INSTRUKCJA OBStUGI

TXX-535

Ramie Robotyczne

Przewodowo sterowany zestaw ramienia robotycznego
Instrukcja montazu i uzytkowania

Dla BEZPIECZENSTWA podczas montazu

Aby bezpiecznie zmontowac i uzywac tego robota, zachowaj ostroznosé i przestrzegaj
ponizszych zasad:

@ Przeczytaj doktadnie instrukcje obstugi i upewnij sie, ze jg rozumiesz przed rozpoczeciem
montazu. Postepuj zgodnie z instrukcjami, aby zapewni¢ prawidtowe ztozenie urzadzenia.

@ Zzachowaj ostroznosé podczas uzywania narzedzi.

@ Niektére elementy zestawu moga by¢ mate, mieé ostre krawedzie lub byé¢ wykonane z
metalu badz szkta.

e Czesci powinny by¢ przechowywane i obstugiwane ostroznie, szczegdlnie w poblizu
matych dzieci, aby zapobiec ryzyku potkniecia lub zranienia sie elementami.

o Jedli dziecko potknie cze$¢ lub woreczek, niezwtocznie skonsultuj sie z lekarzem.

o Upewnij sie, ze opakowania po czesciach sg odpowiednio zutylizowane i niedostepne
dla dzieci.

@ Przestrzegaj instrukcji dotyczacych rozpraszania ciepta w elementach, ktére generuja
ciepto.

@ Montaz wykonuj zgodnie z instrukcjami zawartymi w tej instrukcji.

e Préby zmiany specyfikacji produktu (np. oporu cisnienia, natezenia pradu itp.)
wzgledem pierwotnego projektu producenta mogg prowadzi¢ do awarii lub
wypadku.

@ specyfikacje, ksztatt oraz inne cechy ramienia robotycznego moga ulec zmianie bez
wczesniejszego powiadomienia.

POMOCNE WSKAZOWKI PRZED MONTAZEM
@ Ciecie czesci

Uzyj nozyka modelarskiego, aby wycig¢ mate czesci z ramek. Po odcieciu elementéw usun
pozostate zadziory, aby uzyskac gtadkie krawedzie.



@ uiywanie wkretéw samogwintujacych
Wkrety samogwintujgce, podobnie jak sruby do drewna, podczas wkrecania wycinajg gwinty

w materiale, jednoczesnie mocujac elementy.

Jesli dokrecisz srube w jednym ruchu zbyt mocno, moze stac sie trudna do obrécenia

lub nawet peknac.

Lepszym sposobem jest dokrecanie stopniowe — wkrec¢ srube do momentu oporu,
nastepnie lekko odkreé i ponownie dokreé. Powtarzaj te czynnos¢, az sruba bedzie
catkowicie dokrecona.

@ Sposéb prawidtowego dokrecania wkretéw:

1.

2.

3.

Wkrec srube.
Lekko jg odkreé.

Ponownie dokrec.

@ Dokrecanie $rub i nakretek

Jesli Sruby i nakretki nie sg wystarczajgco dokrecone, mogg sie poluzowac podczas
pracy ramienia robotycznego, co moze prowadzi¢ do odpadania czesci.

Zbyt mocne dokrecenie moze spowodowaé odksztatcenie elementdw, utrudniajgc ich
ruch, a w najgorszym przypadku — uniemozliwiajgc montaz.

Dokrecaj sruby i nakretki wystarczajaco mocno, ale bez przesady.

@ Lista czesci mechanicznych
Wszystkie elementy potrzebne do montazu znajdujg sie w liscie cze$ci mechanicznych.

Pomoze to w ich identyfikacji i utatwi montaz.

Spis tresci

RAMIE ROBOTA:

1.

2.

3.

4.

5.

Wprowadzenie do produktu .......cccceveeeeeeieeiieiiiiicccereeeee, P1
Narzedzia, ktédre mogg byé potrzebne ..o, P.1
Lista czeSci mechanicznych .........cooooeceiiiiiiieeeeeeeeeee, P.2
CzesCi PlastikOWE .......uvveeiiiiiiiieeiee e P.3
Montaz mechaniczny ........cccccvviiiiiieeeeec e, P.5

Skrzynka sterowania przewodowego:

1.

2.

Wprowadzenie do produktu ........ccccvveveeeeeeeiieiiiiieeee, P.27

Narzedzia, ktédre mogg byé potrzebne ...........ccoecennrrnnnneenn. P.27



3. Lista czesci mechanicznych .......ccccovvveevvvvvreeeeeeiieeieeeeeenn P.27
4. CzeSCi PlastikOWe .....eeveeeeciiiiee e P.28
5. Montaz mechaniCzny .......ccccccveeiiriiiieeeeiiiiiieee e esiree e P.28

Dodatkowe sekcje:

o Jaktodziata .........cccoooiiiiiiiiiii P.31
e Rozwigzywanie problemow .............cccccccevviiiiiennnnn, P.33
e Schematobwodu .............oocvviiiiiiiiiiiii e, P.33

RAMIE ROBOTA
1. Wprowadzenie do produktu:

Ramie robotyczne pozwala sterowac chwytakiem, otwierajgcym i zamykajgcym sie, oraz
zapewnia:
¢ Ruch nadgarstka w zakresie 120 stopni,
¢ Ruch fokcia w zakresie 300 stopni,
Obrét podstawy o 270 stopni,
Ruch pionowy o 15 cali,

Zasieg poziomy 12,6 cala,

® & o o

Maksymalng nosnos¢ 100 g.
Dodatkowe funkcje:
¢  Whbudowany reflektor w chwytaku,

o Sygnat diwiekowy ostrzegajgcy przed uszkodzeniem przektadni we wszystkich pieciu
silnikach, aby zapobiec kontuzjom i awariom.

@ Maksymalny udiwig: 100 g
“. Wymiary: 9" Dt. x 6.3" Szer. x 15" Wys.
8% Waga: 658 g

Wymagane zroédto zasilania:
4 x bateria typu D (brak w zestawie).

2. Narzedzia, ktére mogg by¢ potrzebne:

Szczypce diugie

& Obcinacz boczny



& Srubokret
Baterie typu "D" (4 szt.)

3.Lista czesci mechanicznych
Silniki:
¢ P1-Silnik (M4, M5) — 2 szt. (Pomaraniczowy, Czarny)

¢ P2 -Silnik (M2, M3) — 2 szt. (Niebieski, Czarny)
¢ P3 -Silnik (M1) — 1 szt. (Z61ty, Czarny)

Kota zebate:

£ P4 — Koto zebate 32T (Biate) — 1 szt.

£ P5 — Koto zebate 32T (Niebieskie) — 5 szt.

£ P6 — Koto wyjsciowe 10T (Biate) — 15 szt.

& P7 — Koto wyjsciowe 10T (Niebieskie) — 4 szt.

Watki:

P8 — Wat okragty — 9 szt.
P9 — Wat okragty — 4 szt.

Sruby:

P10 — Wkret samogwintujacy (2,3x7) — 16 szt.

P11 — Wkret samogwintujgcy (2x10) — 19 szt.

P12 — Wkret samogwintujacy z podktadka (2,6x6) — 10 szt.
P13 — Sruba maszynowa (2,6x8) — 10 szt.

Nakretki i podktadki:

P14 — Nakretka — 16 szt.
P15 — Podktadka — 3 szt.

Ztacza i przewody:

Y P16 — Ztacze baterii z przewodem — 1 szt.
Y P17 - Ztgcze baterii z wtykiem — 2 szt.
Y P18 - Dioda LED z przewodem — 1 szt.

4. Czesci plastikowe

* Zestawy plastikowych elementéw:
¢ A -2 zestawy (pokazane na schemacie)

¢ B -1 zestaw (pokazany na schemacie)



¢ Dodatkowe komponenty:

¢ P19 — Ggbka (czarna) — 2 szt.

¢ P20 - Uchwyt na przewody — 3 szt.
¢ P21 — Ptytka PCB — 1 szt.

Czesci plastikowe — Schematy

@ Zestawy plastikowych elementéw oznaczone literami:

¢ N - Zawiera mechanizmy przektadni, sprezyny i elementy mocujace.
¢ D - Elementy obudowy i ostony mechanizmédw.

¢ E - Czesci ramienia, w tym dzwignie i wsporniki.
.

F — Obudowa i elementy montazowe dla ruchomych czesci.

Te elementy sg kluczowe dla montazu ramienia robotycznego, dlatego zaleca sie ich staranne
przygotowanie przed rozpoczeciem sktadania.

5. Montaz mechaniczny

1. Montaz przektadni dla M4 - M5
* W16z nakretki (P14 x4) do plastikowej czesci (A2) zgodnie z ilustracjg.

Prawidtowe umiejscowienie nakretek — zgodnie z oznaczeniem na schemacie.

X Nieprawidtowe umiejscowienie nakretek — moze spowodowa¢ btedy montazowe.

2. Montaz két zebatych

¢ W16z koto zebate niebieskie (P6) do kota zebatego (P5).
¢ Zmontuj elementy (P8x2, P5, P6, P4x3) zgodnie z ilustracja.

¢ Uwaga!
Odwotfaj sie do szczegétowego schematu w celu zachowania odpowiedniej orientacji i
kolejnosci montazu két zebatych.

Montaz mechaniczny

3. Montaz silnika

¢ Wprowadz przewody silnika (P1) przez otwér w obudowie.

¢ Umiesc silnik (P1) w czesci (A2), tak aby zaciski byty skierowane w dét.

Prawidtowa pozycja silnika — zaciski skierowane w dof.

X Nieprawidtowa pozycja silnika — moze powodowaé problemy z montazem.



4. Montaz obudowy

A\ Ostrzezenie: Nakretka P14 moze sie poluzowac — upewnij sie, ze jest prawidtowo
zamocowana przed dalszym montazem.

¢ Przymocuj czes¢ (A1) do zmontowanej jednostki i zabezpiecz jg za pomocg wkretéw
samogwintujacych (P11 x3).
¢ Zabezpiecz przewody silnika zgodnie z ilustracja.

@ Powtoérz kroki 1-4, aby wykonaé drugi zestaw dla M4 i M5.
5. Montaz przektadni dla M3

¢ Powtorz kroki 1-2, jak w przypadku wczesniejszego montazu przekfadni.

¢ W16z nakretki (P14 x4) do plastikowej czesci (A2) zgodnie z ilustracja.

Prawidiowe umiejscowienie nakretek — zgodnie ze schematem.

X Nieprawidtowe umiejscowienie nakretek — moze prowadzi¢ do btedéw montazowych.

6. Montaz két zebatych

¢ W16z koto zebate niebieskie (P6) do kota zebatego (P5, niebieskie).
¢ Zmontuj elementy (P8x2, P5, P6, P4x3) zgodnie z ilustracja.

¢ Uwaga!
Upewnij sie, ze kotfa zebate sg utozone we wiasciwej kolejnosci, zgodnie z przedstawionym
schematem.

7. Montaz silnika (P2) do przektadni M3

¢ Wprowadz przewody silnika (P2) przez otwér w obudowie.

¢ Umiesc silnik (P2) w czesci (A2), tak aby zaciski byty skierowane w dét.

Prawidtowa pozycja silnika — zaciski skierowane w doét.

X Nieprawidtowa pozycja silnika — moze powodowaé problemy z montazem.

8. Montaz obudowy przektadni

A\ Ostrzezenie: Nakretka P14 moze sie poluzowaé — upewnij sie, ze jest prawidtowo
zamocowana przed dalszym montazem.

¢ Przymocuj cze$¢ (A1) do zmontowanej jednostki i zabezpiecz jg za pomocg wkretéw
samogwintujacych (P11 x3).

¢ Zabezpiecz przewody silnika zgodnie z ilustracja.



¥ Ukorczona przektadnia dla M3 — 1 sztuka (X1 M3).
9. Montaz przektadni dla M2

¢ Powtorz kroki 1-2, jak w przypadku wczesniejszego montazu przekfadni.

¢ W16z nakretki (P14 x4) do plastikowej czesci (A2) zgodnie z ilustracja.

Prawidtowe umiejscowienie nakretek — zgodnie ze schematem.

X Nieprawidtowe umiejscowienie nakretek — moze prowadzi¢ do btedéw montazowych.

10. Montaz kot zebatych

¢ Potacz koto zebate biate (P7) z kotem zebatym niebieskim (P5).
¢ Zmontuj elementy (P8x2, P5, P7, P4x3) zgodnie z ilustracja.

< Uwaga!
Upewnij sie, ze kota zebate sg utozone we witasciwej kolejnosci, zgodnie z przedstawionym
schematem.

11. Montaz silnika (P2) do przektadni M2

¢ Powtorz kroki 7 i 8, jak w przypadku wczesniejszego montazu silnika.
¢ Wprowadz przewody silnika (P2) przez otwér w obudowie.

¢ Umiesc silnik (P2) w czesci (A2), tak aby zaciski byty skierowane w dét.

Prawidtowa pozycja silnika — zaciski skierowane w dof.

X Nieprawidtowa pozycja silnika — moze powodowaé problemy z montazem.

12. Montaz obudowy przektadni

A\ Ostrzezenie: Nakretka P14 moze sie poluzowaé — upewnij sie, ze jest prawidtowo

zamocowana przed dalszym montazem.

¢ Przymocuj czes¢ (A1) do zmontowanej jednostki i zabezpiecz jg za pomocg wkretow
samogwintujacych (P11 x3).

¢ Zabezpiecz przewody silnika zgodnie z ilustracja.
¢ Ukoriczona przektadnia dla M2 — 1 sztuka (X1 M2).
13. Konfiguracja silnikow

@ Schemat potaczen przewodéw dla silnikow:
¢ M2 ("Biaty") — Przewody: Niebieski, Czarny
¢ M3 ("Niebieski") — Przewody: Niebieski, Czarny



¢ M4 ("Niebieski") — Przewody: Pomaranczowy, Czarny

¢ MS5 ("Niebieski") — Przewody: Pomaranczowy, Czarny

14. Montaz czesci B1 w podstawie (D1)

¢ W16z czesci (B1x3) do elementu (D1) zgodnie z ilustracja.

