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1. PRODUKTBESCHREIBUNG SKY WALKER

Der Sky Walker ist ein elektronischer Roboter mit zwei integrierten Sensoren, die
auf Gerauschen und Lichtstarke reagieren. Wenn die Sensoren des Sky Walkers
ein Gerausch (z.B. ein Klatschen mit den Handen) héren oder eine Anderung der
Lichtstarke registrieren, lauft der Roboter einige Sekunden vorwarts.

Nicht nur das Verhalten des Roboters ist ein Riesenspal’. Auch der Aufbau ist
interessant und lustig. AuBerdem lernen wir beim Bau in entspannter Weise einiges
aus der Welt der Technik.

Spezifikation:
Betriebsspannung : 1,5 Volt mittels 1 penlite Batterie
(nicht im Bausatz enthalten) N
Stromabnahme (Bewegung) : etwa 400 mA
Stromabnahme (Ruhe) : etwa 130 mA
Hoéhe : 135 mm
Durchmesser : 105 mm
3
Warnung
4 Mit dem Offnen der Plastikbeutel mit Komponenten und Teilen erlischt das Riickgaberecht.
4 Lese vor dem Bauen zuerst die Gebrauchsanleitung aufmerksam durch.
4 Sei vorsichtig beim Hantieren der Werkzeuge.
4 Baue nicht im Beisein kleiner Kinder. Die Kinder kénnen sich verletzen an den Werkzeugen oder
kleine Komponenten und Teile in den Mund stecken.
4 Achte auf die Polung der Batterien.
4 Sorge dafiir, dal die Batterie und die Batteriehalter trocken bleiben. Falls der Sky Walker nal®
wird, entferne dann die Batterie und trockne alle Teile, so gut es geht.
4 Entferne die Batterie, wenn der Roboter mehr als eine Woche ruht.




2. LOTTECHNIK

Vor dem Einbauen und Loéten der Elektronikteile noch einige Ratschlage:

Lesen Sie vor dem Loten zuerst die Lotanweisungen bis zum Ende durch. Arbeite genau in der
Reihenfolge der Bauanleitung. Fiir Defekte, die entstehen durch Abweichung von der Bauanleitung,

trifft die Gewahrleistung nicht zu.

rchtige Werlkzeug
Ist die halbe Miets !

2.1 Benotigte Werkzeuge und Betriebsmittel:

Lotkolben

Léte mit einem Létkolben mit einer Leistung
zwischen 20 und 30 Watt. Ein Lotgeréat mit
héherer Leistung oder Lotpistole kénnte die
empfindlichen Elektronikteile und Kupfer-
Bahnen der Leiterplatte beschadigen. Mit
einem zu schwachen Lotgerat fallt das
Léten schwer. Zum Létkolben gehért oft ein
Metallstander mit einem Schwamm zum
Saubern der Létspitze.

Lotkolben Ablagestander
(mit Reinigungsschwamm)

Eine sichere Ablage fir den heilen Létkolben
(mit einem feuchten Reinigungsschwamm)

Entlétsauglitze

Zur Reparatur von Létfehlern.

Elektronik-Lotdraht

Nehme diinnes Elektronik-Létdraht

mit 1mm Durchmesser oder weniger.
Dieses Lo6tzinn enthélt ein spezielles
FluRmittel fur Elektronikbauteile. Andere
FluBmittel sind ungeeignet.

Seitenschneiderzange &
Flachzange

Fir Miniaturbauteile (150 mm).

Schraubendreher-Satz

Benutze die richtige GroRe Elektronik-
Schraubendreher.



2.2 Lottechnik:

Benutze nur den von uns empfohlenen ) N, Die korrekte Haltung zum professionellen Léten:
Lo6tzinn, der ein spezielles FluBmittel
fiir Elektronik-Bauteile enthalt.
Andere FluBmittel sind ungeeignet.

Loétdraht in der anderen

Hand.
1. Erhitze zuerst (einige 2. Flhre nun etwas, aber 3. Ziehe den Loétdraht zurlick
Sekunden) die AnschluB3-Flache nicht zuviel Lotzinn auf die und lasse das Lotzinn richtig
auf der Leiterplatte und den Anschlufflache und auf den flieRen.

Drahtanschluf’ des Bauteils. AnschlufRdraht, wéhrend der

Lotkolben beide erwarmt.

Ny

4. Ziehe den Létkolben nun zurlick | 5. Schneide das Uberflissigen Das Ergebnis ist ein flieRend

und lasse alles ruhig abkdhlen, Drahtende kurz oberhalb der gewdlbter Létkegel, der sowohl

ohne das Bauteil oder Zinnflache weg. Das Zinn sollte an der Anschluf¥flache als am

die Leiterplatte zu berthren, bis den Draht-Anschlu und den AnschluBdraht gut anheftet. Die

das Lotzinn erstarrt ist. Kupfer-Anschluf vollstandig Zinnflache sieht glatt poliert aus.
bedecken.

N1y

T

W

Achte auf die Korrekte Montage der Bauteile, wie in dieser Zeichnung skizziert ist:

: __l_Fl,_Q__M_

Richtig




2.3 Lotfehler orten und reparieren:

Kalte Platine

/

Zinn am BauteilanschluB,
aber nicht auf der
AnschluB¥flache.

Zu wenig Zinn

=i

Zinn hat sich nicht gut geflos-
sen.

Kaltes Bauteil

Zinn auf der AnschluBflache
aber nicht am
Bauteilanschlu3.

Lotschluf

aJmry

Zwei Anschluf3flachen durch
Zinnbriicke mit einander ver-
bunden.

DrahtschiuB

N, ]

Oy <)

Zwei Anschluf3flachen am
Drahtende mit einander
verbunden.

Gute Lotverbindung

Iy

-

Die Zinnflache sieht glatt
poliert aus.

Leiterbahnen bestehen aus einer Kupferspur, die Anschluf3flachen der Bauteile elek-
trisch verbindet. An den AnschluRflachen wird das Kupfer mit L6tzinn bedeckt. Eine
griine, isolierende Schutzlackschicht schiitzt die Kupferspur gegen Kurzschliisse und
Oxidation (Rostbildung). Falls wir beim Loten das Kupfer zu lange erhitzen kénnen die
Anschluf3flache und die Kupferspur sich von der Leiterplatte ablésen. Zur Reparatur
mussen wir meistens ein Stlick Lackschicht entfernen, ohne die Kupferspur zu zer-
kratzen. Zur Reparatur ist ein Messer mit einer gebogenen Schneideflache (z.B. ein
Skalpell) oder ein Glasfaser Radierpinsel am besten geeignet.

-,

Falls die Leiterbahn unterbrochen oder die
AnschluB¥flache verloren gegangen ist,

dann kratze die Schutzlackschicht mit einem Messer
(z.B. Skalpell) vorsichtig von der Kupferbahn und biege
den Anschluf3draht in diese Richtung.

Uberbriicke die Bahnliicke mit einem Stiickchen Draht.
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3. DIE ELEKTRONIK

Bei einem Bauteil mit einer Markierung in der Nahe der Anschlisse ist die Einbaudrehlage oder

Bestiickungspolung extrem wichtig! Eine falsche Einbaudrehlage kann das Bauelement oder die gesamte
Baugruppe beschadigen!

