v C3 vznikne kratky impulz.
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Modul ¢asového spina ¢e
Tranzistory TR3 a TR4 funguiji jako ¢asovy spinac, ktery reaguje na pulz. Je-li k bazi TR3

pfivedeno kladné napéti, vede TR3 proud. TR4, ktery je za normalnich okolnosti [
zablokovany, rovnéz povede proud, a vystup tohoto bloku bude nizky (0 voltd). Kladna N e
smycka zpétné vazby vede impuls pfes C5 zpét na bazi TR3 a zajisti, aby vystup zlstal l
jesté po nékolik sekund na nizké drovni. Elektrolyticky kondenzator C5 je zodpovédny za .S '

zpozdéni (efekt Casovace) pfi pfepinani z H na L. Trva nékolik sekund, nez se hodnoty
na vystupu znovu zvysi.

Modul motoru

Casovaé nedokéaze Fidit motor pfimo. Rozvod motoru zesiluje proud a zasobuje motor
dostate¢né silnym proudem, ktery tece ve spravném sméru. Jestlize je hodnota na vystupu
Casovace vysoka (standard), jsou TR5 a TR6 zablokované a motor se netoci. Jakmile
hodnota na vystupu ¢asovace poklesne, tranzistory TR5 a TR6 se zapnou a prochazi jimi
proud. Motor se zaéne tocit.

Filtra éni modul

Filtr odstrariuje rusSivé impulzy, které vyvolava motor, z napajeni zesilovacl. Motor tyto rusivé
impulzy pfenasi na napéti v baterii. RC filtr odstrafiuje impulzy, takze mohou byt citlivé
elektronické soucastky napajeny cistym, hladkym napétim bez podilu stfidavého napéti. B

6. Mechanika

Upozorn éni: Je bezpodmine €né nutné, abyste si p Feéetli tuto kapitolu!
Dusledné dodrZujte postup a poradi Ukond uvedené v tomto navodu. Tak se vyhnete chybam pfi montazi.
Ten, kdo bude postupovat pfesné podle tohoto navodu, zvladne sestavit perfektné fungujiciho robota,
jakého mlzete vidét na obalu stavebnice, hned napoprvé.

Jednotlivé dily vylamujte z plata az v okamZziku, kdy je budete potfebovat. NepouZivejte nasili.

Pracujte v klidu a pfed zahajenim prace si prectéte cely tento navod.

~ =

Nozik Pinzeta Malé plastové kladivko

Uziteéné pomicky

Vyfezavani nebo vylamovani sou ¢€astek

PFi vyfezavani nebo vylamovani sou¢astek pouzivejte ostry nozik,
klesté Stipacky nebo nlizky. Soucastku odfiznéte nebo odlomte
opatrné a pokud moZzno presné podél jejiho okraje.
Nevyftezavejte sou éastky, které zatim jeSt & nepot fFebujete.
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Montaz osy

PFi montazi os (napf. osy motoru) musime postupovat velmi opatrné. Nejprve se pokuste l
zatlagit osu rukou. Pouze v pfipadé, Ze se to nepodafilo, mizete pouzit malé plastové

kladivko. Klepejte velmi opatrné a Gdery ztlumte dfevénym Spalickem viozenym mezi

kladivko a pfedmét, aby nedoslo k poskozeni.

)=

* Srouby se samozajistovacim zavitem se chovaji jako
Srouby do dfeva (vruty), to znamena, Ze se zavit Sroubu
béhem Sroubovani zafezava do materialu, a diky tomu v
ném pevné drZi. Kromé toho se tento druh $roubt
vyznacuje vétsim zavitem a ostfejsi $pickou, nez jakou ma
obyéejny Sroub.

Samozajis tovaci Srouby

Srouby se samozajistovacim zavitem maji také na Spiéce zafez, ktery usnadriuje zafezavani.
Optimalni zpusob pouZiti takovychto Sroubu je tento:

1 ZaSroubovani Sroubu
2 Mirné povoleni Sroubu

3 Nésledné opétovné dotaZeni Sroubu

Pokud budete Srouby p Fili§ ¢asto povolovat a znovu dotahovat, uvolni se materia | v jejich okoli
a Sroub uz nebude spravn € drzet.

Cepy a matice

@)))))))))))))))))))))))) Jroms @ Matice

Samosvorna matice

U pohybuijicich se a vibrujicich zafizeni musi byt €epy a matice velmi pevné utazené.