¢ Widok z boku pokazuje sposéb prawidtowego osadzenia elementéw.

15. Montaz jednostki M5

¢ Wstaw zmontowang jednostke (M5) do podstawy zgodnie z ilustracja.
¢ Upewnij sie, ze przewody s3 poprawnie utozone — czarny i pomaranczowy przewdd
powinny by¢ skierowane zgodnie ze schematem.

16. Montaz terminali baterii

¢ Wygnij terminale (P16) zgodnie z ilustracja.

¢ W16z terminale (P17 i P16) do czesci (D1) — zwrdc szczegdlng uwage na ich orientacje.

/A WAZNE! Wypustka musi by¢ skierowana w strone baterii!

17. Mocowanie przewodow

¢ Umies¢ przewdd w uchwytach w celu jego zabezpieczenia.
¢ Upewnij sie, ze przewody s3 prawidtowo poprowadzone, aby unikng¢ uszkodzen lub
zaktécen w pracy urzadzenia.

18. Mocowanie przewoddéw i montaz czesci F1

¢ Utéz przewody zgodnie z ilustracja.
¢ Przymocuj czes¢ (F1) do zmontowanej jednostki i zabezpiecz j3 wkretami
samogwintujacymi (P11 x3).

19. Instalacja baterii

¢ W16z 4 baterie typu "D" do zmontowanej jednostki.
¢ Upewnij sie, ze baterie s3 prawidlowo umieszczone, zgodnie z oznaczeniami
biegunowosci.

20. Montaz czesci F7 i D3



1. Obroc czesc (F7) o 180° i widz jg do czesci (D3).
2. Zamontuj (D3) w ztozonej jednostce i przymocuj jg Srubg samogwintujaca (P12) oraz
podktadka (P15).

21. Montaz czesci F4 do M4

¢ Przymocuj czesc (F4) i zabezpiecz j3 za pomocg czesci (P15x2 i P13x2).

¢ Zwroc¢ uwage na poprawng orientacje, jak pokazano na ilustracji.

Prawidtowy montaz — zgodnie z rysunkiem.
X Nieprawidtowy montaz — moze prowadzi¢ do btedéw w dziataniu.

@ Ma4: Przewody czarny i pomaraficzowy — upewnij sie, ze sg prawidtowo poprowadzone.
22. Montaz jednostki na podstawie

¢ Przymocuj zmontowang jednostke zgodnie z ilustracja.
¢ Zabezpiecz jg za pomocg czesci (P10x4), upewniajgc sie, ze wszystkie sruby sg dobrze

dokrecone.

23. Montaz cze$ci M2, M3 i E1

¢ Zmontuj elementy (M2, M3, E1x2) i zabezpiecz je za pomocg czesci (P13x8).

¢ Zwroc¢ uwage na orientacje silnikdw, jak pokazano na schemacie:

Prawidlowy montaz: przewody czarne i niebieskie sg dobrze rozmieszczone.
X Nieprawidtowy montai: przewody moga by¢ zle utozone, co moze powodowaé btedy w

dziataniu.
24. Montaz czes$ci F2 i F3

¢ Zmontuj czesci (F2 i F3) i przymocuj je do jednostki (M2 i M3).
¢ Zabezpiecz je srubami (P11), upewniajac sie, Zze sg prawidtowo zamocowane.
¢ Zwroc¢ uwage na orientacje — sruby (P10x4) muszg by¢ wiasciwie rozmieszczone, aby

zapewni¢ stabilnos¢.

25. Montaz czesci E2

¢ W16z cze$¢ (E2) do zmontowanej jednostki.
¢ Zabezpiecz jg Srubami samogwintujgcymi (P12x4) wraz z podktadkami.
¢ Upewnij sie, ze ramie robota jest dobrze zamocowane i ma peten zakres ruchu.



26. Montaz przektadni dla chwytaka (M1)

¢ W16z okragte waty (P8 i P9) do czesci (N1).
¢ Wstaw przektadnie (P4x3, P5 i P6) zgodnie z ilustracjq.

¢ Zwroc¢ uwage na poprawng orientacje zebow przektadni — zobacz szczegétowy rysunek
w dolnej czesci strony.

27. Umieszczenie silnika (P3)

¢ Umiesc¢ silnik (P3) zgodnie z ilustracja.

¢ Podtacz przewody (czarny i 26tty) w odpowiednich miejscach.
28.Montaz czesci F5

¢ Wstaw czesc (F5) do zmontowanego modutu.
29. Zamkniecie obudowy

¢ Przykryj catos¢ czescig (N2) i zabezpiecz Srubami (P10x4).

¢ Obroc¢ modut o 180° dla lepszego dostepu i dokrecenia srub.
30. Montaz ramienia chwytaka
Krok 1:

¢ Potacz cze$é (P19) z czescig (N3) i (N4), jak pokazano na ilustracji.
Krok 2:

¢ Przymocuj zmontowane elementy do gtéwnej struktury robota.

31. Ustawienie przektadni i osi

Krok 1:

¢ Wstaw kota zebate (N5 i N6) oraz zabezpiecz je srubg (P10).

¢ Obrdé modut o 180° dla utatwienia montazu.

Krok 2:
¢ Zamontuj Sruby (P12) i sprawdz, czy mechanizm dziata ptynnie.

=} WAZNE!
¢ Odlegtosci punktow A i B musza byé rowne wzgledem $rodka, aby mechanizm dziatat
poprawnie.

Instrukcja montazu — strona 20



32. Montaz elementu N8

Krok 1:
¢ Przymocuj cze$¢ N8 do mechanizmu chwytaka.

Krok 2:
¢ Zabezpiecz $Srubami P12, jak pokazano na ilustracji.

33. Mocowanie sprezyny

Krok 1:
® Przymocuj sprezyne N6 do konstrukcji ramienia.

Krok 2:

¢ Zamocuj sprezyne srubg P12, upewniajac sig, ze jest odpowiednio napieta.

34. Obrot o 180° i zabezpieczenie

¢ Obrdc¢ ramie robota o 180°, aby utatwié dalszy montaz.

¢ Dokrec srube P12, aby zapewni¢ stabilno$¢ mechanizmu.
Instrukcja montazu - strona 21
35. Montaz elementu P18

* W16z czes$é P18 do otworu w mechanizmie chwytaka.

¢ Zabezpiecz jg elementem N9, jak pokazano na ilustracji.

36. Montaz obudowy B3

* W16z czesé B3 do jednostki robota.

¢ Upewnij sie, ze przewody sg poprawnie utozone i nie ulegng uszkodzeniu.

37. Montaz chwytaka na korpusie robota

¢ Przymocuj zmontowany chwytak do gtéwnej konstrukcji.

¢ Zabezpiecz go za pomocg wkretu samogwintujgcego P12 i podktadki.
Instrukcja montazu - strona 22

38. Montaz elementow F6 i F7



* W16z czesé F6 do F7, a nastepnie zamontuj do gtdwnej konstrukgji.
¢ Upewnij sie, ze elementy sg odpowiednio ustawione zgodnie z ilustracja.
¢ Zabezpiecz montaz wkretem samogwintujgcym P12 z podktadka.

39. Montaz elementu E3

¢ Przymocuj cze$¢ E3x2 do ztozonej jednostki.
¢ Zabezpiecz jg za pomocg wkretow P12x4 z podktadka.

¢ Zwrdc¢ uwage na poprawng orientacje czesci E3, zgodnie z rysunkiem.
Instrukcja montazu - strona 23

40. Przeprowadzenie przewodow i montaz czesci D2

¢ Przeprowadz przewody przez cze$¢ D2.

¢ Zamocuj element przy pomocy wkretéw samogwintujgcych P11x3.

41. Podtaczenie przewodow

* W16z przewody zgodnie z ilustracja.
*® Zwrdc szczegblng uwage na ich orientacje.

¢ Potacz przewody z ptytkg P21 (czarny, pomaranczowy, czerwony).

42. Montaz ptytki PC (P21)

¢ Zamocuj ptytke P21 przy uzyciu wkretow P10x3.

43. Montaz czesci B2

¢ Umiesc czes¢ B2 w ztozonej jednostce.

¢ Zabezpiecz jg przy pomocy wkretéw P12 z podktadka.
Instrukcja montazu — strona 24

44, Okablowanie

¢ Podtacz przewody zgodnie ze schematem potaczen.
¢ Wktadajgc ztgcza, zwrd¢ szczegblng uwage na ich orientacje.

¢ Czarny przewdd musi znajdowac sie po prawej stronie.



Widok z lewej strony — pokazuje sposdb poprowadzenia przewoddéw dla silnikéw M1,
M2, M3, M4.
Widok z prawej strony — przedstawia ich utozenie i podtaczenie.

Instrukcja montazu - strona 25
45. Mocowanie przewodow

¢ Przymocuj 3 klipsy do przewodoéw (P20) zgodnie z ilustracja.
¢ W16z przewody do klipséw, aby zapewni¢ ich odpowiednie prowadzenie i
zabezpieczenie.

Schemat podtaczenia przewoddéw — pokazuje sposdéb ich poprowadzenia wzdtuz ramienia
robota, z podtgczeniem do silnikéw M1, M2, M3 oraz komponentu L.

Gotowy produkt

46. Finalny wyglad robota
llustracja przedstawia zmontowane ramie robota, gotowe do dziatania po zakorczeniu
wszystkich etapdw montazu.

Gratulacje! Ramie robota jest w petni ztozone i gotowe do uzytkowania. &
Przewodowy Panel Sterowania
1. Wprowadzenie do produktu:
Za pomocg pieciu dzwigni mozna sterowac ramieniem robota:
e Ruchy w gére i w dot
e Ruchy w lewo i w prawo
e Dodatkowo, przetacznik wtgcz/wytgcz kontroluje Swiatto wyszukiwania.

Panel sterowania tgczy sie z gtéwng jednostka za pomocg 100-centymetrowego ptaskiego
kabla.

2. Narzedzia, ktérych mozesz potrzebowaé:
o Srubokret
e Obcinaczki do przewodéw

e Szczypce z dtugimi koncowkami

3. Lista czesci mechanicznych:



e P3 - Ptytka PCB (1 szt.)

¢ P1- Metalowa ptytka (5 szt.)

e P2 -Sruby samogwintujace (3x10 mm) (9 szt.)
4. Czesci plastikowe:

e A —Modut dzwigni sterujacych.

e B -—Panel sterowania.

¢ C—-Obudowa tylna panelu sterowania.

5. Montaz mechaniczny:
Krok 1:
o  Wt6z ptytke PCB (P3) do obudowy (C) zgodnie z ilustracja.

¢ Upewnij sie, ze tasma przewoddw jest poprawnie utozona i przechodzi przez wyciecie
w obudowie.

Montaz mechaniczny:
Krok 2:
e Zamontuj 5 metalowych ptytek (P1) i przymocuj je Srubami (P2).

¢ Upewnij sie, ze ptytki s poprawnie umieszczone zgodnie z ilustracjg — poprawna
konfiguracja po lewej, btedna po prawe;j.

Krok 3:
e W16z elementy plastikowe (A1-A5) do podstawy (B) zgodnie z ilustracja.
Krok 4:
e Przymocuj gérng czes¢ obudowy za pomoca 4 srub (P2x4).
Krok 5 — Produkt ukonczony:
e Zamocuj czesc¢ (C) i zabezpiecz jg Srubami (P2).
Okablowanie i gotowy produkt
6. Okablowanie
o W16z biaty konektor kontrolera do zmontowanego urzgdzenia zgodnie z ilustracjg.
7. Gotowy produkt

¢ M1: Chwytak (Gripper)



e M2: Ruch nadgarstka (Wrist Motion)
e M3: Ruch tokcia (Elbow Motion)
e M4: Ruch podstawy (Base Motion)
e MS5: Obrot podstawy (Base Rotation)
 Search Light: Swiatto robocze
Jak to dziata:
1. Nacisnij dowolng dzwignie na przewodowym kontrolerze, aby rozpoczg¢ dziatanie.
2. 12 réinych ruchéw ramienia robotycznego przedstawiono ponize;j:
o Chwytak (Gripper):0-1,77°
o Ruch nadgarstka (Wrist Motion): 120°
o Ruch tokcia (Elbow Motion): 300°
o Ruch podstawy (Base Motion): 180°
o Obrét podstawy (Base Rotation 1 & 2): 270°
o Swiatto robocze (Search Light)
Obszar roboczy i zabezpieczenia przektadni
Obszar roboczy
e Maksymalny zasieg ramienia: 15 cali
e Promien dziatania: 12,6 cala
Bezpieczenstwo przektadni
4. Wszystkie pie¢ przekfadni jest wyposazonych w mechanizm zabezpieczajacy.

o Jesli ramie osiggnie maksymalne potozenie (otwarcie, zamkniecie, opuszczenie
lub podniesienie), a uzytkownik nadal trzyma przycisk, mechanizm
zabezpieczajacy zacznie dziatac, aby ochronic przektadnie.

o Mechanizm ten bedzie wydawat charakterystyczny dzwiek ,da, da, da”.

5. Aby przedtuzy¢ zywotnosc¢ przektadni, nalezy zwolni¢ przyciski natychmiast po
ustyszeniu dzwieku zabezpieczenia.

Rozwigzywanie probleméw (Troubleshooting)
1. Upewnij sie, ze wszystkie przewody sg prawidtowo podtaczone

o Sprawdz podtaczenia wedtug instrukcji na stronach 23-24.