Komponente Bestiicksymbol | Schaltplansymbol

Reglerwiderstand
(Potentiometer)

Widerstand
oo |1 S -
o

Kondensator

ﬁ
0

(—

Elektrolyt-
Kondensator
(ELKO)
|6
< +
)
S == —
} = —
S
+ 4
+
Transistor Die Anschliisse (B und E

sind nur Beispiele) kénnen

Jje nach Typ abweichen
F o @)
< . &




Komponente Montage Bestiicksymbol | Schaltplansymbol
PHTR
() Ny,

= [ ——

Transparent oder schwarz

()

Schalter

@

(@]
3 > | @
$ I
GND ist mit dem Metall-
gehduse verbunden ECM
Gliihlampe
Rot C
AnschluBstift C\
l Kein Symbol
MOTOR (Anschlufstift)

SW (AnschluBstift)

L




3.1 Teileliste Elektronik-Komponenten:

Widerstande 0,25 Watt; 5% Beschriftung: Anzahl:
...15Q R13 (Braun, Griin, Schwarz, Gold) 1 St.

... TKQ R1, R3, R7, R8 (Braun, Schwarz, Rot, Gold) 4 St.

... 3.9KQ R2, R4, R12 (Orange, Weif3, Rot, Gold) 3 St.

... 27 KQ R11 (Rot, Violett, Orange, Gold) 1 St.

... 47 KQ R10 (Gelb, Violett, Orange, Gold) 2 St.

... 100 KQ R5, R6 (Braun, Schwarz, Gelb, Gold) 2 St.

.. 2.2 MQ R9 (Rot, Rot, Griin, Griin) 1 St.
Regelbare Widerstand Beschriftung: Anzahl:
... 100KQ VR1, VR2 (104) 2 St.
Keramische Kondensatoren Beschriftung: Anzahl:
...22 nF C3,C4 (223) 2 St.
.1 nF C6 (* bereits am Motor angel6tet) (103) 1St
ELKO’s Beschriftung: Anzahl:
... 3.3 uF C1,C5 (3.3 uF/50V) 2 St.

... 100 pF Cc2 (100 pF/16V) 1St
Halbleiter Beschriftung: Anzahl:
... A1015 oder A733 TR1, TR5 (2SA1015 oder 2SA733) 2 St.

... C1815 oder C945 TR2, TR3, TR4 (2SC1815 oder 2SC945) 3 St

... D2001 oder D734 TR6 (2SD2001/2SD2120 oder 2SD734) 1 St.

.. PHTR PHTR (SFH309) 1St
Verschiedenes Beschriftung: Anzahl:
... PCB AREXX Sky Walker (arexx) 1 St.

... Mikrofon ECM (Elektrostatisches Mikrofon fiir Leiterplattenmontage) 1 St.

... Schalter SwW (Schiebeschalter, verdrahtet) 1 St.

... Anschluf3stift SW, Motor (1 mm Typ) 4 St.

... Motor M (1,5 Volt DC Motor) 1 St.

... Motorkabel Mit Anschliissen auf beiden Seiten (Blau, Orange) 2 St.

... Batteriehalter VCC (1 St. AA Typ) 1 St.
... Gluhlampe Lampe 1, Lampe 2 (Rotfarbig) 2 St.
... Kabel Schwarz Schwarzer Draht fiir Lampenbefestigung ~ (Etwa 8 cm Kabel) 1St

.. Schlauch Schwarz und Weify (Etwa 5 cm) 1 St. / Farbe

Entferne die Isolierung vom Draht.

ineinander.

Drehe die einzelne Kupferdréahte

Lote den Draht fest.

(Draht erhitzen und dem heiRRen

Draht ein wenig L6tzinn zufiihren)

Entloten b

wir den Létfehler mit Entlo

Wenn wir beim Léten einen Fehler gemacht haben,
glitze reparieren.

Lege die

Entl6tsauglitze tber

der Lotverbindung.

Erhitze die Litze und

die Lotverbindung.

Ziehe den Lotkolben
und die Litze zuriick
sobald die Litze das
Lotzinn aufgesaugt
hat.
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3.2 Die Lotarbeit:

Die Beschriftung der Leiterplatte und
die Teilliste auf Seite 9 zeigen genau,
wo Sie die Bauteile bestlicken mussen.
Sollten Sie sich die Position genauer
ansehen wollen, steht Ihnen der neben-
stehende Bestlickplan zur Verfligung.

Beim Bestiicken einer Leiterplatte
beginnen wir vorzugsweise mit den
niedrigen Bauteilen. Das sind normaler-
weise die Widerstéande. Schneide die
Drahtenden kurz nach dem Einl6ten
ab, so dal} Sie immer genug Platz zum
Arbeiten haben.

Die korrekte Position und richtige Polaritét der integrierten Schaltkreisen, der Elektrolytkondensatoren, Dioden, Transrs-
toren, LEDs und PHTR sind sehr wichtig, sonst wird der Roboter vielleicht nicht gut funktionieren oder schlii Il
beschédigt werden!

1) Fange mit den Widerstanden an.

2) Danach befestigen und I6ten wir die Potentiometer auf die Leiterplatte.

3) AnschlieRend I6ten wir die 4 Anschuf3stifte ein.

4) und im nachfolgenden Schritt platzieren wir alle keramischen Kondensatoren.

In folgenden Schritten werden wir die empfindlicheren Bauteile einléten. Wahlen Sie zum
Bestiicken den korrekten Typ und die richtige Drehlage. Uberhitzen Sie bitte keine Bauteile mit
dem Létkolben.

5) Beginnen Sie mit den Elkos und beachten Sie bitte die Polaritat, bzw. die Plus/Minus-Markierung.

6) Bestiicken Sie jetzt die Transistoren. Wahlen Sie dazu jeweils den korrekten Typen und die korrekte
Polaritat.

7) Loten Sie jetzt unter Berlicksichtigung der Polaritat das Mikrofon ein!

8) Zum Abschluss I6ten Sie bitte den PHTR ein, wobei die Polaritat sehr genau beachtet werden muss!
Zum Schluss werden die Glihlampen und der Batteriehalter eingelétet.
Die Gluhlampen werden mit einer Anschlussdrahtlange von 25mm eingel6tet.

** WICHTIGER HINWEIS FUR DIE GLUHLAMPEN:
Es ist sehr wichtig die Anschlussdréhte der Glithlampen
mit einem 20mm Schu 1tel gegen Kurzschlii zu schiitzen.

‘Vorbereitung der Glijhlampen (nur wenn Lampdrahte zu kurz sind):

= F=—

1) Bitte 25 mm Kabel zuschneiden und
5 mm abisolieren (siehe Seite 9).

o

2) Das Kabel an der Gliihlampe anléten.

Bitte die Glihlampen bei 15mm bezie-
hungsweise 10mm Lange umbiegen,
sowie auf dem Bild skizziert wird.

(taven it zomm) 3 2el 20 mm lange Weis Das letzte Bauteil ist der Batteriehalter
. Schlduche zuschneiden | )nd auch in diesem Fall ist die Polaritat
= | | — (d.h. der rote Pluspol und der schwarze d
4) Schiebe den Schiauch iber diekabel | Minuspol) extrem wichtig. Der -
i rzseluss wischon den. | Batteriehalter wird mit doppelseitigem
Klebeband an der Leiterplatte befestigt.




3.3 Der Test der Elektronikschaltung

Ehe Sie mit dem Mechanikteil beginnen, sollten Sie zuerst den Elektronikteil getrennt testen, um zu iberprifen
ob dieser Teil einwandfrei funktioniert.