Jako ochranu pred jejich povolenim mlzete po dotazeni na misto kontaktu Sroubu s matici nanést trochu laku na
nehty. Bude-li tfeba, mlzete i poté Sroub znovu snadno povolit. NepouZzivejte druhy lepidel, jako je napf. Locktite.
Tim by se Sroub nadobro slepil a uz by se nedal nikdy povolit.

Typ &éepu se uvadi spole éné s jeho tious tkou a délkou. Cep s ozna éenim M3x20 je nap Fiklad 3 mm tlusty
a 20 mm dlouhy. U matic se uvadi pouze pr amér. Napfiiklad matice M3 se hodi pro pouzitis 3 mm  éepem.

Utahovani éepli a matic Oboustranny kli¢

Stavebnice neobsahuje
/ oboustranny klic.

Abyste mohli éep a matici skuteéné pevné utahnout, pouZijte kiesté
nebo oboustranny klic (viz nakres).
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6.1 Seznam mechanickych sou &astek stavebnice Sky Walker

Predtim, nez montaz zahéjite, zkontrolujte si podle s eznamu sou €astek, zda mate vSe pot Febné!

Sroub diouhy Sroub kratky Matice M3 PruZna podl. M3 O-krouZek M3  Kov. krouzek M3

> e & © © O

g mg:gg i O W32 Gks o iBks O 4ks o s o e
Pryz. krouzek  Klika Spoj. tyé Pouzdro Sroub 2 Matice M2
< C ) o
0 2k 0 2k B ex2 2 e ks O 6k
Uheinik D Prung podioZka M2
n“s 0 i2ks O 035 10ks ©[:|4k5
Ozub. kolo  Vénc. ozub. kolo  Ozub. kolo Qzub. kolo pfevodovky Osa ozub. kola
prevodovky velke malé
i @& @
O 1ks O ks O ks o ks
Zakl. deska Motor Drzak motoru Oboustr. kli¢ Vypinaé
(nastrc. klic)

o ks M2/M3 O ks

Sada nozek Kryt Zakl. deska
- = Gumova hadice

A R

O 1ksbile
O 1 ks&emé

O 1ks
Bognice Sroub se samo-
leva zajistovacim zavitem
D ks O M23x5 1ks

O M26x6 3ks

6.2 Navod k sestaveni mechanickych dil G

Pro montaz motoru budete pot Febovat:

Motor 1ks Samozajistov. Sroub M2,3x5
Ozubené kolo pro motor 1ks Sroub M2

Vypinaé 1ks Matice M2

Zakladni deska 1ks Pruzné podlozka M2

Drzak motoru 1ks

Pred kazdou fazi montaze si nejd Five pfipravte pot febné sou éastky
a zkontroluijte si je podle seznamu sou  €astek!
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1ks
6 ks
6 ks
4 ks

Pfipevnéni drzaku motoru a |

vypinace I @ Pripevnéni ozubeného kola na motor

T Hormnl
® strana
pouzdra

—

Pfipevnéte ozubené kolo na
osu motoru. Pouzijte ruku
nebo opatrné pokiepejte
malym kladivkem.

1]
| l Osu pevné

8 - | & ® = pripevnéts, . D

Pomoci kiesti k motoru pFipojte —
oranzovy a modry kabel.

Plochou stranou dolii
Motor na za i desku
mm (viz obrazek).

pfip éte dvéma jist ‘'ovacimi Srouby 3,2x5

Montéz pravé a levé boénice

Pfi montazi boénice budete potfebovat: 2 ks bocnic (leva a prava)
4 ks thelniku
Dily smontujte v uvedeném poradi: 4 ks Gepu M2x5
Boénice g
leva

Bocnice
prava

Dulezité! Na této strané

jsou osy!

Upozornéni! Uhelniky musi byt namontované
svisle viéi horni strané boénic.
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Montaz osy ozubeného kola =
Bognice leva 1ks

- - . Pouzdro 0,3x5 1ks —
Pro montaz budete potfebovat: Osa ozubeného kola 1 ks

Klika 1ks

Klika Pripevnéte osu ozubeného kela na osu 1 ‘.

boénice. Pouzijte ruku nebo velmi opatrné
poklepejte malym kladivkem.