2. Jesli ramie robota nie dziata lub dziata nieprawidtowo:

o Sprawdz podtgczenie przewodéw ,,BATTERY” i ,,GND” w przewodowym
kontrolerze.

o Upewnij sie, ze polaryzacja baterii jest prawidtowa (patrz strona 13).
3. Jedli silniki (M1, M2, M3, M4, M5) dziatajg w odwrotnym kierunku:
o Sprawdz podtgczenie przewoddw zgodnie z instrukcjg na stronach 23-24.
4. Jesli swiatto wyszukiwania (Search Light) nie dziata:
o Sprawdz, czy biaty konektor ,L” jest poprawnie podtgczony.
Schemat potaczen (Circuit Diagram)
Obraz przedstawia:
e Schemat potaczen ramienia robota (Robotic Arm)
¢ Schemat okablowania przewodowego kontrolera (Wired Control Box)
Dodatkowe srodki ostroznosci dotyczace ramienia robota
Podczas korzystania z baterii nalezy zachowac ostroznos¢ i przestrzegac ponizszych zasad:
1. Wkiadaj baterie zgodnie z prawidtowg polaryzacja (+/-).

2. Nie zwieraj biegundéw baterii, nie rozbieraj ich, nie podgrzewaj ani nie wrzucaj do
ognia — moze to prowadzi¢ do wydzielania ciepta, wycieku substancji chemicznych
lub eksplozji.

3. Po uzyciu nalezy wyja¢ baterie.

4. Nie dopuszczaj do kontaktu baterii i uchwytu na baterie z woda. Jesli sie zmocza,
natychmiast wyjmij baterie i osusz uchwyt suchg szmatka.

Dodatkowe zalecenia:

«” Wymiane baterii powinien przeprowadzaé dorosty lub odbywac sie pod nadzorem
dorostych.

« Nie probuj tadowaé baterii jednorazowych! Przed fadowaniem akumulatorkéw nalezy
je wyjac z urzadzenia.

«” Unikaj zwarcia stykow baterii lub ich gniazda.

«” Usuwaj zuzyte baterie, aby unikng¢ wycieku substancji chemicznych.

«” Nie mieszaj starych i nowych baterii ani baterii réznych typow.

«” Nie zaleca sie stosowania akumulatoréw ani baterii tlenkowo-rteciowych w tym
urzadzeniu.



NAVOD K POUZITI CZ

TXX-535

Roboticka paze

Sada robotické paze s kabelovym ovladanim
Navod na montaz a pouzivani

BEZPECNOST BEHEM MONTAZE
Aby byla montaz a poutziti tohoto robota bezpecné, postupujte podle nasledujicich pokynu:

@ Pied zahidjenim montaie si peclivé prectéte navod k pouiiti a ujistéte se, Ze mu
rozumite. Postupujte podle pokyn, aby bylo zajisténo spravné sestaveni zafizeni.

@ Pii pouzivani naradi budte opatrni.

@ Nékteré soudasti sady mohou byt malé, mit ostré hrany nebo byt vyrobeny z kovu nebo
skla.

¢ Soucasti by mély byt uloZzeny a manipulovany opatrné, zejémé v blizkosti malych
déti, aby se predeslo riziku spolknuti nebo poranéni.

¢ Pokud dité spolkne soucast nebo plastovy sacek, okamzité vyhledejte Iékarskou
pomoc.

e Ujistéte se, Ze obaly od soucasti jsou fadné zlikvidovany a nejsou dostupné détem.
@ Dodriujte pokyny pro rozptyl tepla u souéastek, které generuji teplo.

@ Monta? provadéjte podle pokynii uvedenych v tomto navodu.

e Pokusy o zménu specifikaci vyrobku (napt. odporu tlaku, intenzity proudu atd.)
oproti pivodnimu navrhu vyrobce mohou zpusobit selhani nebo nehodu.
@ specifikace, tvar a dalsi vlastnosti robotické paze se mohou zménit bez
predchoziho upozornéni.

z

UZITECNE TIPY PRED MONTAZI

@ Rezani soudasti
Pouzijte modelafsky ntizk na vyFiznuti malych soucasti z ramecku. Po odfiznuti soucastek
odstrante zbyvajici otfepy, abyste dosahli hladkych hran.

@ Prouiiti samoreznych $roubli
Samofiezné Srouby, podobné jako dfevéné Srouby, pfi Sroubovani fezou zavit do materialu,
zatimco upevnuji soucastky.

e Pokud Sroub utahnete pFilis pevné najednou, mtiZze byt obtizné ho otocit nebo se
dokonce zlomit.

e Lepsi zplisob je utahovani postupné — Sroub zafinte az do odporu, poté jej lehce
povolte a znovu dotahnéte. Tento postup opakujte, dokud nebude Sroub zcela



2.

3.

utazen.

@ Spravny zpisob utahovani $roubd:
Zarinte Sroub.
Lehké jej povolte.

Znovu dotahnéte.

@ Utahovani $roubt a matic

Pokud Srouby a matice nejsou dostate¢né utazeny, mohou se uvolnit béhem
provozu robotické paze, coz muzZe zpusobit vypadavani soucastek.

Prilis pevné utaZzeni mize zpusobit deformaci soucastek, coz muiZe branit jejich
pohybu a v nejhorsim pfipadé znemoznit montaz.

Utahujte Srouby a matice dostatecné pevne, ale s mirou.

@ Seznam mechanickych souéastek
VSechny soucasti potfebné k montazi jsou uvedeny v seznamu mechanickych soucastek. To

usnadnuje jejich identifikaci a montaz.
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ROBOTICKE RAMENO
1. Uvod do produktu:

Robotické rameno umoinuje ovladat chapadlo, které se otevira a zavira, a poskytuje:

Pohyb zapésti v rozsahu 120 stupnti,
Pohyb lokte v rozsahu 300 stupnt,
Otaceni zakladny o 270 stupnid,
Svisly pohyb 15 palcu,

Vodorovny dosah 12,6 palce,

® & O o o o

Maximalni nosnost 100 g.

Dalsi funkce:
¢ Vestavény reflektor v chapadle.
¢ Zvukovy signal varujici pfed poskozenim prevodovky u vSsech péti motort, aby se
zabranilo zranénim a porucham.

@ Maximalni nosnost: 100 g
", Rozméry: 9" délka x 6,3" Sitka x 15" vyska
8% Hmotnost: 658 g

Pozadované napajeni: 4x baterie typu D (neni soucasti baleni).

2. Nastroje, které mohou byt potiebné:
Dlouhé klesté
& Bocni stipaci klesté
& Sroubovak
Baterie typu,,D“ (4 ks)

3. Seznam mechanickych soucasti
Motory:

¢ P1- Motor (M4, M5) — 2 ks (oranzovy, Cerny)
¢ P2 - Motor (M2, M3) — 2 ks (modry, cerny)
¢ P3 — Motor (M1) — 1 ks (zluty, ¢erny)



Ozubena kola:

& P4 - Ozubené kolo 32T (bilé) — 1 ks

& P5 — Ozubené kolo 32T (modré) — 5 ks
{ P6 — Vystupni kolo 10T (bilé) — 15 ks
& P7 - Vystupni kolo 10T (modré) — 4 ks

Hridele:

P8 — Kulata hridel — 9 ks
P9 — Kulata hridel — 4 ks

Srouby:

P10 — Samorezny Sroub (2,3x7) — 16 ks

P11 - Samofrezny Sroub (2x10) — 19 ks

P12 — Samofrezny Sroub s podlozkou (2,6x6) — 10 ks
P13 — Strojni Sroub (2,6x8) — 10 ks

Matice a podlozky:

P14 — Matice — 16 ks
P15 - Podlozka — 3 ks

Konektory a vodice:

Y P16 - Konektor baterie s vodicem — 1 ks
Y P17 - Konektor baterie se zastrckou — 2 ks
Y P18 - LED dioda s vodicem — 1 ks

4. Plastové soucasti

% Sady plastovych dilt:
¢ A -2 sady (zobrazené ve schématu)

¢ B -1 sada (zobrazena ve schématu)

@ Dalsi komponenty:

¢ P19 — Houba (¢ernd) — 2 ks
¢ P20 - Drzak kabell — 3 ks
¢ P21 -PCB deska—1 ks

Plastové soucasti — Schémata



@ sady plastovych dilGi oznaéené pismeny:

¢ N - Obsahuje pfevodové mechanismy, pruziny a upeviovaci prvky.
¢ D - Kryty a ochranné prvky mechanizma.

¢ E - Casti ramene, véetné pak a podpér.
.

F — Pouzdra a montazni prvky pro pohyblivé ¢asti.

Tyto soucasti jsou klicové pro montaz robotického ramene, proto je doporuceno jejich
peclivé pripraveni pred zahajenim sestaveni.

5. Mechanicka montaz
1. Montaz prevodovek pro M4 - M5
¢ Vlozte matice (P14 x4) do plastového dilu (A2) podle ilustrace.

Spravné umisténi matic — podle znaceni ve schématu.

X Nespravné umisténi matic — mGze zplsobit chyby v montazi.

2. Montaz ozubenych kol

¢ VloZte modré ozubené kolo (P6) do ozubeného kola (P5).
¢ Sestavte dily (P8x2, P5, P6, P4x3) podle ilustrace.

¥ Poznamka!
Podivejte se na podrobny schématicky nakres pro spravnou orientaci a poradi montaze
ozubenych kol.

Mechanicka montaz
3. Montaz motoru

¢ Provedte vodic¢e motoru (P1) otvorem v krytu.

¢ Umistéte motor (P1) do dilu (A2) tak, aby svorky smérovaly dolu.

Spravna poloha motoru — svorky sméruji dolt.

X Nespravna poloha motoru — miize zpGsobit problémy s montaii.
4. Montaz krytu

A\ Upozornéni: Matice P14 se mizZe uvolnit — ujistéte se, Ze je spravné upevnéna pied
dalSim montaznim krokem.
¢ Pripevnéte Cast (A1) k sestavené jednotce a zajistéte ji samoreznymi Srouby (P11 x3).



¢ Zajistéte kabely motoru podle ilustrace.

@ Opakujte kroky 1-4 pro sestaveni druhé sady pro M4 a M5.

5. Montaz prevodovky pro M3

¢ Opakujte kroky 1-2 jako pfi predchozi montaZi prevodovky.
¢ VloZte matice (P14 x4) do plastového dilu (A2) podle ilustrace.
Spravné umisténi matic — podle schématu.

X Nespravné umisténi matic — mize vést k chybam pfi montaii.

6. Montaz ozubenych kol

¢ VloZte modré ozubené kolo (P6) do ozubeného kola (P5, modré).
¢ Sestavte dily (P8x2, P5, P6, P4x3) podle ilustrace.

% Poznamka!

Ujistéte se, Ze jsou ozubena kola uspofadana ve spravném poradi podle schématu.

7. Montaz motoru (P2) do pfevodovky M3

¢ Protahnéte kabely motoru (P2) otvorem v krytu.
¢ Umistéte motor (P2) do casti (A2) tak, aby svorky smérovaly dold.
Spravna poloha motoru — svorky sméruji dol.

X Nespravna poloha motoru — mize zpisobit problémy pii montazi.

8. Montaz krytu prevodovky

A\ Upozornéni: Matice P14 se miZe uvolnit — ujistéte se, Ze je spravné upevnéna pied
dalSim montaznim krokem.

¢ Pripevnéte cast (A1) k sestavené jednotce a zajistéte ji samoreznymi Srouby (P11 x3).
¢ Zajistéte kabely motoru podle ilustrace.

¥ Dokonéena prevodovka pro M3 — 1 kus (X1 M3).

9. Montaz prevodovky pro M2

¢ Opakujte kroky 1-2 jako p¥i pfedchozi montazi prevodovky.
¢ Vlozte matice (P14 x4) do plastového dilu (A2) podle ilustrace.



Spravné umisténi matic — podle schématu.

X Nespravné umisténi matic — mize vést k chybam pfi montaii.

10. Montaz ozubenych kol

¢ Spojte bilé ozubené kolo (P7) s modrym ozubenym kolem (P5).
¢ Sestavte dily (P8x2, P5, P7, P4x3) podle ilustrace.
@ Poznamka!

Ujistéte se, Ze jsou ozubena kola usporadana ve spravném poradi podle schématu.

11. Montdaz motoru (P2) do pfevodovky M2

¢ Opakujte kroky 7 a 8 jako pfi predchozi montazi motoru.

¢ Protahnéte kabely motoru (P2) otvorem v krytu.

¢ Umistéte motor (P2) do casti (A2) tak, aby svorky smévrovaly dol.
Spravna poloha motoru — svorky sméruji dol.

X Nespravna poloha motoru — maze zpiisobit problémy pfi montazi.

12. Montaz krytu prevodovky

A\ Upozornéni: Matice P14 se mizZe uvolnit — ujistéte se, Ze je spravné upevnéna pied
dalSim montaznim krokem.

¢ Pripevnéte cast (A1) k sestavené jednotce a zajistéte ji samoreznymi Srouby (P11 x3).
¢ Zajistéte kabely motoru podle ilustrace.

@ Dokonéena prevodovka pro M2 — 1 kus (X1 M2).

13. Konfigurace motorti

¥ Schéma zapojeni kabel&i motor:

* M2 ("Bily") — Kabely: Modry, Cerny

* M3 ("Modry") — Kabely: Modry, Cerny

¢ M4 ("Modry") - Kabely: Oranzovy, Cerny
¢ M5 ("Modry") — Kabely: Oranzovy, Cerny

14. Montaz ¢asti B1 do zakladny (D1)



¢ Vlozte casti (B1x3) do dilu (D1) podle ilustrace.

¢ Bocni pohled ukazuje spravny zplUsob umisténi dil.

15. Montaz jednotky M5

¢ Umistéte sestavenou jednotku (M5) do zakladny podle ilustrace.
¢ Ujistéte se, Ze kabely jsou spravné usporadany — cerny a oranZovy kabel by mély byt
smérovany podle schématu.