Achtung bitte!
Wir haben die Glihlampen auf dieser Leiterplatte
nicht dargestellt! Es ist aber sehr wichtig, dass

die Glihlampen mit einem Schlauch gegen
Kurzschluss geschiitzt werden!

€ PREPARATION

SchlieRe alle Drahte nach der Zeichnung am schwarzen Schalterkabel auf S1 und S2 an und die orange und
blaue Motorkabel auf M+ und M-.

Nach Anschluf} aller Kabel setzen wir den Batterie in den Batteriehalter. Beachte die korrekte Polung der
Batterie. Die Minusseite der Batterie muf’ auf der Feder des Batteriehalters anschlieRen.
Beim Abgleich der variablen
Widerstande sollten Sie bitte einen

BEACHTEN SIE die richtige Batteriepolung! gut passenden Schraubenzieher ‘

N benutzen. Bei diesem Abgleich
Drehe den Reglerwiderstand in die Mitteposition sollten Sie immer sehr vorsichtig,

langsam und mit Fingerspitzengefiihl
@ TEST

drehen.
*) Schalten Sie bitte den Roboter ein. Die Glihlampen werden jetzt aufleuchten.
1) Klatschen '~ Sie in den Handen.

2) Der Motor sollte sich nun einige Sekunden drehen und )
dann automatisch anhalten. —.&
3) Schirmen Sie mit der Hand den Lichtsensor ab.
4) Der Motor sollte sich nun einige Sekunden drehen und E1
dann automatisch anhalten. El \
Achtung! S
Justiere die Mikrophon-Empfindlichkeit mit VR1 dos Schlauches ab. Schiebe don
Justiere die Lichtsensor-Empfindlichkeit mit VR2 Schlauch iiber den Lichtsensor
(sehe hierzu die Zeichnung).
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3.4 Fehlerortungstabelle

PROBLEM: Priifschritte

Die Gliihlampen leuchten nicht . L:Jberprijfen Sie die Drehlage der Batterie.
. gberprﬂfen Sie die Polaritat des Batteriehalters.
+ Uberpriifen Sie die Batterie (ist die Batterie voll?).

Die Glihlampen leuchten, aber der Sky Walter « Uberpriifen Sie die Empfindlichkeit des

reagiert nicht auf Gerauschen. Mikrofons.

« Uberpriifen Sie die Bauteile und Létstellen, im
Bereich der Mikrofonschaltung: ECM, R1, VR1, RS,
C4, TR3, TR4, TR5 und TR6.

Die Glihlampen leuchten, aber der Sky Walker « Uberpriifen Sie die Empfindlichkeit des

reagiert nicht auf Helligkeitsschwankungen. Lichtsensors.

« Uberpriifen Sie die Polaritat des PHTR

+ Uberpriifen Sie C1, R2, VR2, TR1, TR8, R4 - R7
und C3.

Die Transistoren werden sehr heil3. + Uberpriifen Sie den Transistortyp, die
Einbaudrehlage und die Anschliisse.

[t
| e
NeyRI WR2W T

—~_R2 PHIR

SIG I GND” v
- | ) Bl Je
@ EMC . LaMP2

M+ 81 ~¢, s2 \=)

M- -
® AREXX

DG-SKY

R1

Ad Battery 1 51

Falls es Probleme gibt sollten Sie IMMER zuerst die Batterie Uberprifen: ist die Batterie voll?
Uberpriifen Sie die Verdrahtung. Nur in guter Verkabelung kann der elektrische Strom unge-
hindert flieRen.

Versuchen Sie herauszufinden ob ein mechanisches oder elektrisches Problem vorliegt.
Folgen Sie zur Fehlersuche Punkt fiir Punkt die Fehlerbeseitigungstabellen in diesem
Handbuch.

Uberpriifen Sie alle Elektronikbauteile. Uberpriifen Sie sowohl den Bauteiltyp, die
Bestiickposition als auch die Polaritat! Uberpriifen Sie alle Lotstellen: sind alle Bauteile und
Leiterplattenspuren sauber angel6tet?

Wenn das Problem nicht beseitigt werden kann, nehmen Sie am besten den Roboter wieder
auseinander und bauen ihn wieder auf. Folgen Sie dabei die Anweisungen dieses Handbuchs
S0 genau wie nur moglich.

KNIFFE UND GUTE RATSCHLAGE
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4. INFORMATION ELEKTRONIKBAUTEILE

Gliihlampe C F—

Ein Standard-Gegenstand in jedem Haushalt. Wegen der niedrigen Spannung verwenden wir
Lampen mit einem Gluhfaden, der elektrische Energie in viel Warme und ein wenig Licht
verwandelt. Der Wirkungsgrad ist gering, weil die Warme ein Energieverlust ist, den wir eigentlich
verhindern méchten. Deshalb verwenden wir als Leuchten soviel wie mdglich LEDs, die einen
besseren Wirkungsgrad aufweisen.

Die Elektroniker Begriff: Symbol: MeRwert:
verwenden einige Strom | Ampere (A)
wichtige Grund- Spannung u Volt (V)
begriffe: Widerstand R Ohm (Q)
Leistung P Watt (W)

Der Zusammenhang zwischen diesen GroRen ist das Ohmsche Gesetz:

Spannung = Strom mal Widerstand.
Zur Berechnung der Stromstérke;
Zur Berechnung des Widerstandswerts;
Zur Berechnung der Spannung;
Leistung ist Spannung x Stromstarke

M- —OIO——

Der Widerstand begrenzt die Stréme in den Elektronikschaltungen. Sie kénnen auch
eine Spannung heruntersetzen. Stellt man sich den Strom als flieRendes Wasser

in einem Gartenschlauch vor, dann ist der Widerstand das Zusammenkneifen des
Schlauches. Als Folge des Zusammenkneifens spritzt das Wasser nicht mehr so hoch
aus dem Schlauch.

cAa-
nnn

u
U
|

.

X

Widerstand

Der Widerstandswert wird mit einem Farbsystem codiert. Der erste und der

zweite Ring bilden eine Zahl und der dritte Ring beschreibt eine Zehnerpotenz, :G]]:D:
womit wir diese Zahl multiplizieren missen. Der vierte Ring beschreibt die 1234
Genauigkeit des Widerstandswertes, d.h. die mégliche Abweichung von

diesem Wert in %.

Farbe Zahlenwert Multiplikator
Schwarz 0 1

Braun 1 10

Rot 2 100

Orange 3 1000

Gelb 4 10000

Griin 5 100000

Blau 6 1 Million

Violett 7 10 Million

Grau 8 100 Million

Weil 9 1000 Million

Gold X 0,1 of 5 % genau
Silber X 0,01 of 10 % genau

Beispiel: Ein Widerstand mit den Farbringen Braun (1), Schwarz (0), Orange (Tausend) und Gold hat einen Wert
von 10000 Ohm und 5 % Genauigkeit.

-13-



Widerstandsregler (POTI)
M W A

Neben den Festwiderstéanden gibt es noch den Widerstandsregler, der auch
Potentiometer heift.

Den Widerstandsregler gibt es in verschiedenen Ausfiihrungen. Ein bekanntes Beispiel
ist der Lautstarkeregler im Radio. Die Ausfiihrung des Reglers im Roboter wird direkt
auf der Leiterplatte bestlickt. Sein Wert ist 100 kQ. Dieser Potentiometer wird verwen-
det zur Regelung der Lichtsignalverstarkung und somit der Empfindlichkeit des einge-
bauten LED-Auge.