Sestaveni boénic o .
Bognice leva 1 ks

Pro montaz boénic budete potfebovat: Bocnice prava 1 ks
Pouzdro 13x5 1ks
Klika 1ks
[ Pfip éte osu ého kola na osu boénice. PouZijte ruku nebo
opatrné poklepejte malym kladivkem.

[l ]

Pozor: Zajistéte, aby byly kliky paralelné.

Klika

Montaz zadnich nohou na boénice
K montazi zadnich nohou budete potfebovat:

Matice M3
QO-krouzek M3

Dbefte na sprévné umistni
i v klice
-
/
Nahore , X
L] \
Dole Wiy

Leva zadni

Smont. bo&nice 1ks
Smont. zad. nohy  2ks
Pruzna podlozka M3 2 ks
Matice M3 2ks

Pozor!

Zajistéte, aby byly nohy
u kliky navzajem
otocené o 180° (viz
obrazek).

Nahofe 1

O 1]

Dole

Montaz pfednich nohou na boénice
Pro montaZ prednich nohou budete potfebovat:

_/"1

O-krouzek M3
Matice M3

Smont. boénice 1ks
Smont. pfedni nohy 2 ks
Pruzna podiozka M3 2 ks
Matice M3 2ks

Smontujte nohy podle obrazku.

Sestaveni nohou K montazi budete potfebovat:

f Pfedni nohy 2ks
Maice M3 L. Predninohy | Zadninohy 2k
Nohy namontujte podle obrazku. =N Spojovaci tyé 8 ks
gaxiz A Matice M3 4ks
Peseccsceeoe o. Matice M3 } O-krouzek M3 2ks
Matice M3 . B 7 83x5 Cep M3x30 2ks
- L O-krouzek M3 Q/ Cep M3x12 2ks
Zadni nohy ., ” Cep M3x20 6ks
5 5 Pouzdro 0.3x5  2ks
o O-krouzek M3 ® Matica M3 % Pouzdro 0,3x12 2 ks
-krouze L Y: ¢l M3x30 Kovovy krouzek 2 ks
Gumovy krouzek 2 ks
@ 3x5
M3x20
Mala noha
S M3x12
Sestavte 2 kusy! .
. Smontujte 2 kusy!
: ;R Spojovaci tyée musi byt vi&i .
Spejpvacitye pouzdru volné pohyblivé! --
.I
Velka noha ‘e
a
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Montaz spojovaci ty&e k prednim noham

Sada sestavenych bognic

P 4 spojovaci tyée budete polfebovat Cep M3x1 s
ro montaz spojovaci tyce budele potreboval Pruzna pﬂdlﬁﬂ‘a M3 2ks
Matice M3 2ks

Pouzdro 0.3x5 2ks

M3x12

Matice M3

Smontujte spojovaci tyée podle

obrazku. Moxi2

Leva zadni Dokonéeni montaze zadnich nohou /A Prava zadni

A

Pro dokonéeni montaze budete potfebovat: / L
Sada sestavenych bocnic \ >
Cep M3x28 2ks | &7
Matice M3 2ks b \I‘g'
Pruzna podiozka 2ks 1/ (4
Bocnice
(IS )
L) Matice M3
Noha Pruzny krouZek M3
Cep M3x28
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Montaz ozubenych kol Sestavena bocnice
Smontovana zakladni deska 1 ks
Pro montaZ ozubenych kol budete potfebovat: Véncove ozubené kolo 1ks

Velké ozubené kolo pievodavky 1 ks

Malé ozubené kolo pfevodovky 1 ks
@ Véncové ozubené kolo Cep M2x5 4ks

Ozubené kolo Ozubena kola smontujte podle
prevadovky velké uvedeného pofadi 1, 2, 3.

Ozubené kolo
pfevodovky malé

Prava bocnice neni na tomto obrazku
uvedena, aby celkovy pohled zastal
prehledny.

-
Zakladni desku namontujte

na podvozek.

Leva bognice

'l

Namontujte zakladni desku podle
obrazku.

Pevné ji pfisroubujte pomoci 4
Sroubli M2x5.

7. Testovani a dokon¢eni montaze Sky Walker

7.1 Test funk €nosti
Toto je jednoduchy test, jakym mizZete zkontrolovat, zda se nohy
spravné pohybuiji.

Pfipojte baterii pfimo k modrému a oranZovému kabelu motoru, jak je
uvedeno na nakresu. U tohoto kroku je velmi dulezita spravna polarita!