16. Montaz bateriovych svorek

¢ Ohnéte svorky (P16) podle ilustrace.
¢ Viloite svorky (P17 a P16) do dilu (D1) — vénujte zvlastni pozornost jejich orientaci.
A DULEZITE! Vystupek musi sméFovat k bateriim!

17. Upevnéni kabelt

¢ Umistéte kabel do drzaku pro jeho upevnéni.

¢ Ujistéte se, Ze kabely jsou spravné vedeny, aby se zabranilo poskozeni nebo ruseni
provozu zatizeni.

18. Upevnéni kabelli a montaz ¢asti F1

¢ Usporadejte kabely podle ilustrace.

¢ Pripevnéte cast (F1) k sestavené jednotce a zajistéte ji samoreznymi Srouby (P11 x3).

19. Instalace baterii

¢ Vloite 4 baterie typu "D" do sestavené jednotky.

¢ Ujistéte se, Ze jsou baterie spravné umistény podle oznaceni polarity.
20. Montaz dilt F7 a D3
1. Otocte dil (F7) o 180° a vlozte jej do dilu (D3).

2. Namontujte (D3) do sestavené jednotky a pfipevnéte jej samoreznym Sroubem
(P12) a podlozkou (P15).



21. Montaz dilu F4 na M4

¢ Pripevnéte dil (F4) a zajistéte jej pomoci dili (P15x2 a P13x2).

¢ Dbejte na spravnou orientaci, jak je zndzornéno na ilustraci.
Spravna montaz — podle obrazku.

X Nespravna montaz — maze vést k problémiim s provozem.

@ M4: €erny a oranzovy kabel — ujistéte se, Ze jsou spravné vedeny.

22. Montaz jednotky na zakladnu

¢ Pripevnéte sestavenou jednotku podle ilustrace.

¢ Zajistéte ji pomoci dili (P10x4), ujistéte se, Ze jsou vSechny Srouby pevné utazené.

23. Montaz dilii M2, M3 a E1

¢ Sestavte dily (M2, M3, E1x2) a zajistéte je pomoci dilti (P13x8).
¢ Dbejte na orientaci motord, jak je znazornéno na schématu:
Spravna montaz — ¢erné a modré kabely jsou spravné rozmistény.

X Nespravna montaz — $patné umisténé kabely mohou zptsobit problémy s provozem.

24. Montaz dilt F2 a F3

¢ Sestavte dily (F2 a F3) a pripevnéte je k jednotce (M2 a M3).

¢ Zajistéte je Srouby (P11), ujistéte se, Ze jsou spravné upevnény.

¢ Dbejte na spravnou orientaci — Srouby (P10x4) musi byt spravné rozmistény pro
zajisténi stability.

25. Montaz dilu E2

¢ Vlozte dil (E2) do sestavené jednotky.
¢ Zajistéte jej samoreznymi Srouby (P12x4) spolu s podlozkami.

¢ Ujistéte se, Ze robotické rameno je spravné upevnéno a ma piny rozsah pohybu.

26. Montaz prevodovky pro uchopovac (M1)

¢ Vlozte kulaté hridele (P8 a P9) do dilu (N1).
¢ Vlozte prevodovky (P4x3, P5 a P6) podle ilustrace.



¢ Dbejte na spravnou orientaci zubt pfevodovky — viz detailni vykres ve spodni ¢asti
stranky.

27. Umisténi motoru (P3)

¢ Umistéte motor (P3) podle ilustrace.

¢ Pripojte kabely (Cerny a Zluty) na spravna mista.

28. Montaz dilu F5

¢ Vlozte dil (F5) do sestaveného modulu.

29. Uzavreni krytu

¢ Prikryjte sestavu dilem (N2) a zajistéte Srouby (P10x4).

¢ Otocte modul o 180° pro lepsi pFistup a utaZeni Sroubd.

30. Montaz ramene uchopovace

Krok 1:
¢ Spojte dil (P19) s dily (N3) a (N4), jak je znazornéno na ilustraci.
Krok 2:

¢ Pripevnéte sestavené dily k hlavni konstrukci robota.

31. Nastaveni prevodovky a osy

Krok 1:
¢ Vlozte ozubena kola (N5 a N6) a zajistéte je Sroubem (P10).

¢ Otocte modul o 180° pro snadné;jsi montaz.
Krok 2:

¢ Namontujte Srouby (P12) a ovéite, zda mechanismus funguje hladce.

s} DOLEZITE!

¢ Vzdalenosti bodl A a B musi byt stejné vici stfedu, aby mechanismus spravné
fungoval.
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32. Montaz dilu N8

Krok 1:

¢ Pripevnéte dil N8 k uchopovacimu mechanismu.
Krok 2:

¢ Zajistéte jej Srouby P12 podle ilustrace.

33. Upevnéni pruziny

Krok 1:

¢ Pripevnéte pruZinu N6 ke konstrukci ramene.
Krok 2:

¢ Pripevnéte pruzinu Sroubem P12 a ujistéte se, Ze je spravné napnuta.

34. Otoceni 0 180° a zajiSténi

¢ Otocte robotické rameno o 180°, aby byl usnadnén dalSi montazni krok.

¢ Utadhnéte Sroub P12 pro zajisténi stability mechanismu.

(] Montazni ptirucka — strana 21

35. Montaz dilu P18

¢ Vlozte dil P18 do otvoru v uchopovacim mechanismu.

¢ Zajistéte jej dilem N9 podle ilustrace.

36. Montaz krytu B3

¢ Vlozte dil B3 do jednotky robota.

¢ Uijistéte se, Zze kabely jsou spravné usporadany a nebudou poskozeny.

37. Montaz uchopovace na télo robota

¢ Pripevnéte sestaveny uchopovac k hlavni konstrukci.

¢ Zajistéte jej pomoci samorezného Sroubu P12 a podlozky.
(] Montazni prirucka — strana 22

38. Montaz dila F6 a F7



¢ Vlozte dil F6 do F7 a poté jej namontujte do hlavni konstrukce.
¢ Ujistéte se, Ze jsou dily spravné zarovnany podle ilustrace.

¢ Zajistéte montaz samoreznym Sroubem P12 s podlozkou.

39. Montaz dilu E3

¢ Pripevnéte dil E3x2 k sestavené jednotce.
¢ Zajistéte jej pomoci Sroubli P12x4 s podlozkou.

¢ Dbejte na spravnou orientaci dilu E3 podle schématu.

(] Montazni ptirucka — strana 23

40. Vedeni kabeli a montaz dilu D2

¢ Protahnéte kabely pres dil D2.

¢ Pripevnéte dil pomoci samoreznych Sroubl P11x3.

41. Pfipojeni kabelt

¢ VloZte kabely podle ilustrace.
¢ Dbejte na spravnou orientaci kabeld.

¢ Pripojte kabely k desce P21 (cerny, oranzovy, Cerveny).

42. Montaz desky PC (P21)

¢ Pripevnéte desku P21 pomoci Sroubt P10x3.

43, Montaz dilu B2

¢ Umistéte dil B2 do sestavené jednotky.

* Zajistéte jej pomoci Sroubl P12 s podlozkou.

(] Montazni pfirucka — strana 24

44, Elektroinstalace

¢ Pripojte kabely podle schématu zapojeni.

# P¥i zasouvani konektord vénujte zvlastni pozornost jejich orientaci.



¢ Cerny kabel musi byt na pravé strané.
Leva strana — znazorniuje vedeni kabelll k motorim M1, M2, M3, M4.

Prava strana — ukazuje jejich usporadani a pfipojeni.

() Montazni ptirucka — strana 25

45. Upevnéni kabell

¢ Pripevnéte 3 svorky pro kabely (P20) podle ilustrace.
¢ Viozte kabely do svorek, aby bylo zajisténo jejich spravné vedeni a zabezpeceni.

Schéma zapojeni kabelll — znazoriuje zptisob jejich vedeni podél robotického ramene a
pfipojeni k motorim M1, M2, M3 a komponentu L.

Hotovy produkt

46. Finalni vzhled robota

@ llustrace znazoriiuje sestavené robotické rameno, pfipravené k provozu po dokonéeni
vSech montaznich krokd.

&% Gratulujeme! Robotické rameno je plné sestaveno a pfripraveno k pouiziti.

Dratovy ovladaci panel
1. Uvod do produktu:

Pomoci péti pak Ize ovladat robotické rameno:

¢ Pohyb nahoru a dolt

e Pohyb doleva a doprava

¢ Pfepina¢ ON/OFF pro ovladani vyhledavaciho svétla.

@ Ovladaci panel je pfipojen k hlavni jednotce pomoci 100cm plochého kabelu.

2. Nastroje, které muizZete potiebovat:

e Sroubovak
e Klesté na draty
e Klesté s dlouhymi celistmi

3. Seznam mechanickych ¢asti:



e P3 — PCB deska (1 ks)
¢ P1 — Kovova desticka (5 ks)
e P2 — Samofezné Srouby (3x10 mm) (9 ks)

4. Plastové dily:

e A — Modul ovladacich pak
e B — Ovladaci panel
e C — Zadni kryt ovladaciho panelu

5. Mechanicka montai:

@ Krok 1:
e Vlozte PCB desku (P3) do krytu (C) podle ilustrace.

e Ujistéte se, Ze paskovy kabel je spravné umistén a prochazi otvorem v krytu.

¢ Krok 2:
e Namontujte 5 kovovych desticek (P1) a zajistéte je Srouby (P2).

e Ujistéte se, Ze desticky jsou spravné umistény podle ilustrace — spravna konfigurace vlevo,

nespravna vpravo.

@ Krok 3:
e Vlozte plastové dily (A1-A5) do zakladny (B) podle ilustrace.

@ Krok 4:
¢ Pripevnéte horni ¢ast krytu pomoci 4 Sroubti (P2x4).

¥ Krok 5 — Hotovy produkt:
¢ Pfipevnéte dil (C) a zajistéte jej Srouby (P2).

Elektroinstalace a hotovy produkt

6. Elektroinstalace

¢ Vlozte bily konektor ovladace do sestaveného zarizeni podle ilustrace.
7. Hotovy produkt

e M1: Chapadlo (Gripper)

e M2: Pohyb zapésti (Wrist Motion)
e M3: Pohyb lokte (Elbow Motion)

e M4: Pohyb zakladny (Base Motion)



e M5: Rotace zakladny (Base Rotation)
¢ Vyhledavaci svétlo (Search Light)

Jak to funguje:
1. Stisknéte libovolnou paku na dratovém ovladaci pro spusténi pohybu.
2. NizZe je uvedeno 12 riznych pohybl robotického ramene:
o Chapadlo (Gripper): 0-1,77°
o Pohyb zapésti (Wrist Motion): 120°
o Pohyb lokte (Elbow Motion): 300°
o Pohyb zakladny (Base Motion): 180°
o Rotace zakladny (Base Rotation 1 & 2): 270°

o Vyhledavaci svétlo (Search Light)

Pracovni oblast a bezpecnost prevodovky
Pracovni oblast

e Maximalni dosah ramene: 15 palct
¢ Polomér pohybu: 12,6 palce

Bezpecnost prevodovky
4. Vsechny pét prevodovek je vybaveno ochrannym mechanismem.

o Pokud rameno dosahne svého maximalniho rozsahu (otevieni, zavieni,
spusténi nebo zvednuti) a uZivatel stale drzi tlacitko, ochranny mechanismus
se aktivuje pro ochranu prevodovky.

o Tento mechanismus vyddava charakteristicky zvuk ,,da, da, da“.

5. Pro prodlouzeni zZivotnosti prevodovky uvolnéte tlacitka ihned po uslySeni zvuku
ochrany.

Reseni problémi (Troubleshooting)
1. Ujistéte se, Ze vSechny kabely jsou spravné pfipojeny
o Zkontrolujte pfipojeni podle pokynli na stranach 23-24.

2. Pokud robotické rameno nefunguje nebo se chova neobvykle:



o Zkontrolujte pfipojeni kabeld ,,BATTERY“ a ,,GND* v dratovém ovladaci.
o Ujistéte se, Ze polarita baterii je spravna (viz strana 13).

3. Pokud se motory (M1, M2, M3, M4, M5) pohybuji opatnym smérem:
o Zkontrolujte zapojeni kabell podle navodu na stranach 23-24.

4. Pokud vyhledavaci svétlo (Search Light) nefunguje:

o Ujistéte se, zZe bily konektor ,,L“ je spravné pripojen.

Schéma zapojeni (Circuit Diagram)

@ Obrazek znazoriiuje:
e Schéma zapojeni robotického ramene (Robotic Arm)
¢ Schéma elektroinstalace dratového ovladace (Wired Control Box)

Dalsi bezpecnostni opatieni pro robotické rameno
PFi pouzivani baterii je nutné dbat zvySené opatrnosti a dodrZovat nasledujici pravidla:
1. Vkladejte baterie se spravnou polaritou (+/-).

2. Nikdy nezkratujte kontakty baterie, nerozebirejte je, nezahftivejte je ani je
nevhazujte do ohné — muze to zpUsobit tnik chemickych latek nebo explodovat.

3. Po pouziti baterie vyjméte.
4. Zabraite kontaktu baterii a bateriového pouzdra s vodou.

o Pokud se baterie namoci, ihned je vyjméte a osuste bateriové pouzdro
suchym hadrikem.

Dalsi doporuceni:

«” Vyménu baterii by mél provadét dospély nebo pod jeho dohledem.

«” Nepokousejte se nabijet jednorazové baterie! Pfred nabijenim vyjimatelnych
akumulatoru je vyjméte z pfristroje.

« Vyvarujte se zkratu bateriovych kontaktd nebo jejich pouzdra.

« Odstranujte vybité baterie, aby se predeslo uniku chemickych latek.

+ Nemichejte staré a nové baterie ani baterie rtiznych typu.