Kondensator
] O
| | =

Kondensatoren konnen eine kleine elektrische Ladung speichern und bei Bedarf ohne
groRen Verlust wieder zurtickliefern. Eine weitere Eigenschaft ist die Abtrennung der
Gleichspannung unter gleichzeitiger Weiterleitung der Wechselspannung. Das Symbol
eines Kondensators ist C. Der Kondensatorwert wird auch Kapazitat genannt und in
Farad angegeben. Weil die Kapazitat in der Elektronik meistens relativ klein ist, ver-
wenden die Elektroniker in der Praxis folgende Codierung:

Abkiirzung Bedeutung Wertangabe

1pf 1 micro Farad 0,000001 Farad

1nf 1 nano Farad 0,000000001 Farad
1pf 1 pico Farad 0,000000000001 Farad

Es gibt verschiedene Codierungssysteme fiir den Kondensatorwert. Auf den
Mylarkondensatoren wird dazu eine Zahl aufgedruckt.

Elektrolyt Kondensator (ELKO) H O.) ——

Der Elko ist ein polarisierter (d.h. richtungsempfindlicher) Kondensator. Die Hersteller
haben diesen Kondensatortyp deshalb mit einer Markierung fir den Pluspol und
Minuspol versehen. Meistens wird auf dem Elko ein Streifen mit einem Minuszeichen
neben dem Minuspol aufgepragt. Der Anschluf3draht fiir den Pluspol ist auRerdem
etwas langer als der Draht fir den Minuspol.

Diode > T

Die Diode leitet den elektrischen Strom nur in eine Richtung (von der Anode zur
Kathode). Ein Stromfluss in die andere Richtung wird gesperrt.

-14-



Tk o< P T

Der Transistor ist ein Halbleiter, der zum Verstarken oder zum Schalten verwendet
wird. Der Transistor hat drei Anschllisse: Basis, Emitter und Kollektor. Die Anschliisse
werden oft mit den Anfangsbuchstaben B, E, und C markiert. Der Transistor wird in
verschiedenen Ausflihrungen gebaut. Zwei Hauptgruppen bilden die PNP- und NPN-
Transistoren. In den NPN-Transistoren wird der Strom genau andersherum geleitet als
durch PNP-Transistoren.

Den Transistor kann man sich vorstellen als eine Schleuse
(die Basis) in einem Wasserstrom, der zwischen A
(Kollektor) und C (Emitter) flief3t.

Das Wasser stromt;
* im NPN-Transistor von Kollektor nach Emitter oder
* im PNP-Transistor von Emitter zum Kollektor.

Mit der Schleuse, die im Beispiel eine Basis darstellt,
kénnen wir den Wasserstrom regeln.

A und C sind die

q q . Transistoranschliisse
Falls wir uns nun die Steuerung der Schleuse mit E (Emitter) bzw. C (Kollektor),

P H i Jje nach Transistortyp
einem Klelnen'Wasserstrom vorstellen, ist das (NPN-Typ bzw, PNATYp).
Bild des Transistors komplett.

Mit einem winzigen Strom oder Spannung auf der Basis kdnnen Sie einen groRRen
Strom oder Spannung zwischen Kollektor und Emitter regeln. Sie kdnnen sich vorstel-
len, dal® der Transistor auch Strdome und Spannungen ein- und ausschalten kann,
indem wir die Basis-Schleuse mit einem Schlag 6ffnen oder schlie3en.

BATTERIE Siehe auch Appendix A
far weitere Informationen.

Wir haben die Batterie bereits auf Seite 13 erwahnt. Der im Sky Walker verwendete
Batterietyp liefert eine Spannung (V) in Hohe von 1,5 Volt, der das Potentialgefalle
zwischen dem Pluspol und Minuspol der Batterie definiert. Wenn wir Elektrizitat mit
Wasser vergleichen, kénnten wir die Spannung als den Wasserdruck betrachten.
Sobald wir die Batterie auf einem geschlossenen Schaltkreis ankoppeln, werden die
Elektronen vom Minuspol zum Pluspol flie3en und einen Stromfluss (1) in diesem
Stromkreis ausldsen. Die Stromstarke dieses Stromflusses wird in Ampere gemessen.

Die Leistungsaufnahme (P, in Watts) einer Schaltung betragt Spannung x Stromstarke:
P=Uxl Wenn der Sky Walker sich bewegt, betragt die Stromstarke etwa 200 mA
(0.2A). Die Batteriespannung ist 1.5 Volt.

P=UxI P=15Vx0.2A

Die Leistungsaufnahme des Sky Walkers betrdgt deshalb 0.3 Watt = 300 mW
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IC = Integrated Circuit (integrierte Schaltung)

"Integrated Circuit" bedeutet buchstablich "integrierte Schaltung”. Damit beschreiben
wir eine Schaltung, in der mehrere Transistoren, Widerstande, und manchmal auch
Kondensatoren einen Baustein bilden. Es gibt sehr viele unterschiedliche IC-Typen.
Oft bilden sie Teilschaltungen, wie ein Verstarker, aber manchmal gar ein fast komplet-
tes Produkt, wie ein Radio.

Dieser Elektronikbaustein ist in modernen Elektronikbaugruppen so bedeutsam, dass
wir ihn auch dann erwdhnen, wenn wir diesen im Sky Walker-Roboter gar nicht
verwenden.

PHTR =] E
hS .
C
Der Fototransistor kann Anderungen in Lichtstérke registrieren. Er funktioniert
wie einen normaler Transistor ohne BasisanschluB. Die Basis besteht in diesem Fall

aus photo-empfindlichem Material. Wenn Licht auf den Transistor einfallt, leitet er
Strom. Die Stromstarke ist abhangig von der Lichtmenge.

Mikrofon

Das Mikrofon ist uns aus dem Fernsehen bestens bekannt, aber die genaue
Arbeitsweise ist weniger bekannt. Das Mikrofon verwandelt Schallwellen um in elek-
trischen Signale. Diese elektrische Signale werden in der Elektronik (z.B. in einem
Verstarker) verarbeitet. Im Sky Walker registriert das Mikrofon die Gerausche beim
Klatschen. Dieses Signal ist fir den Sky Walker das Signal um zu gehen.

LED = Light Emitting Diode CE

Der Name LED,"Light Emitting Diode"

bedeutet "Leuchtende Diode". Diese Diode hat die gleichen Eigenschaften einer nor-
malen Diode, aber leuchtet zudem auf, wenn das Bauteil einen Strom fiihrt. LED gibt
es in verschiedenen Farben und werden oft als Kontrollleuchten verwendet.

Motor @

Ein Motor verwandelt elektrische Energie in Bewegungsenergie.
Ein Fachausdruck fiir Bewegungsenergie ist kinetische Energie.
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5. DIE ELEKTRONIKSCHALTUNG

5.1 Das Blockschaltbild
f;'; Z’:r-gung & [ Lichtsensor-
Lampen Modul Modul
IMotor- <
Modul | |
DR
y y
< J

Filter- Zeitgeber- Gerdusch-
Modul 4 Wodur 4 sensor Modul

Zur Vereinfachung der Darstellung komplexer Schaltungen verwenden wir Blockschaltbilder. Im
Blockschaltbild wird vereinfacht und Ubersichtlich dargestellt, wie die Elektronikschaltung des
Roboters funktioniert. Dadurch sehen wir schnell, wozu die wichtigsten Bausteine dienen.