Jestlize se nohy nepohybuji spravn &,
prove dte kontrolu podle nize uvedené tabulky!
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| Problém

PFi¢ina

Reseni I

Motor se toéi, ale ozubena
kola se nepohybuji.

Pozor!
Pro hladky chod je velmi

Ozubena kola mozna
nejsou namontovana
spravné.

Namontujte ozubend
kola znovu.
Povolte samozajistovaci
Srouby na motoru a motor
posurite doprava.

Montaz baterie I Ladéni regulaéniho odporu

Pozor:

Jestlize se robot Sky Walker pohybuje
namisto dopfedu smérem dozadu, méli
byste vyménit kabely pro pfipojeni
motoru.

Polarita kabel( pro pfipojeni motoru
uréuje smér otaceni motoru, a tedy i
smér, kterym se bude pohybovat rebot.

dulezita spravna orientace a
spravné nastavena
prevodovka!

Pfevodovka se bude snaze
pohybovat pfi naneseni
trochy mazaciho tuku (na
plastove dily) na ozubena

kola.
Nohy se nepohybuji. Nohy jsou nesprivné Nohy namontujte znovu. i
Zadni nohy zanechavaji Rohy byly Baterii viozte spravnym
stapy. namontovany zpisobem, dle obrazku.
nepresné.
Viz vyie. ,\ Regulacni odpor nalad'te ve stiedni poloze.
Zajistéte, aby byly rohy
namontované presné
svisle! Montaz krytu Kryt 1ks
§ Pro montaz krytu budete potfebovat: Srouby M3 2 kusy ¥
Matice M3 2 kusy T
T "I;I' Podvozek robota 1 ks |

7.2 Dokon €eni montaze

obé zarovky do otvori v

QOdmantovany podvozek
krytu robota Sky Walker!

Smontovana deska tisténych spoju 1 ks
Pro dokonéeni montaZe budete potfebovat: CGep M2,6x6 se samozajJSS;ovacpir*

zavitem 3ks

. v
4 Iy 7
Nejprve opatrné zavedte /%:' " "
T~

Provléknéte 4 kabely skrz otvory a desku
tisténych spoju pevné prisroubujte
pomoci 3 samofeznych Sroubd. Nakonec upevnéte tento kryt. Piedtim, nez kryt definitivné
upevnite, méli byste se pfesvédtit, Ze se obé Zarovky nachazeji
v prisiusnych otvorech.

2 |_ Pfipojte kabely (dle tabulky). Kryt pfipevnéte k podvozku pomoci $roubl M3 a matic.

Barva dratu

Misto pfipojeni

Modra (Motor)
Oranzova (Motor)

M1
M2
sw

.| Cerna (Vypinag)
7 | Cerna (Vypinag) SW

g I | 8.  Princip fungovani mechanickych ¢asti
. Ut Mechanicka ¢ast robota Sky Walker se v zadsadé sklada ze dvou ¢asti. Prvni ¢asti je prevodovka,

kterd prenasi vykon osy motoru na hnaci napravu. Druhd ¢ast prenasi otaceni hnaci ndpravy na pohyb kol.

Pro upevnéni kabel: pouzijte klesté!

1. Pfenos mechanického vykonu

Ozubena kola, hnaci femen, tyce, klika, hfidel a fetézy mohou prenaset energii. 4 ozubena kola prenaseji tocivy
moment motoru z osy motoru na hnaci napravu. Tuto transmisi nazyvame ozubeny prevod. Sily se predavaji
prostfednictvim zubl ozubenych kol. Pfi tom dochazi souc¢asné ke tfem jevaim:

a) Zména sméru otaceni

b) Snizeni rychlosti ota¢eni

c) ZvySeni kroutici sily
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Motor robota Sky Walker ma velkou rychlost otd  €eni, ale jen maly p fenos sily. OvSem Doprava Doleva

klika vyZaduje nizkou rychlost otd  éeni a velky p fenos sily.

a) Zména sm éru ota éeni
Zménou sméru otaceni rozumime skute¢nost, Ze se prvni zub otaci ve sméru hodinovych ruci¢ek a druhy zub proti
sméru hodinovych rugi¢ek. Ozubend kola méni smér otaceni.

b) Snizeni rychlosti otd éeni a0
Zména rychlosti ota€eni souvisi s potem zub( ozubenych kol. Jako pfiklad si uvedme zubd
pfevodovku s kolem o 10 zubech a dal$im ozubenym kolem o 40 zubech. Poté, co se prvni Q