«” Nedoporuéuje se pouZivat rtutové nebo zinkové baterie v tomto zafizeni.



NAVOD NA POUZITIE SK

TXX-535

Robotické rameno

Sada robotického ramena s kablovym ovladanim
Montdazny a pouzZivatel'sky navod

BEZPECNOST PRI MONTAZI

Pre bezpecné zostavenie a pouzivanie tohto robota dodrziavajte nasledujuce pravidla:

@ Pozorne si preditajte navod na pouitie a uistite sa, Ze mu rozumiete pred zaciatkom
montaze. Postupujte podla pokynov, aby ste zabezpedili spravne zloZenie zariadenia.
@ Budte opatrni pri pouzivani nastrojov.

@ Niektoré suciastky mdzu byt malé, mat ostré hrany alebo byt vyrobené z kovu ¢&i skla.
e Suciastky uchovavajte mimo dosahu malych deti, aby sa zabranilo riziku prehltnutia
alebo poranenia.

¢ Ak dieta prehltne suéiastku alebo plastovy obal, okamzite vyhladajte lekara.

¢ Obaly a zvysné diely zlikvidujte tak, aby sa k nim deti nedostali.

@ Dodriiavajte pokyny tykajtce sa odvadzania tepla z komponentov, ktoré generuijt
teplo.

@ Montaz vykonavajte podla tohto navodu.

¢ Akékolvek upravy Specifikacie produktu (napr. zmena tlaku, pradu atd’.) mozu viest k
poruche alebo nehode.

@ Specifikacie, tvar a dalsie vlastnosti robotického ramena sa méiu zmenit bez
predchadzajticeho upozornenia.

UZITOCNE TIPY PRED MONTAZOU

@ Re:zanie suciastok
Pouzite modelarsky nozik na vyrezanie malych ¢asti z ramov. Po odrezani dielov odstrarite
zvysSné otrepy, aby boli hrany hladké.

@ rPouiivanie samoreznych skrutiek

Samorezné skrutky pri zavadzani vytvaraju vlastny zavit v materiali a upeviuju
komponenty.

e Ak skrutku utiahnete prili$ silno naraz, méze sa stat tazko otocitelnou alebo prasknut.
¢ Odporucéa sa postupné utahovanie: dotiahnite skrutku, potom mierne povolte a opat
dotiahnite. Tento postup opakujte, kym skrutka nebude pevne upevnena.

@ Spravny sposob utahovania skrutiek:



1. Dotiahnite skrutku.
2. Mierne povolte.
3. Znovu dotiahnite.

@ Utahovanie skrutiek a matic

¢ Ak skrutky a matice nie si dostatoéne dotiahnuté, mézu sa uvolnit poéas prevadzky
ramena a spdsobit vypadnutie stéiastok.

e Prili$né utiahnutie mdze sposobit deformaciu dielov, ¢o staZi ich pohyb alebo dokonca
znemozni montaz.

¢ Utiahnite skrutky a matice dostatocne pevne, ale nie nadmerne.

ZOZNAM MECHANICKYCH CASTI

Vsetky potrebné diely st uvedené v zozname mechanickych suciastok. To poméze priich
identifikacii a ulah¢i montaz.

¥ Obsah manualu

ROBOTICKE RAMENO

1. Uvod do Produktu .........ccceeeereecemenecenenesseenesneeseenne P.1
2. Nastroje, ktoré mézu byt potrebné .............cceeeuneee P.1

3. Zoznam mechanickych €asti ......cccceuciiiriiirnnnnccinnnns P.2

4. Plastove €asti .......eeeeeeiiiiiiiiiiiiiiiinnneninin e P.3
5. Mechanickda montaz ...........cccceviiiinnnnnnenenecninnnnn. P.5

OVLADACIA SKRINKA S KABLOM

1. UvOd dO Produktu .....cceeeeeeeseerseeesnnesseessnesseesseesseennne P.27
2. Nastroje, ktoré moézu byt potrebné .............cuueeeen... P.27

3. Zoznam mechanickych €asti ....cc.cceeeueeereenncereennnnnns P.27

4. Plastoveé €asti ......eeeeeeeiiiiiiiiiiiiiinnnnnnnniieaea, P.28
5. Mechanickd montaz ...........ccccoeviiiiinnnnnnnneeeecinnnnnn. P.28

Dalsie sekcie:

® AKO tO fUNGUJE ...cvrrrrrneniiiiiiirnnncsiinnirrennesssssnnneenanees P.31
e RieSenie problémov ........ccccceiiiiirrneniiiiniinnenninnn P.33

o Elektricka schéma .......cccoeeeiiiiiiiiiiiiiiiinniiiniinninnnnnnnn P.33



ROBOTICKE RAMENO
1. Uvod do produktu:

Robotické rameno umoiiuje ovladanie uchopovacieho mechanizmu a ponuka:

Pohyb zapastia v rozsahu 120°
Pohyb lakta v rozsahu 300°
Otocenie zakladne o 270°
Vertikalny pohyb 15 palcov

Horizontalny dosah 12,6 palca

® & 6 6 o o

Maximalnu nosnost 100 g

Dalsie funkcie:
e Vstavané osvetlenie v uchopovaci
e Zvukovy signal upozornujtci na pretazenie prevodovky vo vsetkych piatich motoroch na
ochranu pred poskodenim.

@ Maximalna nosnost: 100 g
“. Rozmery: 9" dizka x 6,3" Sirka x 15" vyska
8% Hmotnost: 658 g
Pozadované napajanie: 4x batéria typu D (nie su stuc¢astou balenia).

2. Nastroje, ktoré mdzu byt potrebné:

Dlhé klieste
& Boiné stiepacie klieste
4 Skrutkovac
Batérie typu ,,D“ (4 ks)

3. Zoznam mechanickych ¢asti
Motory:

¢ P1- Motor (M4, M5) — 2 ks (Oranzovy, Cierny)
¢ P2 - Motor (M2, M3) — 2 ks (Modry, Cierny)
¢ P3 - Motor (M1) — 1 ks (Zlty, Cierny)

Ozubené kolesa:
{ P4 — Ozubené koleso 32T (Biele) — 1 ks
{ P5 — Ozubené koleso 32T (Modré) — 5 ks

& P6 — Vystupné ozubené koleso 10T (Biele) — 15 ks
& P7 — Vystupné ozubené koleso 10T (Modré) — 4 ks



Hriadele:

P8 — Okruhly hriadel — 9 ks
P9 — Okruhly hriadel — 4 ks

Skrutky:

P10 — Samorezna skrutka (2,3x7) — 16 ks

P11 - Samorezna skrutka (2x10) — 19 ks

P12 - Samorezna skrutka s podlozkou (2,6x6) — 10 ks
P13 — Strojova skrutka (2,6x8) — 10 ks

Matice a podlozky:

P14 — Matica — 16 ks
P15 - Podlozka — 3 ks

Konektory a vodice:

Y P16 - Konektor batérie s vodicom — 1 ks
Y P17 - Konektor batérie so zastrckou — 2 ks
Y P18 - LED diéda s vodicom — 1 ks

4. Plastové casti

% Sady plastovych prvkov:
¢ A -2 sady (zobrazené v schéme)

¢ B -1 sada (zobrazena v schéme)

¥ Dalsie komponenty:
¢ P19 - Pena (Cierna) — 2 ks
¢ P20 - Drziak vodicov — 3 ks

¢ P21 -PCBdoska—1ks

Schémy plastovych casti

¥ Sady plastovych prvkov oznacené pismenami:

¢ N - Obsahuje prevodové mechanizmy, pruziny a upeviovacie prvky.
¢ D - Krycie prvky a ochranné puzdro mechanizmov.

¢ E - Casti ramena, vratane pacok a drziakov.
.

F — Kryt a montazne prvky pre pohyblivé casti.



¥ Tieto komponenty su klG¢éové pre montaz robotického ramena, preto sa odporuéa ich
starostliva priprava pred zacatim skladania.

5. Mechanicka montaz

1. Montaz prevodovky pre M4 - M5

¢ Vloite matice (P14 x4) do plastovej €asti (A2) podla ilustracie.
Spravne umiestnenie matic — podla oznacenia v schéme.

X Nespravne umiestnenie matic — moze sposobit chyby pri montazi.

2. Montaz ozubenych kolies

¢ VloZte modré ozubené koleso (P6) do ozubeného kolesa (P5).
¢ Zmontujte diely (P8x2, P5, P6, P4x3) podla ilustracie.

¥ Upozornenie!
Pozrite si podrobnu schému, aby ste zabezpedili spravnu orientdciu a poradie montaze
ozubenych kolies.

3. Montaz motora

¢ Prevlecte vodice motora (P1) cez otvor v kryte.

¢ Umiestnite motor (P1) do €asti (A2), pri€om svorky musia byt smerované nadol.

Spravna poloha motora — svorky smeruju nadol.

X Nespravna poloha motora — moze spdsobit problémy pri montazi.

4. Montaz krytu

A\ Upozornenie: Matica P14 sa modZe uvolnit — uistite sa, Ze je spravne upevnena pred
dalSim montaznym krokom.

¢ Pripojte ¢ast (A1) k zostavenej jednotke a upevnite ju pomocou samoreznych skrutiek
(P11 x3).

¢ Zaistite vodice motora podla ilustracie.

@ Opakujte kroky 1-4, aby ste vytvorili druht sadu pre M4 a M5.

5. Montaz prevodovky pre M3



¢ Opakujte kroky 1-2 ako pri predchadzajticej montazi prevodovky.
¢ Vlozte matice (P14 x4) do plastovej casti (A2) podla ilustracie.

Spravne umiestnenie matic — podla schémy.

X Nespravne umiestnenie matic — moze viest k chybam pri montazi.

6. Montaz ozubenych kolies

¢ VloZte modré ozubené koleso (P6) do modrého ozubeného kolesa (P5).

¢ Zmontujte diely (P8x2, P5, P6, P4x3) podla ilustracie.

¥ Upozornenie!
Uistite sa, Ze ozubené kolesa st umiestnené v spravnom poradi, podla zobrazenej schémy.

7. Montaz motora (P2) do prevodovky M3

¢ Prevlecte vodice motora (P2) cez otvor v kryte.

¢ Umiestnite motor (P2) do &asti (A2), pricom svorky musia byt smerované nadol.

Spravna poloha motora — svorky smeruju nadol.
X Nespréavna poloha motora — mdze sposobit problémy pri montazi.

8. Montaz krytu prevodovky

A\ Upozornenie: Matica P14 sa mdze uvolnit — uistite sa, Ze je spravne upevnena pred
dalSim montaznym krokom.

¢ Pripojte Cast (A1) k zostavenej jednotke a upevnite ju pomocou samoreznych skrutiek
(P11 x3).

¢ Zaistite vodi¢e motora podla ilustracie.
@ Dokonéena prevodovka pre M3 — 1 ks (X1 M3).
9. Montaz prevodovky pre M2

¢ Opakujte kroky 1-2 ako pri predchadzajticej montazi prevodovky.
¢ Vlozte matice (P14 x4) do plastovej casti (A2) podla ilustracie.

Spravne umiestnenie matic — podl'a schémy.
X Nespravne umiestnenie matic — moze viest k chybam pri montazi.



10. Montaz ozubenych kolies

¢ Spojte biele ozubené koleso (P7) s modrym ozubenym kolesom (P5).
¢ Zmontujte diely (P8x2, P5, P7, P4x3) podla ilustracie.

¥ Upozornenie!
Uistite sa, Ze ozubené kolesa su usporiadané v spravnom poradi podla schémy.

11. Montaz motora (P2) do prevodovky M2

¢ Opakujte kroky 7 a 8 ako pri predchadzajucej montazi motora.
¢ Prevlecte vodice motora (P2) cez otvor v kryte.

¢ Umiestnite motor (P2) do ¢asti (A2), pricom svorky musia byt smerované nadol.

Spravna poloha motora — svorky smeruju nadol.

X Nespravna poloha motora — moze spdsobit problémy pri montazi.

12. Montaz krytu prevodovky

A\ Upozornenie: Matica P14 sa mdZe uvolnit — uistite sa, Ze je spravne upevnena pred
dalsim montaznym krokom.

¢ Pripojte Cast (A1) k zostavenej jednotke a upevnite ju pomocou samoreznych skrutiek
(P11 x3).

¢ Zaistite vodice motora podla ilustracie.

@ Dokonéena prevodovka pre M2 — 1 ks (X1 M2).

13. Konfiguracia motorov

@ Schéma zapojenia vodicov pre motory:

¢ M2 ("Biela") — Vodiée: Modry, Cierny

¢ M3 ("Modra") - Vodiée: Modry, Cierny

¢ M4 ("Modra") — Vodice: Oranzovy, Cierny
S

M5 ("Modra") — Vodiée: Oranzovy, Cierny

14. Montaz casti B1 do zakladne (D1)

¢ Vlozte casti (B1x3) do prvku (D1) podla ilustracie.

¢ Pohlad zboku ukazuje spravny sposob osadenia dielov.



15. Montaz jednotky M5

¢ Vloite zostavenu jednotku (M5) do zakladne podla ilustracie.
* Uistite sa, Ze vodie su spravne usporiadané — ¢ierny a oranZovy vodi¢ musia byt
nasmerované podla schémy.

16. Montaz batériovych terminalov

¢ Ohnite termindly (P16) podla ilustracie.
¢ Vloite terminaly (P17 a P16) do dielu (D1) — venujte zvlastnu pozornost ich orientécii.

A\ DOLEZITE! Vystupok musi byt otoéeny smerom k batériam!

17. Upevnenie vodicov

¢ Umiestnite vodice do drziakov, aby ste ich zabezpecili.
¢ Uistite sa, Ze vodice su spravne vedené, aby ste predisli poSkodeniu alebo ruseniu pri

prevadzke zariadenia.