Zuerst beschreiben wir die Funktionsblocke. Die Einzelschaltungen werden
anschlieBend noch ausfiihrlicher behandelt:

Gerauschsensormodul:
Das Mikrofonmodul registriert Gerausche in der Nahe des Roboters.

Lichtsensormodul:
Das Lichtsensormodul registriert einen Helligkeitswechsel in der Nahe des Roboters.

Stromversorgung und Gliihlampenmodul:
Versorgt alle Elektronikbaugruppen mit Energie. Die Lampen sind EIN/AUS-Anzeigen

Zeitgebermodul:
Ein RC-Netzwerk, das die Bewegungszeit festlegt.

Filtermodul:
Entfernt die Storsignale des Motors auf der Stromversorgungszuleitung.

Motormodul:
Schaltet den Motor EIN und AUS.

Die Endstufe mit der Motorsteuerung liefert den Strom fiir den Vorwartsgang und der Motor lie-
fert die mechanische Energie fur die Bewegung.

Mit Hilfe eines Schaltbildes erklaren wir, wie eine Elektronikschaltung funktioniert. Im
Blockschaltbild sehen Sie, welche Funktion die Einzelmodule erfillen. Wir werden jetzt diese
Module einzeln beschreiben, so dal Sie die Funktion jedes einzelnen Bauteils
kennenlernen.
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5.2 Funktionsbeschreibung der Elektronikschaltung:

PHTR
TR1

C3 RT
0.022uF 1K

ns} Ri1 =
2.aME ¢R10D G5 27K R12
AT 33U ok 7
1 .E. J il

Tﬂﬂl TR4

Das obenstehende Schaltbild beschreibt die komplette Elektronikschaltung. Im nach-
folgenden Abschnitt werden wir jedes Modul einzeln beschreiben:

Gerauschsensormodul

-

K
VEI
l'.mr.
¥

.

BCM

.

Fa
l 0.0y

In dieser Schaltung wird ein elektronischer Kondensatormikrofon
verwendet. Dieser Mikrofontyp ist sehr empfindlich. Eine beson-
dere Eigenschaft dieses Mikrofons ist die Anwendung einer
Spannung. Diese Betriebsspannung wird dem Mikrofon

Uber Widerstand R1 aus der Batterie zugefiihrt. Der Regler-
widerstand VR1 sorgt fur die Empfindlichkeit, womit das
Gerausch, z.B. ein Klatschgeradusch, verarbeitet wird.

Stromversorgung und Gliihlampenmodul

SW
—1E &

LAMP1
LAMP2

=1.5V

Dieser einfache Abschnitt ist wichtig. Im Schaltbild kdnnen Sie
ablesen, dass die Stromversorgung mit allen anderen Modulen
verbunden ist. Die 1,5V-Batterie LR6 liefert die Energie fir die
Elektronik und fiir den Motor.

Die Betriebsspannung 1,5V ist fir den Betrieb eines LEDs zu
niedrig und zwingt uns zwei Miniaturglihbirnen zu verwen-

den. Die einzige Aufgabe dieser Leuchten ist die EIN/AUS-
Betriebsanzeige des Sky Walkers. Wir benutzen die Gliihlampen
also zur Anzeige der Betriebsbereitschaft.
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Lichtsensormodul

3k FHTR

(Signat]
Wenn es geniigend Licht gibt, dann ist Phototransistor PHTR ausgeschaltet
und sperrt den Strom. TR1 und TR2 sind dann gesperrt und die Spannung auf dem
Knotenpunkt von R5 und C3 ist etwa so hoch wie die Batteriespannung. Wenn wenig
oder nicht gentigend Licht auf den Phototransistor einféllt, dann wird die PHTR leiten.
Dadurch schaltet TR1 ein und leitet den Strom. Hierdurch schaltet auch TR2 ein und
leitet den Strom ebenfalls. Die Spannung am Knotenpunkt R5 und C3 sinkt und es ent-
steht ein kurze Impuls Gber C3.

Zeitgebermodul
Die Transistoren TR3 und TR4 funktionieren wie ein Zeit-
as] | T schalter, der auf einem Puls reagiert. Wenn eine positive
25 s = K Spannung auf der Basis von TR3 anliegt, wird dieser den
T F = Strom leiten. TR4, der normalerweise gesperrt ist, wird den
@l_{:—‘ Strom ebenfalls leiten und der Ausgang dieses Blocks wird

s niedrig (0 Volt). Eine positive Riickkopplungsschleife leitet
Uber C5 ein Impulssignal zurtick auf die Basis von TR3

el und sorgt daflr daf® der Ausgang noch einige Sekunden
niedrig bleibt. Elko C5 ist zustandig fur die Verzégerung
(Timer-Effekt) beim Umschalten von H auf L. Es dauert
einige Sekunden bis der Ausgang wieder hoch wird.
Motormodul
R3 Der Timer kann den Motor nicht direkt anzusteuern. Die

1K

Motorsteuerung verstarkt den Strom und versorgt den Motor
. mit einer ausreichenden Stromstarke und mit der korrekten
Stromrichtung. Wenn der Timer-Ausgang hoch ist (standard),
sind TR5 und TR6 gesperrt und dreht der Motor nicht. Wenn
der Timer-Ausgang sinkt, werden die Transistoren

TR5 en TR6 eingeschaltet und leiten den Strom durch. Der
Motor beginnt zu drehen.

Filtermodul Das Storungsfilter entfernt die Stérimpulse, die der Motor

verursacht, aus der Stromversorgung fiir die Verstarkerstufen.
Der Motor Uibertragt diese Storimpulse auf die Batteriespannung.
o] Ein R/C Filter entfernt die Impulse, sodal} eine saubere, glatte
— LS Spannung ohne Wechselspannung fiir die empfindlichen
i Elektronikstufen zur Verfligung steht.
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6. DIE MECHANIK

Hinweis: Lese diesen Abschnitt zuallererst durch !

Weichen Sie bitte nicht von der Reihenfolge in dieser Beschreibung ab. Damit ver-
meiden Sie Montagefehler. Wer die Reihenfolge genau verfolgt und ab und zu das
Foto auf der Verpackung betrachtet, baut auf Anhieb einen perfekt funktionierenden
Roboter.

Schneide die Teile erst in dem Moment, wo Sie die Teile brauchen, aus dem
Beinensatz. Gewaltanwendung ist Gberhaupt nicht notwendig. Arbeiten Sie ruhig und
lese vor Beginn der Montage diese Anleitung GANZ durch.

Geschickte Hilfsmittel:

Hobbymesser Pinzette Kleiner Plastikhammer

Ausschneiden oder Auskneifen der Teile

Benutze zum Ausschneiden oder
Auskneifen ein scharfes Hobbymesser,
Seitenschneider oder eine Schere.
Schneide oder Kneife vorsichtig und
moglichst genau am Bauteilrand ent-
lang.

Schneide keine Bauteile aus, die Sie
noch nicht brauchen.