10

kolo zcela otoéilo, urazilo druhé ozubené kolo teprve ¢tvrtinu otacky. Aby se druhé kolo
otocilo o celou ota¢ku, musi se tedy prvni kolo otocit hned ¢tyrikrat. Tato funkce zaroveri snizuje rychlost otaceni.

zubi

¢) Pienos sily

PFenos sily souvisi se zmé&nou rychlosti. Cim nizsi je rychlost otagenti, tim vy$&i je hnaci sila. Tento nardst sily
mizeme demonstrovat na obusku, ktery je na jednom konci tenky a na druhém konci tlusty. Pfedstavme si,

Ze 2 lidé drzi tento obusek kazdy na jednom konci a pokousSeji se jim otacet. Ten, ktery drzi silnéjSi konec obusku,
jim bude otd€et mnohem snaze nez ten, ktery musi ota¢et tenéim koncem.

Stejny efekt zname také z pfevodovky s ozubenymi koly.

Sila na zubech ozubenych kol roste smérem ke stfedu ozubeného kola. ProtoZe je motor v robotu Sky Walker
relativné slaby, zvySujeme jeho vykon pomoci pfevodovky s ozubenymi koly.

Dodatek A

Stiidavé a stejnosmérné napéti

l 1,5V baterie typu

AA nebo AAA

VysSe v tomto ndvodu jsme jiz uvedli nékolik informaci tykajicich se baterii, ale k tomuto tématu je tfeba jesté néco
dodat. Provozni napéti baterie je zna¢né nizké a v naSem pripadé se jedna o bezpe¢né napéti. Naproti tomu

v sitovych zasuvkach v nasich bytech je VELMI NEBEZPECNE stfidavé napéti 120 nebo 230 voltil (v zavislosti na
tom, ve které zemi se nachazite). Mélo by Vam byt jasné, Ze ani Vy sami ani jiné osoby  nikdy nesm é&ji pfijit
do kontaktu s timto nebezpe ¢énym nap étim.

V tomto textu jsme uvedli dva nové pojmy: stfidavé napéti a stejnosmérné napéti, resp. stfidavy proud

a stejnosmérny proud. Sitova zasuvka je zdrojem stfidavého napéti a dodava stfidavy proud. Polarita stfidavého
napéti se neustale stfida mezi kladnym a zapornym napétim. Zpravidla ma takové napéti prabéh sinusové kfivky.

Sinusovy prabéh napéti: L
PreruSovana linie zobrazuje stejnosmérné napéti. e /:\ ______
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Zdroj stejnosmérného napéti dodava napéti o konstantni polarité. Sirokéa kéla baterii dodava stejnosmémé napéti
nasim rozhlasovym pfijimacim, MP3 pfehravacim, ale také velkym vozidlim. Provoznim napétim je v takovém
pFipadé vzdy stejnosmeérné napéti.

Zkratky SI

V tomto navodu a v elektronice obecné se ¢asto pouzivaji zkratky Sl. Ty definuji mocninu jednotky, resp. kolik nul
k danému ¢&islu patfi. Pfiklad: Kilo (k) znamena 1 000. To znamen4, Ze 1 kg = 1 000 gramd.

DdleZité zkratky Sl jsou:

M = mega = 1 000 000

k = kilo =1 000

m = mili = 0,001

u = mikro = 0,000 001

n =nano = 0,000 000 001

p = piko = 0,000 000 000 001

Individualizace robota Sky Walker

Mate-li zajem, m GZete si svého robota upravit podle vlastnich p ~ fedstav.
Vystfihn éte z papiru (nebo z barevné folie) symboly a pismen  a a pfipevn éte je
pomaci pr usvitné lepici pasky nebo lepidla.

Tak si vyrobite svého vlastniho originalniho robota Sky Walker. M GZete pouzit
také speciélni barvy na plast!

Bude Vas to bavit a svého robota tak m  GZete pfizp isobit svému vkusu!

Zde vyobrazeného robota Sky Walker ozdobila Mara z nizozemského Nimwegenu.

Peklad tohoto névodu zajistila spole ~ &nost Conrad Electronic ~ Ceska republika, s. . 0.

V&echna prava vyhrazena. Jakékoliv druhy kopif tohoto navodu, jako napf. fotokopie, jsou predmétem souhlasu spolegnosti
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. MIH/12/2013
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