18. Upevnenie vodi¢ov a montaz casti F1

¢ Usporiadajte vodice podla ilustracie.

¢ Pripojte Cast (F1) k zostavenej jednotke a upevnite ju samoreznymi skrutkami (P11 x3).

19. Instalacia batérii

¢ Vlozte 4 batérie typu "D" do zostavenej jednotky.

¢ Uistite sa, Ze batérie su spravne umiestnené v sulade s oznaceniami polarity.

20. Montaz c¢asti F7 a D3
1. Otocte ¢ast (F7) o 180° a vloZte ju do Easti (D3).

2. Namontujte (D3) do zostavenej jednotky a upevnite ju samoreznou skrutkou (P12) a
podlozkou (P15).

21. Montaz casti F4 na M4



¢ Pripojte Cast (F4) a upevnite ju pomocou dielov (P15x2 a P13x2).

¢ Dbajte na spravnu orientaciu podla ilustracie.

Spravna montaz — podla obrazka.

X Nespravna montaz — moze viest k porucham pri prevadzke.

@ M4: Vodice &ierny a oraniovy — uistite sa, e st spravne vedené.

22. Montaz jednotky na zakladiu

¢ Pripojte zostavenu jednotku podla ilustracie.

¢ Upevnenie zaistite dielmi (P10x4), pricom sa uistite, Ze vSetky skrutky st pevne
utiahnuté.

23. Montaz casti M2, M3 a E1

¢ Zostavte prvky (M2, M3, E1x2) a upevnite ich pomocou dielov (P13x8).

¢ Dbajte na orientaciu motorov podla schémy:

Spravna montaz: Cierne a modré vodice st spravne umiestnené.

X Nespravna montaz: Nespravne usporiadané vodi¢e mdzu spdsobit chyby pri prevadzke.

24. Montaz ¢asti F2 a F3

¢ Zostavte diely (F2 a F3) a pripevnite ich k jednotke (M2 a M3).
¢ Zabezpecte ich skrutkami (P11) a uistite sa, Ze su spravne upevnené.

¢ Dbajte na orientaciu — skrutky (P10x4) musia byt spravne usporiadané, aby bola
zaistena stabilita.

25. Montaz ¢asti E2

¢ Vlozte diel (E2) do zostavenej jednotky.
¢ Upevnenie zabezpecte samoreznymi skrutkami (P12x4) spolu s podlozkami.

¢ Uistite sa, Ze rameno robota je spravne upevnené a ma plny rozsah pohybu.

26. Montaz prevodovky pre uchopovac (M1)

¢ Vlozte okruhle hriadele (P8 a P9) do casti (N1).
¢ Vlozte prevodovky (P4x3, P5 a P6) podla ilustracie.



¢ Dbajte na spravnu orientaciu zubov prevodovky — pozrite si podrobny nakres v dolnej
Casti stranky.

27. Umiestnenie motora (P3)

¢ Umiestnite motor (P3) podla ilustracie.

¢ Pripojte vodice (Cierny a Zlty) na prisluSné miesta.

28. Montaz casti F5

¢ Vloizte &ast (F5) do zostaveného modulu.

29. Uzavretie krytu

¢ Zakryte zostavu dielom (N2) a upevnite ho skrutkami (P10x4).
¢ Otocte modul o 180° pre lepsi pristup a dotiahnutie skrutiek.

30. Montaz ramena uchopovaca

Krok 1:
¢ Spojte diel (P19) s dielmi (N3 a N4) podla ilustracie.

Krok 2:

¢ Pripojte zostavené prvky k hlavnej konstrukcii robota.

31. Nastavenie prevodovky a osi

Krok 1:
¢ VloZte ozubené kolesa (N5 a N6) a zaistite ich skrutkou (P10).

¢ Otocte modul o 180° pre ulahéenie montaze.

Krok 2:
¢ Nainstalujte skrutky (P12) a skontrolujte, ¢i mechanizmus pracuje plynulo.
=} DOLEZITE!

¢ Vzdialenosti bodov A a B musia byt rovnaké vzhladom na stred, aby mechanizmus
spravne fungoval.
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32. Montaz prvku N8

Krok 1:

¢ Pripevnite ¢ast N8 k mechanizmu uchopovaca.

Krok 2:

¢ Zaistite skrutkami P12, ako je znazornené na obrazku.

33. Upevnenie pruziny

Krok 1:

¢ Pripojte pruzinu N6 ku konstrukcii ramena.

Krok 2:

¢ Upevnite pruzinu skrutkou P12 a uistite sa, Ze je spravne napnuta.

34. Otocenie o0 180° a upevnenie

¢ Otocte rameno robota o 180°, aby ste ulahcili dalSiu montaz.

¢ Dotiahnite skrutku P12, aby ste zabezpecili stabilitu mechanizmu.
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35. Montaz prvku P18

¢ Vilozte diel P18 do otvoru v mechanizme uchopovaca.

¢ Zaistite ho prvkom N9, ako je znazornené na obrazku.

36. Montaz krytu B3

¢ Vlozte diel B3 do jednotky robota.

¢ Uistite sa, Ze vodice su spravne usporiadané a nebudu poskodené.

37. Montaz uchopovaca na telo robota

¢ Pripojte zostaveny uchopovac k hlavnej konstrukcii.

¢ Upevnite ho pomocou samoreznej skrutky P12 a podlozky.
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38.

Montaz prvkov F6 a F7

¢ Vioite diel F6 do F7, a potom ho nainstalujte na hlavnu konstrukciu.

¢ Uistite sa, Ze diely su spravne zarovnané podla ilustracie.

¢ Zaistite ich samoreznou skrutkou P12 s podlozkou.

39.

Montaz prvku E3

¢ Pripojte diel E3x2 k zostavenej jednotke.

¢ Upevnite ho pomocou skrutiek P12x4 s podlozkou.

¢ Dbajte na spravnu orientdciu casti E3 podla obrazka.
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40.

Prevedenie vodicov a montaz dielu D2

¢ Prevlecte vodice cez diel D2.

¢ Upevnite diel pomocou samoreznych skrutiek P11x3.

41.

Pripojenie vodicov

¢ Zasunte vodice podla ilustracie.

¢ Dbajte na ich spravnu orientaciu.

¢ Pripojte vodice k doske P21 (Cierny, oranZovy, cerveny).

42.

43,

Montaz dosky PC (P21)

Upevnite dosku P21 pomocou skrutiek P10x3.

Montaz dielu B2

¢ Viozte diel B2 do zostavenej jednotky.

¢ Zaistite ho pomocou skrutiek P12 s podlozkou.
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44, Kabelaz

¢ Pripojte vodic¢e podla schémy zapojenia.
¢ Pri pripajani konektorov dbajte na ich spravnu orientaciu.

+ Cierny vodi¢ musi byt na pravej strane.

Pohlad z l'avej strany — ukazuje sposob vedenia kablov pre motory M1, M2, M3, M4.
Pohlad z pravej strany — znazornuje ich usporiadanie a pripojenie.
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45. Upevnenie kablov

¢ Pripojte 3 klipy na kable (P20) podla ilustracie.
¢ Vlozte kable do klipov, aby ste zabezpecili ich spravne vedenie a upevnenie.

Schéma zapojenia kablov — znazortiuje spdsob ich vedenia pozdiz ramena robota s
pripojenim k motorom M1, M2, M3 a komponentu L.

Hotovy produkt

46. Finalny vzhlad robota

l=4 llustracia znazornuje zmontované rameno robota pripravené na pouzitie po dokonceni
vSetkych montaznych krokov.

&= Gratulujeme! Rameno robota je tplne zostavené a pripravené na pouzivanie.

Drotovy ovladaci panel
1. Uvod k produktu

Pomocou piatich pak mézZete ovladat rameno robota:
e Pohyby hore a dole

¢ Pohyby dolava a doprava

e Prepinac zapnut/vypnut ovlada hladacie svetlo

% Panel ovladania sa pripaja k hlavnej jednotke pomocou 100 cm plochého kabla.

2. Naradie, ktoré modzete potrebovat:



e Skrutkovac
¢ KliesSte na strihanie kablov
¢ DIhé pinzety

3. Zoznam mechanickych dielov:

e P3 — Doska PCB (1 ks)
¢ P1 - Kovova platia (5 ks)
¢ P2 — Samorezné skrutky (3x10 mm) (9 ks)

4. Plastové diely:

e A — Modul ovladacich pak
¢ B — Ovladaci panel
e C—Zadny kryt ovladacieho panela

5. Mechanicka montaz

¢ Krok 1:
e Viozte dosku PCB (P3) do krytu (C) podla ilustracie.
e Uistite sa, Ze pdas kablov je spravne usporiadany a prechadza vyrezom v kryte.

¢ Krok 2:
e Namontujte 5 kovovych platni (P1) a upevnite ich skrutkami (P2).
e Uistite sa, Ze su spravne umiestnené — spravna konfigurdcia vlavo, nespravna vpravo.

¢ Krok 3:
e Vlozte plastové prvky (A1-A5) do zakladne (B) podla ilustracie.

¢ Krok 4:
e Pripojte hornu ¢ast krytu pomocou 4 skrutiek (P2x4).

¢ Krok 5 — Hotovy produkt:
e Pripojte zadnu ¢ast (C) a upevnite ju skrutkami (P2).

Kabelaz a hotovy produkt
6. Kabelaz

¢ Pripojte biely konektor ovladaca k zostavenému zariadeniu podla ilustracie.



7. Hotovy produkt

e M1: Uchopovac (Gripper)

e M2: Pohyb zapastia (Wrist Motion)

e M3: Pohyb lakta (Elbow Motion)

e M4: Pohyb zakladne (Base Motion)

e M5: Rotdcia zakladne (Base Rotation)

e Search Light: Pracovné svetlo

Ako to funguje?

1. Stlacte ktorukolvek paku na ovladaci, aby ste aktivovali pohyb.

2. 12 roznych pohybov ramena robota:

@)

Uchopovac (Gripper): 0 - 1,77°

Pohyb zapastia (Wrist Motion): 120°

Pohyb lakta (EIlbow Motion): 300°

Pohyb zakladne (Base Motion): 180°

Rotacia zakladne (Base Rotation 1 & 2): 270°

Pracovné svetlo (Search Light)

Pracovna oblast a zabezpeéenie prevodovky

Pracovna oblast

e Maximalny dosah ramena: 15 palcov

® Polomer p6sobenia: 12,6 palca

Bezpecnost prevodoviek

¢ Vsetkych piat prevodoviek ma bezpeénostny mechanizmus:

e Ak rameno dosiahne maximalnu polohu (otvorenie, zatvorenie, spustenie alebo
zdvihnutie) a pouiivatel stdle drzi tlacidlo, aktivuje sa ochranny mechanizmus na

ochranu prevodovky.

¢ Tento mechanizmus vydava charakteristicky zvuk ,,da, da, da“.

¢ Aby ste prediZili Zivotnost prevodovky, uvolnite tla¢idla hned po pocuti zvuku

ochrany.



RieSenie problémov (Troubleshooting)
1. Skontrolujte, ¢i su vSetky vodice spravne pripojené:
o Pozrite si schému zapojenia na stranach 23-24.
2. Ak rameno robota nefunguje alebo pracuje nespravne:
o Skontrolujte pripojenie vodi¢ov ,,BATTERY" a ,,GND” v ovladaci.
o Uistite sa, Ze polarita batérii je spravna (pozri strana 13).
3. Ak motory (M1, M2, M3, M4, M5) pracuju opacne:
o Skontrolujte zapojenie vodicov podla schémy na stranach 23-24.
4. Ak nefunguje pracovné svetlo (Search Light):

o Skontrolujte, ¢i je biely konektor ,,L“ spravne pripojeny.

Schéma zapojenia (Circuit Diagram)

@ Obrazok znazoriiuje:
e Schému zapojenia ramena robota (Robotic Arm)
¢ Schému kabelaze drotového ovladaca (Wired Control Box)

Dopliujuce bezpecnostné opatrenia pri pouzivani batérii
1. Vkladajte batérie spravnou polaritou (+/-).

2. Nevytvarajte skrat, nerozoberajte, nezohrievajte a nehadzte batérie do ohfia — moze
to spdsobit unik chemikalii alebo vybuch.

3. Po pouziti batérie vyberte.

4. Zabrante kontaktu batérii s vodou. Ak sa batérie namocia, okamzite ich vyberte a
vysuste.

DélezZité odporucania

«” Vymenu batérii by mal vykonavat dospely alebo pod dohladom dospelej osoby.
«” Nepokusajte sa nabijat jednorazové batérie!

«” Nemiesajte staré a nové batérie ani batérie roznych typov.

«” Nepouzivajte batérie na baze ortuti.



HASZNALATI UTMUTATO HU

TXX-535

Robotkar

Vezetékes vezérlésl robotkar készlet
Osszeszerelési és hasznalati Utmutatd

BIZTONSAGI FIGYELMEZTETESEK AZ OSSZESZERELES SORAN

A robotkar biztonsagos 6sszeszerelése és hasznalata érdekében tartsa be az aldbbi
szabdlyokat:

@ Olvassa el figyelmesen a hasznalati Gtmutatét, és gy6z6djon meg réla, hogy
megértette, mieldtt elkezdi az 6sszeszerelést. A megfelel6 6sszeszerelés érdekében kdvesse
az utasitasokat.

@ Legyen 6vatos a szerszamok hasznalata kdzben.

@ Egyes alkatrészek kicsik, éles szélekkel rendelkezhetnek, vagy fémbél és iivegbdl
késziilhetnek.

» Az alkatrészeket dvatosan kezelje, kiilonosen kisgyermekek kozelében, hogy elkeriilje a
lenyelést vagy sériilést.

* Ha egy gyermek véletleniil lenyel egy alkatrészt vagy mlianyag zacskét, azonnal forduljon
orvoshoz.