Montieren einer Achse

/ Beim Montieren der Achsen (z.B. der Motorachse) missen
wir sehr vorsichtig arbeiten. Versuchen Sie bitte zuerst die

| Achse mit der Hand einzudriicken. Nur nach einem erfolg-
—~ losem Versuch sollte man einen kleinen Plastikhammer
1 einsetzen. Schlage sehr vorsichtig und halte als StoRpuffer

einen kleinen Holzklotz zwischen Hammer und Gegenstand,
damit nichts beschadigt wird.
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Selbstzapfende Schrauben @))»)\:%‘

Schrauben mit einem selbstzapfenden Gewinde
verhalten sich wie Holzschrauben, d.h. in einer
Drehbewegung schneidet sich die Schraube ein
Gewinde und dreht sich dabei fest in das Material.
Dazu hat diese Schraubenart ein gréReres Gewinde
und eine scharfere Spitze als die normale Schraube. J,

Die Schrauben mit einem selbstschneiden-
den Gewinde haben an der Spitze auch eine
Aussparung, die den Schneidevorgang unter- 1 Eindrehen der Schraube

stlitzt. Der optimale Weg zum 2 Leichte Lockerung der Schraube
Festschrauben einer solche Schraube ist: 3 AnschlieRend wieder Festdrehen der
Schraube

Achtung: Falls die Schrauben zu oft gelockert und wieder festgeschraubt werden, weitet sich das
Schraubloch immer mehr aus und paB3t die Schraube nicht mehr richtig.

Bolzen und Muttern

N
@))))))))))))))))))))))))))) Fovome Mutter

Sicherungsmutter

Bolzen und Muttern sollten in einem beweglichen und vibrierenden Geréat richtig fest
gedreht werden.

Zum Schutz gegen Lockerung kann man nach dem Festschrauben etwas Nagellack
an der Trennstelle zwischen Schraube und Mutter aufbringen. Dann kénnen Sie die
Schraube immer wieder leicht I0sen, falls das mal notwendig sein sollte. Verwende
keine Leimarten, wie Locktite. Dann ist die Schraube bombenfest und nicht mehr
nachtraglich l6sbar.

Der Bolzentyp wird angegeben mit der Dicke und der Lange. Ein Bolzen mit der
Andeutung M3 x 20 ist zum Beispiel 3 mm dick und 20 mm lang. Mutter werden
nur mit dem Durchmesser angegeben. Zum Beispiel M3 ist eine Mutter zum
Gebrauch mit einem Bolzen von 3 mm.

Bolzen und Mutter Doppelmaulschliissel
festdrehen

Im Bausatz ist ein kleiner
Doppelmaulschlissel enthalten.

Um Bolzen und Mutter richtig fest zu drehen benutzen Sie eine
Zange oder den Doppelmaulschlissel (siehe Zeichnung).
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6.1 Teileliste SKY WALKER Mechanik:

Uberpriifen Sie bitte die Liste vor Beginn der Montage auf Vollstindigkeit !

Schraube Lang Schraube Kurz Mutter M3 FederringM3  O-Ring M3 Metall-Ring M3
SYommBE==- S &
O M3x30 4 St.
O M30 25t O M3x12 6St o 18st. o 4st O sst O 2st
Rubber-Ring Kurbel Kuppelstange Buchse Schraube M2 Mutter M2
. 29 C ) e
o 2st O 03x12 2 St

O M2x5 14 st O 6st.

g Winkel D Federring M2
<S> o oast g 2st O 03x5 108t @' O ast

Zahnrad Kranzrad Getriebezahnrad Getriebezahnrad Zahnradachse
GrofR Klein
il —
o 1st o 1st o 1st
Platine Doppelmaulschlissel Schalter

(Steckschlussel)

o 1st. M2/M3 o 1st

Kappe (Dome) Tragerplattform

o Gummi-Schlauch

4 .\ Z

J ™ ) O 1St Weil
‘ O 1 St Schwarz
o 1St O 1St
Seitentrager Seitentrager Schraube mit Selbst-
Rechts Links schneidende Gewinde
o 1st o 1st O M23x5 1St

O M26x6 3St



6.2 Bauanleitung fiir die Mechanikteile:

1 St. Motor
Zur Montage der Motor benétigen Sie; 1 St. Zahnrad fiir Motor
1 St. Schalter

1 St. Tragerplattform
Sortieren Sie bitte vor jeder Einbauphase 1 St. Motorhalter

[ cznerstidicibenstigtenibautolics 1 St. Selbstschneidende Schraube M2,3x5
sowie aufgefiihrt in der Materialstiickliste!
6 St. Schraube M2

6 St. Mutter M2

0 Befestigung | 4 St. Federring M2
Motorhalter und Schalter | @ Befestigung Motor Zahnrad

Buchsen
Obenseite |

I—

Befestigen Sie das Zahnrad
auf die Achse des Motors.
Driicke mit der Hand oder
ticke sehr vorsichtig mit
einem kleinen Hammer.

Achse bitte
biindig
anschlieRen.

i i < |

Mit Hilfe einer Zange schliessen Sie die
orange und blaue Kabel am Motor an.

Blau (-) Schiebe die Kabel durch den Léchern
in der Tragerplattform.

Flache Seite nach unten

Befestigen Sie bitte den Motor mit den 2.3x5mm
selbstschneidenden Schrauben auf der Motorplattform (Siehe Zeichnung).
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Montage des rechten und linken Seitentragers :

Zur Montage der Seitentragers benétigen Sie; 2 St. Seitentriiger L & R
4 St. Winkel
Bauen Sie die Teile bitte in der angegebenen Reihenfolge zusammen: 4 St. M2x5 Bolzen

Seitentrager
links

' Seitentrager
S Rechts

Wichtig!
Die Achsen auf dieser Seite!

HINWEIS! Die Winkel miissen senkrecht zur
Oberseite der Seitentrager montiert werden.

Montage Zahnradachse: -
1 St. Seitentrager Links

P in. 1St. Buchse @ 3x5
Zur Montage benétigen Sie; 1 5t. Zahnradachse
1 St. Kurbel
Kurbel Befestigen Sie die Zahnradachse auf die Achse l
des Seitentrager. Driicke mit der Hand oder ticke 4
@ 0 sehr vorsichtig mit einem kleinen Hammer.

3 3x5
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Zusammensetzung der Seitentrager: S
1 St. Seitentréager links

Zur Zusammensetzung der Seitentriager 1St Seitentréger rechts

benétigen Sie; 1 g: Eﬁfg:le 2 3x5

Befestigen Sie die Zahnradachse auf die Achse des Seitentréager.
Driicke mit der Hand oder ticke sehr vorsichtig mit einem kleinen Hammer.

@ 3x5
Kurbel
ACHTUNG!
Sorge dafiir daB die Kurbel parallel sind.
Zusammensetzung der Beine: Zur Montage benétigen Sie;
@ B 2 St. Vorderbeine
M3 Mutter —( Vorderbeine 2 St. Hinterbeine
Montiere die Beine nach der Abbildung. _— , 2 St. Kuppelstange
3 3x12 ¢ 8 St. M3 Mutter
pooeoeoeccocococo a

M3 Mutter .. M3 Mutter m @ 3x5 : g: ﬁS?(?(?chljzen

. . o M3 O-Ring ’ 2 St. M3x12 Bolzen

Hinterbeine ° 2 St. M3x20 Bolzen

‘ ° \ 6 St. @ 3x5 Buchse
& f @ 3x5 ®o M3 Mutter % 2 St.@3x12 Buchse

Q/ M3 O-Ring ° M3x30 2 St. Metallscheibe
L . @ X 2 St. Gummischeibe

a
@ 3x5 % @
Qa/ Te
M3x20
i KLEINE FUR
%\ M3x12

2 Stiick zusammensetzen!

0 2 Stiick zusammensetzen!
K Die Kuppelstange missen zur .
uppelstange ) . . (]
Buchse frei beweglich sein! ..
[ ]
GRORE FUR .,
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Montage der Hinterbeine an die Seitentrager:

1 St. montierte Seitentrager
2 St. montierte Hinterbeine
M3 Mutter 2 St. Federring M3

2 St. M3 Mutter

Zur Montage der Hinterbeine bendétigen Sie;

Achte auf den Richtige
Platz in der Kurbel

Achtung!