* Gy6z6djon meg réla, hogy a csomagolas megfelel6en megsemmisitésre keriilt, és nem
elérhetd gyermekek szamara.

777

@ Tartsa be a héelvezetésre vonatkozé elGirasokat a hét termeld alkatrészek esetében.
@ A:z 6sszeszerelést kizarélag az Gtmutaté szerint végezze.

¢ A termék miiszaki specifikacidinak mddositasa (pl. nyomasellenallds, aramer6sség stb.)
meghibasoddashoz vagy balesethez vezethet.

@ A robotkar specifikacioi, alakja és egyéb jellemzdi el6zetes értesités nélkiil
megvaltozhatnak.

HASZNOS TIPPEK AZ OSSZESZERELES ELOTT

@ Alkatrészek levagasa
Haszndljon modellkést, hogy kivagja a kis alkatrészeket a keretbdl. A sima szélek érdekében
tavolitsa el a maradék sorjakat.

@ Onmetsz6 csavarok hasznalata
Az 6nmetszd csavarok a fa csavarokhoz hasonléan menetet vagnak a miianyagba, mikdzben
az alkatrészeket rogzitik.



¢ Ne huzza tul er6sen a csavart egyetlen mozdulattal, mert nehezen csavarhatova valhat

vagy eltorhet.
* Fokozatosan hlizza meg a csavart — hlzza be a végéig, majd lazitsa meg kissé, és Ujra huzza
meg. Ezt ismételje, amig teljesen rogzitett.

@ Helyes csavarozasi modszer:
1. Huzza be a csavart.
2. Kissé lazitsa meg.
3. Huzza meg ujra.

@ Csavarok és anyak meghtzasa

* Ha a csavarok és anydak nem elég szorosak, a robotkar mikodése kdzben meglazulhatnak,
ami alkatrészek levalasahoz vezethet.

e A tul er6s meghuzas deformalhatja az alkatrészeket, és akadalyozhatja a mozgast vagy az
Osszeszerelést.

¢ HUzza meg szorosan a csavarokat, de ne vigye tulzasba.

MECHANIKAI ALKATRESZLISTA

Minden sziikséges alkatrész megtaldlhaté az alkatrészlistdban, amely segithet az
azonositasban és az 6sszeszerelésben.
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ROBOTKAR

1. Termékismerteto

A robotkar vezérelhet6 fogomechanizmussal rendelkezik, amely nyithatd és zarhato,
tovabba biztositja a kovetkezd mozgasokat:

Csuklé mozgas: 120 fokos tartomany
Konyok mozgas: 300 fokos tartomany
Alap forgas: 270 fok

Fliggbleges mozgas: 15 hiivelyk

Vizszintes hatétavolsag: 12,6 hiivelyk

® & 6 o6 o o

Maximalis terhelhet6ség: 100 g

Tovabbi funkciok:
 Beépitett fényforras a fogéban
* Hangjelzés minden 6t motorban fellépé fogaskerékprobléma esetén, hogy megel6zze a
sériiléseket és meghibdsodasokat.

@ Maximalis teherbiras: 100 g
“. Meéretek: 9" Hossz x 6.3" Szélesség x 15" Magassag
&% Suly: 658 g

Sziikséges aramforras: 4 x D tipusu elem (nem tartozék).

2. Sziikséges szerszamok

Hosszu cs6ri fogo
& Oldalcsipé fogd
§ Csavarhuzoé
D tipusu elemek (4 db)

3. Mechanikai alkatrészlista

Motorok:



¢ P1- Motor (M4, M5) — 2 db (Narancssarga, Fekete)
¢ P2 - Motor (M2, M3) — 2 db (Kék, Fekete)
¢ P3 - Motor (M1) - 1 db (Sarga, Fekete)

Fogaskerekek:

& P4 - 32T fogaskerék (Fehér) — 1 db

& P5 — 32T fogaskerék (Kék) — 5 db

£ P6 — 10T kimeneti fogaskerék (Fehér) — 15 db
£ P7 — 10T kimeneti fogaskerék (Kék) — 4 db

Tengelyek:

P8 — Kerek tengely — 9 db
P9 — Kerek tengely — 4 db

Csavarok:

P10 — Onmetsz6 csavar (2,3x7) — 16 db

P11 — Onmetsz6 csavar (2x10) — 19 db

P12 — Onmetsz6 csavar alatéttel (2,6x6) — 10 db
P13 — Gépcsavar (2,6x8) — 10 db

Anyak és alatétek:
P14 - Anya-16db
P15 - Alatét -3 db
Csatlakozok és vezetékek:
¥ P16 — Akkumulator csatlakozo vezetékkel — 1 db

Y P17 — Akkumulator csatlakozé dugéval — 2 db
¥ P18 - LED didoda vezetékkel — 1 db

4. M{ianyag alkatrészek

« Miianyag alkatrészkészletek:
¢ A -2 készlet (a rajzon lathatéo mddon)

¢ B-1Kkészlet (a rajzon Idthaté mddon)

¢ Tovabbi alkatrészek:

¢ P19 - Szivacs (fekete) — 2 db
¢ P20 — Kabelrogzité — 3 db

¢ P21 -PCBlapka-1db



Mianyag alkatrészek — Diagramok

@ A mianyag alkatrészkészletek betiikodjai:

¢ N - Tartalmazza a hajtdém{i mechanizmusokat, rugékat és rogzit6elemeket.
¢ D - Burkolati és védémechanizmus elemek.

¢ E - Arobotkar részei, beleértve a karokat és tartéelemeket.

.

F — Burkolatok és szerelési elemek a mozgé részekhez.

@ Ezek az alkatrészek kulcsfontossagtak a robotkar dsszeszereléséhez, ezért ajanlott
gondosan el6késziteni 6ket az 6sszeszerelés megkezdése elott.

5. Mechanikai 6sszeszerelés

1. Hajtomli 6sszeszerelése M4 és M5 szamara

¢ Helyezze be az P14 (4 db) anyakat a miianyag A2 részbe az dbra szerint.
Helyes anya elhelyezés — a rajzon jel6lt médon.

X Helytelen elhelyezés — 6sszeszerelési hibakat okozhat.

2. Fogaskerekek dsszeszerelése

¢ Helyezze be a kék P6 fogaskereket a P5 fogaskerékbe.

¢ Szerelje 6ssze az elemeket (P8x2, P5, P6, P4x3) az dbra szerint.

¢ Figyelem!
Ellenérizze a részletes rajzot, hogy a fogaskerekek megfelel6 sorrendben és orientaciéban
legyenek.

3. Motor dsszeszerelése

* Vezesse at a motorvezetéket (P1) a haz nyilasan.
¢ Helyezze be a motort (P1) az A2 részbe, ugy, hogy a csatlakozdk lefelé nézzenek.
Helyes motorpozicié — csatlakozok lefelé.

X Helytelen motorpozicio — 0sszeszerelési problémakhoz vezethet.

4. Burkolat 6sszeszerelése

e

A\ Figyelmeztetés: Az P14 anya meglazulhat — gy6z6djon meg réla, hogy megfeleléen
rogzitette, miel6tt folytatna az 6sszeszerelést.



¢ Rogzitse az Al részt a szerelt egységhez 6nmetsz6 csavarokkal (P11 x3).
¢ Biztositsa a motorvezetékeket az abra szerint.
¢ Ismételje meg az 1-4. |épéseket a M4 és M5 masodik egységének dsszeszereléséhez.

5. Hajtdm(i 6sszeszerelése M3 szamara

¢ Ismételje meg az 1-2. |épéseket, mint az el6z6 hajtdmi Gsszeszerelésnél.
¢ Helyezze be az P14 (4 db) anyakat a miianyag A2 részbe az dbra szerint.
Helyes anya elhelyezés — a rajzon jel6lt médon.

X Helytelen elhelyezés — 6sszeszerelési hibakat okozhat.

6. Fogaskerekek G6sszeszerelése

¢ Helyezze be a kék P6 fogaskereket a kék P5 fogaskerékbe.

¢ Szerelje 6ssze az elemeket (P8x2, P5, P6, P4x3) az abra szerint.

¢ Figyelem!
Gy6z6djon meg réla, hogy a fogaskerekek megfelel6 sorrendben és tajolasban vannak.

7. Motor Osszeszerelése (P2) az M3 hajtomiihé6z

* Vezesse at a motorvezetéket (P2) a haz nyilasan.

¢ Helyezze be a motort (P2) az A2 részbe, ugy, hogy a csatlakozdk lefelé nézzenek.
Helyes motorpozicié — csatlakozdk lefelé.

X Helytelen motorpozicié — dsszeszerelési problémakhoz vezethet.

8. Hajtomli burkolatanak osszeszerelése

A\ Figyelmeztetés: Az P14 anya meglazulhat — gy6z6djon meg réla, hogy megfelel6en
rogzitette, miel6tt folytatna az 6sszeszerelést.

¢ Rogzitse az Al részt a szerelt egységhez 6nmetsz6 csavarokkal (P11 x3).

¢ Biztositsa a motorvezetékeket az abra szerint.

@ A M3 hajtomi teljesen 6sszeszerelve — 1 db (X1 M3).

9. Hajtdm(i 6sszeszerelése M2 szamara

¢ Ismételje meg az 1-2. lépéseket, mint az el6z6 hajtdm dsszeszerelésnél.

¢ Helyezze be az P14 (4 db) anyakat a m(ianyag A2 részbe az dbra szerint.



Helyes anya elhelyezés — a rajzon jel6lt médon.

X Helytelen elhelyezés — 6sszeszerelési hibakat okozhat.

10. Fogaskerekek Osszeszerelése

¢ |lllessze 6ssze a fehér P7 fogaskereket a kék P5 fogaskerékkel.

¢ Szerelje 6ssze az elemeket (P8x2, P5, P7, P4x3) az abra szerint.

¢ Figyelem!
Gy6z6djon meg réla, hogy a fogaskerekek megfelel6 sorrendben és tajolasban vannak.

11. Motor 6sszeszerelése (P2) az M2 hajtomiihoz

¢ Ismételje meg a 7. és 8. lépéseket, mint az el6z6 motor 6sszeszerelésnél.

* \ezesse at a motorvezetéket (P2) a haz nyildsan.

¢ Helyezze be a motort (P2) az A2 részbe, ugy, hogy a csatlakozdk lefelé nézzenek.
Helyes motorpozicié — csatlakozok lefelé.

X Helytelen motorpozicié — dsszeszerelési problémékhoz vezethet.

12. Hajtomi burkolatanak 6sszeszerelése

A\ Figyelmeztetés: Az P14 anya meglazulhat — gy6z6djon meg réla, hogy megfeleléen
rogzitette, miel6tt folytatna az 6sszeszerelést.

¢ Rogzitse az Al részt a szerelt egységhez 6nmetsz6 csavarokkal (P11 x3).
¢ Biztositsa a motorvezetékeket az dbra szerint.
@ A M2 hajtémli teljesen 6sszeszerelve — 1 db (X1 M2).

13. Motorok konfiguralasa

@ A motorok vezetékeinek bekotési rajza:

¢ M2 ("Fehér") — Vezetékek: Kék, Fekete

¢ M3 ("Kék") — Vezetékek: Kék, Fekete

* M4 ("Kék") — Vezetékek: Narancssarga, Fekete

* M5 ("Kék") — Vezetékek: Narancssarga, Fekete

14. B1 alkatrész beépitése az alapba (D1)



¢ Helyezze be a (B1x3) alkatrészeket a (D1) elembe az dbra szerint.

¢ Az oldalnézet mutatja az alkatrészek helyes elhelyezését.

15. M5 egység beépitése

¢ Helyezze be a teljesen dsszeszerelt M5 egységet az alapba az abra szerint.

¢ GyG6z6djon meg réla, hogy a vezetékek helyesen vannak elrendezve — a fekete és
narancssarga vezetékeknek az dbran jelolt modon kell elhelyezkednilik.

16. Akkumulator csatlakozdk beszerelése

¢ Hajlitsa meg a csatlakozékat (P16) az dbra szerint.
¢ Helyezze be a csatlakozékat (P17 és P16) a (D1) elembe — ligyeljen a helyes irdnyra.

/A FONTOS! A fémcsucsnak az akkumulator felé kell néznie!

17. Kabelek rogzitése

¢ Rogzitse a vezetékeket a tartokba a biztonsagos elhelyezés érdekében.

¢ GyG6z26djon meg réla, hogy a vezetékek helyesen vannak elvezetve, hogy elkeriilje a
sériléseket vagy a miikodési hibakat.

18. Kabelek rogzitése és az F1 alkatrész beszerelése

¢ Helyezze el a vezetékeket az abra szerint.

* Rogzitse az F1 részt az 6sszeszerelt egységhez 6nmetsz6 csavarokkal (P11 x3).

19. Akkumulatorok beszerelése

¢ Helyezzen be 4 db "D" tipusu akkumulatort a szerelt egységbe.

e’

¢ Gy6z6djon meg réla, hogy az akkumulatorokat helyesen tajolta a polaritasjelélések
szerint.

20. F7 és D3 alkatrészek osszeszerelése
1. Forditsa meg az (F7) alkatrészt 180°-kal és helyezze be a (D3) részbe.

2. Szerelje be a (D3) elemet a szerelt egységbe és rogzitse egy 6nmetsz6 csavarral (P12)
és egy alatéttel (P15).



21. F4 alkatrész beépitése az M4 egységbe

¢ Rogzitse az (F4) részt és rogzitse az alabbi elemekkel: (P15x2 és P13x2).
¢ Ugyeljen a megfelel6 orientaciéra az abra szerint.

Helyes Osszeszerelés — az dbra szerint.
X Helytelen 6sszeszerelés — hibas miikodést okozhat.

@ Ma4: A fekete és narancssarga vezetékeket megfelelGen kell elvezetni.

22. Egység rogzitése az alaphoz

¢ Rogzitse az dsszeszerelt egységet az abra szerint.

¢ Biztositsa az egységet csavarokkal (P10x4), és ellenGrizze, hogy minden csavar
megfelel6en meg van huzva.

23. M2, M3 és E1 alkatrészek 6sszeszerelése

* Szerelje 6ssze az (M2, M3, E1x2) elemeket és rogzitse Gket (P13x8) csavarokkal.
¢ Ugyeljen a motorok orientacidjara az abra szerint:
Helyes Osszeszerelés: a fekete és kék vezetékek megfelel6en elrendezettek.

X Helytelen 6sszeszerelés: a vezetékek hibas elrendezése problémakat okozhat.

24. F2 és F3 alkatrészek 6sszeszerelése

* Szerelje 6ssze az (F2 és F3) részeket és rogzitse 6ket az (M2 és M3) egységhez.
¢ Rogzitse 6ket (P11) csavarokkal, tigyelve a megfelel6 rogzitésre.

¢ Ugyeljen a megfelel6 orientaciéra — a (P10x4) csavarokat megfeleléen kell elhelyezni a
stabilitas biztositdsa érdekében.

25. E2 alkatrész beszerelése

¢ Helyezze be az (E2) alkatrészt az 6sszeszerelt egységbe.
¢ Rogzitse 6nmetsz0 csavarokkal (P12x4) és alatétekkel.

¢ GyG6z6djon meg réla, hogy a robotkar megfelel6en rogzitett és teljes mozgastartomanya
rendelkezésre all.

26. A megfogd (M1) hajtomli 6sszeszerelése



¢ Helyezze be a kerek tengelyeket (P8 és P9) az N1 alkatrészbe.
¢ Szerelje be a fogaskerekeket (P4x3, P5 és P6) az abra szerint.

¢ Ugyeljen a fogaskerekek helyes iranyara — részletes dbra az oldal aljan.

27. A motor (P3) elhelyezése

¢ Helyezze be a P3 motort az abra szerint.

¢ Csatlakoztassa a fekete és sarga vezetékeket a megfelel6 helyekre.

28. Az F5 alkatrész felszerelése

¢ Helyezze be az F5 alkatrészt az 6sszeszerelt modulba.

29. A burkolat lezarasa

¢ Fedje le a szerelt egységet az N2 alkatrésszel és rogzitse P10x4 csavarokkal.

¢ Forditsa meg az egységet 180°-kal a jobb hozzaférés érdekében, és hiizza meg a
csavarokat.

30. A megfogo kar felszerelése

¢ 1. lépés: Csatlakoztassa a (P19) alkatrészt az (N3) és (N4) részekhez az abra szerint.

* 2. lépés: Rogzitse az 6sszeszerelt elemeket a robot f6 szerkezetéhez.

31. A fogaskerekek és tengelyek beallitasa

¢ 1. lépés: Helyezze be az N5 és N6 fogaskerekeket és rogzitse Gket a P10 csavarral.

¢ Forditsa meg az egységet 180°-kal az 6sszeszerelés megkonnyitése érdekében.

¢ 2. lépés: Helyezze be a P12 csavarokat, és ellendGrizze a mechanizmus zokken6mentes
mikodését.

=} FONTOS!

¢ Az A és B pontok tavolsaganak azonosnak kell lennie a k6zépponthoz képest, hogy a
mechanizmus megfelel6en miikédjon.

() Osszeszerelési utasitas — 20. oldal

32. Az N8 elem felszerelése



¢ 1.lépés: Rogzitse az N8 alkatrészt a megfogd mechanizmusahoz.

* 2. lépés: Rogzitse P12 csavarokkal az dbra szerint.

33. Rugo rogzitése

* 1. lépés: Rogzitse az N6 rugot a kar szerkezetéhez.

* 2. lépés: Rogzitse a rugdt a P12 csavarral, ligyelve arra, hogy megfelel6en megfesziiljon.

34. A kar 180°-os elforgatasa és rogzitése

¢ Forditsa meg a robotkart 180°-kal az 6sszeszerelés megkonnyitése érdekében.
¢ Huzza meg a P12 csavart, hogy biztositsa a mechanizmus stabilitasat.

() Osszeszerelési utasitas — 21. oldal

35. A P18 elem felszerelése

¢ Helyezze be a P18 alkatrészt a megfogé mechanizmus nyilasaba.

¢ Rogzitse az N9 alkatrésszel az abra szerint.

36. A B3 burkolat 6sszeszerelése

¢ Helyezze be a B3 alkatrészt a robot egységbe.

¢ Gy6z6djon meg réla, hogy a vezetékek megfelel6en el vannak helyezve, és nem
sérilnek meg.

37. A megfogo rogzitése a robot torzséhez

¢ Rogzitse az osszeszerelt megfogot a fo szerkezethez.
¢ Biztositsa P12 6nmetsz6 csavarral és alatéttel.

() Osszeszerelési utasitas — 22. oldal

38. Az F6 és F7 alkatrészek 6sszeszerelése

¢ Helyezze be az F6 alkatrészt az F7-be, majd rogzitse a f6 szerkezethez.

¢ GyG6z6djon meg réla, hogy az alkatrészek megfelel6en vannak elhelyezve az abra
szerint.

¢ Biztositsa P12 6nmetsz06 csavarral és alatéttel.



39. Az E3 alkatrész beszerelése

¢ Rogzitse az E3x2 alkatrészt az 6sszeszerelt egységhez.

¢ Rogzitse P12x4 csavarokkal és alatétekkel.

¢ Ugyeljen az E3 alkatrész helyes tajolasara az abra szerint.
() Osszeszerelési utasitas — 23. oldal

40. A vezetékek elvezetése és a D2 alkatrész beszerelése

¢ \ezesse at a vezetékeket a D2 alkatrészen.

¢ Rogzitse az elemet P11x3 6nmetsz6 csavarokkal.

41. A vezetékek csatlakoztatasa

¢ Helyezze be a vezetékeket az abra szerint.
¢ Ugyeljen a helyes tajolasra.

¢ Csatlakoztassa a vezetékeket a P21 aramkori laphoz (fekete, narancssarga, piros).

42. A P21 aramkori lap rogzitése

¢ Rogzitse a P21 lapot P10x3 csavarokkal.

43, A B2 alkatrész felszerelése

¢ Helyezze be a B2 alkatrészt az 6sszeszerelt egységbe.
¢ Rogzitse P12 csavarokkal és alatétekkel.

() Osszeszerelési utasitas — 24. oldal

44, A kabelezés elrendezése

¢ Csatlakoztassa a vezetékeket az 6sszekotési rajznak megfelelGen.
¢ A csatlakozék behelyezésekor ligyeljen a helyes iranyra.

¢ A fekete vezetéknek a jobb oldalon kell lennie.



Bal oldali nézet — a vezetékek elrendezését mutatja az M1, M2, M3 és M4 motorokhoz.
Jobb oldali nézet — a vezetékek elhelyezkedését és csatlakoztatdsat mutatja.

() Osszeszerelési utmutaté — 25. oldal

45. A vezetékek rogzitése

¢ Rogzitse a 3 darab P20 klipszet a vezetékekhez az abra szerint.
¢ Helyezze a vezetékeket a klipszekbe, hogy biztositsa a megfelel6 vezetékkezelést és
rogzitést.
Vezetékkapcsolasi diagram — bemutatja a vezetékek elrendezését a robotkar mentén, az
M1, M2, M3 motorok és az L komponens csatlakoztatdsdaval.

Késztermék

46. A robot végsé megjelenése

¢ Azillusztracio a teljesen 6sszeszerelt robotkart mutatja, amely hasznalatra kész a
szerelési folyamat befejezése utan.

&= Gratulalunk! A robotkar teljesen 6sszeszerelve és készen all a hasznalatra.

Vezetékes Vezérl6panel

1. A termék bemutatasa:

¢ A robotkart 6t kar segitségével lehet iranyitani:
* Mozgas fel és le
* Mozgas balra és jobbra
* Ezen feliil egy be-/kikapcsold kapcsolé vezérli a keresSlampit.

¢ A vezérl6panel egy 100 cm hosszu lapos kabellel csatlakozik a f6 egységhez.

2. Sziikséges eszkozok:

e Csavarhuzé
» Vezetékcsipo fogd
* Hosszu végli csipesz

3. Mechanikus alkatrészek listdja:



e P3 - PCB lap (1 db)
¢ P1 - Fémlemez (5 db)
e P2 — Onmetsz6 csavarok (3x10 mm) (9 db)

4. Miianyag alkatrészek:

e A — Vezérl6kar modul
* B — Vezérl6panel
¢ C — A vezérl6panel hatso burkolata

5. Mechanikai 6sszeszerelés:

¢ 1. lépés:
* Helyezze be a PCB lapot (P3) a burkolatba (C) az dbra szerint.
* Gy6z6djon meg rdla, hogy a vezeték szalagja megfelel6en van elhelyezve és atvezetve a
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* 2. lépés:
e Szerelje fel az 5 fémlemezt (P1) és rogzitse P2 csavarokkal.
* Gy6z6djon meg rdla, hogy a lemezek helyesen vannak elhelyezve — helyes konfiguracio
balra, hibas jobbra.

¢ 3, lépés:
* Helyezze be az A1-A5 miianyag elemeket a B alapba az abra szerint.

¢ 4, lépés:
» Roégzitse a burkolat felsé részét 4 db P2 csavarral.

¢ 5, lépés — Késztermék:
* Roégzitse a C alkatrészt és rogzitse P2 csavarokkal.

Vezetékezés és késztermék
6. Vezetékezés

¢ (Csatlakoztassa a fehér vezérlGcsatlakozot az 6sszeszerelt eszk6zh6z az abra szerint.

7. Késztermék funkciok

e M1: Megfogo (Gripper)
* M2: Csuklémozgas (Wrist Motion)



e M3: Kényokhaijlitas (Elbow Motion)
e M4: Alapmozgas (Base Motion)

e M5: Alapforgas (Base Rotation)

* Keres6lampa (Search Light)

Hogyan miikédik
1. Nyomja meg barmelyik kart a vezetékes vezérl6panelen a miikédés megkezdéséhez.
2. Arobotkar 12 kiil6nb6z6 mozgdasa az alabbiakban lathato:
o Megfogé (Gripper):0-1,77°
o Csukléomozgas (Wrist Motion): 120°
o Konyokhajlitas (Elbow Motion): 300°
o Alapmozgas (Base Motion): 180°
o Alapforgas (Base Rotation 1 & 2): 270°

o Keresélampa (Search Light)

Munkateriilet és hajtémlivédelem
Munkateriilet
e Maximadlis karnyulas: 15 inch
e Miikodési sugar: 12,6 inch
Hajtomlibiztonsag
4. Minden 6t hajtomi védémechanizmussal van ellatva:

o Ha akar eléri a maximalis helyzetét (nyitds, zaras, leengedés vagy
felemelés), és a felhasznalo tovabbra is nyomva tartja a gombot, a
védémechanizmus aktivalédik a hajtomi védelme érdekében.

o A mechanizmus jellegzetes ,,da, da, da” hangot fog kiadni.
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5. A hajtomii élettartamanak meghosszabbitasa érdekében azonnal engedje fel a
gombokat a védelem aktivalédasanak hangja utan.

Hibakeresés (Troubleshooting)

1. Gyo6z6djon meg rola, hogy az dsszes vezeték megfelel6en van csatlakoztatva.



o Ellenérizze a csatlakozasokat a 23-24. oldalon talalhaté utmutato szerint.
2. Ha arobotkar nem mikédik vagy hibasan mikodik:

o Ellenérizze a ,BATTERY” és ,,GND” vezetékek csatlakozasat a vezetékes
vezérl6panelen.

o Gy6z6djon meg rola, hogy az elemek polaritasa helyes (lasd 13. oldal).
3. Ha a motorok (M1, M2, M3, M4, M5) forditott iranyban miikédnek:

o Ellenérizze a vezetékek csatlakozasat a 23-24. oldal utasitasai szerint.
4. Ha a keres6lampa (Search Light) nem miikodik:

o Ellendrizze, hogy az ,l” fehér csatlakozéo megfelel6en van-e bekotve.

Kapcsolasi rajz (Circuit Diagram)
¢ Az abra tartalmazza:
e A robotkar (Robotic Arm) csatlakozasi rajzat

e A vezetékes vezérl6doboz (Wired Control Box) kabelezési rajzat

Tovabbi dvintézkedések a robotkarral kapcsolatban

¢ Elemhasznalat soran tartsa be a kévetkez6 biztonsagi elGirasokat:
1. Az elemeket helyes polaritassal (+/-) helyezze be.

2. Ne zarlatozza az elemeket, ne bontsa szét, ne hevitse és ne dobja tiizbe — ezek
tulmelegedést, vegyi anyagok szivargasat vagy robbanast okozhatnak.

3. Haszndlat utan vegye ki az elemeket.

4. Ne hagyja, hogy az elemek vagy az elemtarté vizzel érintkezzenek. Ha nedves lesz,
azonnal vegye ki az elemeket és szaritsa meg az elemtartot egy szdraz kenddvel.

Tovabbi ajanlasok:

« Az elemek cseréjét csak feln6tt végezze vagy felnétt feliigyelete alatt térténjen.

«” Ne probalja tolteni az egyszer hasznalatos elemeket! Az tjratéltheté akkumulatorokat
mindig vegye ki a késziilékbdl toltés elott.

« Keriilje az elemek és az érintkezGk rovidre zarasat.

« Tavolitsa el a lemeriilt elemeket, hogy elkeriilje a vegyi anyagok szivargasat.



«” Ne keverje a régi és az 0j elemeket vagy kiilonb6z6 tipusu elemeket.

« Nem ajanlott ujratélthet6 vagy higany-oxid elemek hasznalata ebben a késziilékben.