Sorge dafiir, daB die Beine
beim Kurbel um 180°
zueinander verschieben
sind (sehe abbildung).

Rechts Hinter

Links Hinter

Oben

Unter

Montage der Vorderbeine an die Seitentrager:

. o . . 1 8t. montierte Seitentréger
Zur Montage der Vorderbeine bendtigen Sie; 5 ¢ montierte Vorderbe?ne

2 St. Federring M3
2 St. M3 Mutter

M3 O-Ring
M3 Mutter

| Montiere die Beine nach der Abbildung.




Montage der Kuppelstange an die Vorderbeine:

Zusammengebaute Seitentragersatz
2 St. M3x12 Bolzen

2 St. Federringen M3

2 St. M3 Mutter

2 St. @ 3x5 Buchse

Zur Montage der Kuppelstange benétigen Sie;

M3x12

Montiere die Kuppelstangen s M3x12
nach der Abbildung.

~ Rechts Hinter

Links Hinter Endmontage der Hinterbeine:

Zur Endmontage benétigen Sie;

Zusammengebaute
Seitentragersatz

2 st. M3 x 28 Bolzen
2 st. M3 Mutter

2 st. Federring

Seitentrager

Mutter M3

Federring M3

Bein
Bolz M3x28
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Montage der Zahnrader: Zusammengebaute Seitentrigersatz
1 St. Montierte Tragerplattform

Zur Montage der Zahnrader benétigen Sie; 1 St. Kranzrad

1 St. Getriebezahnrad groR
1 St. Getriebezahnrad klein
4 St. M2x5 Bolzen

.__' @ Getriebezahnrad grof Montiere die Zahnrédder im

Nummernreihefolge 1,2,3.
k 0 Getriebezahnrad Klein

Seitentréager rechts ist auf diese
Abbildung nicht dargestellt damit
das Geamtbild iibersichtlich bleibt.

Seitentrager links

Montiere das Trdgerplattform nach
der Abbildung.

Festschrauben mit den 4 St. M2x5
Schrauben.




7. TEST UND ENDMONTAGE SKY WALKER

7.1 Funktionstest:

bewegen.

wichtig!

I Dies ist einer einfache Test um zu
Uberprifen ob die Beine sich gut

SchlieRe die Batterie direkt auf das
blaue und auf das orange Kabel

% des Motors an, wie die Skizze zeigt.
= In diese Schritt is die Polaritat nicht

Wenn die Beine sich nicht richtig bewegen, ist
/ eine Kontrolle nach unterstehender Liste erforderlich.

| PROBLEM

URSACHE

LOSUNG |

Der Motor dreht, aber die
Zahnrader bewegen sich nicht.

Achtung!

Eine GUTE AUSRICHTUNG des
GETRIEBES und ein leichtgédngiges
Getriebe sind fiir einen sauberen Lauf
sehr wichtig!

Etwas Schmierfett (fiir Plastikteile)
auf den Zahnradern macht das
Getriebe leichtgangiger!

Zahnréader sind méglicher-
weise nicht korrekt eingebaut
worden.

Baue die Zahnréder
nochmals ein.

Lése die selbstzapfenden
Schrauben am Motor und
schiebe den Motor nach rechts

hﬂ:‘f

\ JOL e

Beine bewegen nicht.

Beine Falsch montiert.

Beine erneut einbauen.

Die Hinterbeine verlassen die
Fiihrungsschiene.

Die Ecken wurden
ungenau eingebaut.

Sehe Seite 24.
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7.2 Endmontage:

Abmontiertes Untergestell

Zur Endmontage benétigen Sie; 1St Montierte Leiterplatte
3 St. M2,6x6 Bolzen mit selbst-

schneidenden Gewinde

Schiebe die vier Kabel durch die Locher
und schraube die Leiterplatte fest mit
3 selbstschneidenden Schrauben.

Schliesse die Kabel an, laut Tabelle.

1 P Drahtfarbe AnschluBBpunkt
{0

A e ::l’u‘-\ Blau
LAY ) | Moton M1
y E: If)'l ‘| Orange

§ ae— (Motor) m2
I Froes Fall

1™ ] i M‘ Schwarz

e ‘ (Schalter) sw

L r Schwarz
Iy (Schalter) sw
BENUTZEN SIE BITTE EINE ZANGE

. ZUR BEFESTIGUNG DER KABEL!

Justierung der Reglerwiderstand:

1 ACHTUNG!
Falls der Sky Walker anstatt vorwarts riickwarts
geht, sollten Sie die Motoranschlusskabel tauschen.

Die Polaritat der Motoranschlusskabel legt die
Drehrichtung des Motors und die Marschrichtung
des Roboters fest.

Setze die Batterie richtig
herum ein, wie die Skizze zeigt.

Justiere die Reglerwiderstédnde in der Mitte des Drehbereichs.
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TESTEN UND ABGLEICH DER SKY WALKER ROBOTER:

*) Schalten Sje den Betriebsschalter ein (Die Lampen leuchten jetzt auf).

T R .-L__ 1) Klatschen”~1 Sie mit den Handen.
i 5\ .. 2) Der Sky Walker sollte einige Sekunden vorwarts gehen und
(f \’6‘:' *'T' ) | dann automatisch anhalten.

3) Schirmen Sie den Lichtsensor mit der Hand ab.
4) Der Sky Walker sollte einige Sekunden vorwarts gehen und
dann automatisch anhalten

HINWEIS:

Empfindlichkeitseinstellung fiir den
Geréduschsensor mit VR1. i N
Empfindlichkeitseinstellung fiir den

Helligkeitssensor mit VR2.

Falls ein schwergangiges Getriebe den Antrieb des Sky Walkers stort sollten Sie den mecha-
nischen Test wiederholen. In hartnackigen Fallen sollten Sie gegebenenfalls den Roboter
auseinander nehmen und wieder zusammenbauen. Uberpriifen Sie jeden Bauabschnitt und
alle Zeichnungen genau. Mit dieser Vorgehensweise finden Sie die Fehlerursache am besten.
Falls ein Elektronikproblem vorliegt, sollten Sie den Elektroniktest wiederholen und dazu die
Fehlerortungstabelle heranziehen.

. 1 St. Kappe .
N‘.I-_?ntage der Kappe 2 St. M3 Schrauben ¥

i Zur Montage der Kappe bendtigen Sie; ; g; m3 Mutter
1 St. Roboter Chassis

=}

(=]

Fiigen Sie bitte zuerst
die beiden Glihbirnen !
vorsichtig in die LT e “|
Aussparungen der =L

Haube des Sky Walkers!

Zum Abschluss befestigen wir die Haube des Sky Walkers:
Ehe Sie die Haube befestigen, sollten Sie Uberprifen,

ob die beiden Glihbirnen sich korrekt in den Aussparungen
befinden.

i '} Befestigen Sie die Haube mit zwei M3-Schrauben und
- _ w" Muttern zum Untergestell.
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8. FUNKTIONSWEISE DER MECHANIK

Die Mechanik des Sky Walker Roboters besteht im wesentlichen aus zwei Teilen. Der
erste Teil ist das Getriebe, der die Leistung der Motorachse auf die Antriebsachse
Ubertragt. Der zweite Teil setzt die Drehbewegung der Antriebsachse um in die
Bewegung der Radern.

1. Die Uebertragung der mechanischen Leistung.

Zahnrader, Antriebsriemen, Stangen, Kurbel, Wellen und Ketten kénnen Energie iber-
tragen. Vier Zahnrader transferieren die Drehleistung des Motors von der Motorachse
zur Antriebsachse. Diese Transmission nennen wir Zahnradibersetzung. Die Krafte
werden an den Zacken der Zahnrader Ubermittelt. Es finden dabei drei Umsetzungen
gleichzeitig statt: Der Motor des Sky Walker Roboters hat eine

a Die Umpolung der Drehrichtung hohe Drehgeschwindigkeit aber nur eine kleine

b Die Verlangsamung der Drehgeschwindigkeit Kraftiibertragung. Jedoch, der Kurbel braucht
¢ Die Verstérkung der Drehkraft eine niedrige Drehgeschwindigkeit und eine

hohe Kraftiibertragung.

a. Umpolung der Drehrichtung Rechtsherum  Linksherum

Mit der Umpolung der Drehrichtung beschreiben wir, daf} das
erste Zahnrad sich im Uhrzeigersinn und das zweite Zahnrad sich
gegen Uhrzeigersinn bewegt. Ein Zahnrad polt die Drehrichtung

um.

b. Anderung der Drehgeschwindigkeit

Die Anderung der Drehgeschwindigkeit hangt zusammen mit der Zahl der Zacken

der Zahnré&der. Als Beispiel beschreiben wir hier ein Getriebe 40
mit einem Rad mit 10 Zacken und ein weiteres Zahnrad mit 40 Zshne
Zacken. Nachdem das erste Zahnrad eine volle Umdrehung

gemacht hat, wird das zweite Rad erst ein Viertel einer kompletten 4,

Umdrehung geleistet haben. Damit dieses zweite Zahnrad eine Zshne

volle Umdrehung macht, muf} das erste Rad also vier Umdrehungen machen. Diese
Funktion setzt auch die Drehgeschwindigkeit herab.

c. Die Kraftiibertragung

Die Kraftiibertragung hangt mit der Geschwindigkeitsdnderung zusammen. Je niedri-
ger die Drehgeschwindigkeit, desto groer wird die Antriebskraft. Dieser Kraftzuwachs
kénnen wir demonstrieren mit einem Schlagstock, der auf einer Seite dick und auf

der gegeniiberliegenden Seite diinn ist. Angenommen, da® zwei Menschen jeweils
ein Ende des Stocks festhalten und versuchen, dieses Holz zu drehen. Dann wird
derjenige, der das dickere Stockende festhalt, viel leichter drehen kdnnen als sein
Gegenltiber, der am diinneren Stockende drehen mul3.

Der gleiche Effekt tritt auf bei einem Zahnradgetriebe.

Die Kraft an den Zacken der Zahnrader wachst zum Inneren der Rader.

Da der Elektromotor im Sky Walker relativ schwach ist, erh6hen wir seine Leistung mit
einem Zahnradgetriebe.
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Appendix A

WECHSEL- und GLEICHSPANNUNGEN

P

21,5 Volt Batterie
Typ AA oder AAA

Auf Seite 15 haben wir bereits einige Informationen zur Batterie dokumentiert, aber...
es gibt noch einiges mehr zu diesem Thema zu berichten. Die Betriebsspannung der
Batterie ist ziemlich gering und in unserem Fall eine ungefahrliche Gleichspannung.
Dagegen ist die Netzspannung der Steckdosen in unseren Wohnungen eine SEHR
GEFAHRLICHE Wechselspannung von 120 oder 230 Volt (abhéngig vom Land, wo
Sie sich befinden). Es sollte Ihnen klar sein, dass Sie oder auch andere Personen
niemals mit dieser gefdhrlichen Netzspannung im Haushalt in Beriihrung
kommen diirfen.

Wir haben zwei neue Begriffe eingefiihrt: Wechselspannung und Gleichspannung,
beziehungsweise Wechselstrom und Gleichstrom.

Die Netzspannung aus der Steckdose ist eine Wechselspannung und liefert einen
Wechselstrom. Die Polaritat einer Wechselspannung wechselt stédndig zwischen Positiv
und Negativ. In der Regel ist der Verlauf einer solchen Spannung sinusformig.

1
Verlauf einer sinusférmigen Spannung: — /;\ ______
0s

Die gestrichelte Linie zeigt eine Gleichspannung . \

-

T T - 1
L] a0 180 mo 380

Eine Gleichspannungsquelle liefert eine Spannung mit konstanter Polaritat. Eine grof3e
Vielfalt an Batterietypen liefern die Gleichspannungen fur unsere Radios, MP3-Ab-
spielgeraten und auch fiir groRe Fahrzeuge. Die Betriebsspannung ist in diesen Fallen

immer eine Gleichspannung. .
Sl-Kirzel

In diesem Handbuch und allgemein in der Elektronik verwenden wir oft die SI-Kurzel.
Damit definieren wir die Potenz einer Einheit beziehungsweise viele Nullen in der zuge-
hérigen Zahl gemeint sind. Beispiel: Kilo (K) bedeutet 1000. Das heif3t 1 Kg bedeutet
1000 Gramm.

Wichtige Si-Kiirzel sind:
M= Mega = 1000 000
= Kilo =1000
m = milli  =0.001
M= micro =0.000 001
N= Nano =0.000 000 001
P= Pico =0.000 000 000 001
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INDIVIDUELLE SKY WALKER

Wenn Sie mochten, gestalten Sie doch
mal einen individuellen Sky Walker. Dazu
schneiden Sie Symbole und Buchstaben
aus Papier (oder aus farbiger Folie) und
befestigen diese Symbole mit durchsich-
tigem Klebeband oder Klebstoff.

So gestalten Sie einen individuellen
Sky-Walker. Sie konnen auch eine
Spezialfarbe verwenden, die auf Plastik
anwendbar ist!

Es wird lhnen viel SpaB machen einen
individuellen Roboter zu gestalten!

Der hier abgebildete Sky Walker wurde von Mara
aus dem niederldndischen Nimwegen gestaltet.

Visit our Website:
www.arexx.com

Besuchen Sie unsere Website:
www.arexx.com

Visiter notre Website:
www.arexx.com

Bezoek onze Website:
www.arexx.com

Fabrikant: Importeur:

JAMA Co., Ltd. AREXX Engineering
Taichung, TAIWAN ZWOLLE, DIE NIEDERLANDE

AREX.

AREXX Engineering
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WICHTIGE INFORMATION: e £

1. AREXX Engineering und JAMA sind eingetragene Handelsnamen.

2. Alle Rechte vorbehalten. Reproduktionen jeder Art bediirfen unserer schriftlichen Genehmigung.

3. Die Spezifikationen, die Ausfiihrung und der Inhalt dieses Produkts konnen jederzeit ohne Ankiindigung
angepasst werden.

4. Wir sind nicht haftbar fiir Nachteile oder Schaden, die durch unsachgeméfer Benutzung bzw. Zusammenbau
entstehen.



