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A PROGRAMOVANI

Pruvodce
stavenim

V této prirucce naleznete hlavni tipy a triky, které
byste méli mit na paméti pfi praci s dily urCenymi
k sestavovani robotl. Tento privodce slouzi jako
dopInék k Casti s navodem k stavéni v kazdem
Cisle a podrobnéji se zabyva jednotlivymi typy
montaznich dild.




NASTROJ] PRO STAVENI e
AROZEBIRANI ~

K dispozici mate nastroj, ktery vam pomizZe pfi sestavovani a rozebirani
jednotlivych dilii robota. VyuZijete jej predevsim pro praci s nyty, pficemz ma
nékolik zplisobi pouZiti. Zde si muzete precist nase doporuceni, jak jej pouzivat.

A — K odstrarovani a usazovani
‘ zakladnich nytd

D — K odstrafiovani nytd - 0

B —
K usazovani

nyti C — K odstrafiovani a usazovaninytti Sa L

& Spravny zpiisob drzeni
nastroje je znazornén na
tomto obrazku.

NYTY
Existuje nékolik typl nyti, které se pouzivaji predevsim u prvnich robotd.
Ty ndm umozni vytvaret pevné konstrukce, které nelze snadno rozebrat.
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ZAKLADNINYT
Tento nyt se pouZiva ke spojovani
dild zvanych bloky a rdmy.



K usazeni tohoto nytu pouZijte nastroj a jeho vystup B.

K odstranéni téchto nyti se vzdy, kdyzZ je to mozné, doporucuje pouzit vystup A nastroje:

A pokud neni jind moznost, protoze jsou spojeny dva dily, pouZijte vystup D.




Toto doporuceni uvadime proto, Ze vystup D nastroje je kiehCi, a proto se
snazte pouZivat vystup A, kdykoli to bude mozné. | kdyZ se zlomi, budete
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Pfiklad spojeni dvou dili pomaci tohato hlavniho typu nytu \ -
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NYTS
Tento nyt se pouziva ke spojovani dilli zvanych bloky a ramy, ale na rozdil od hlavniho

nytu je na jedné strané plochy. Na plocheé strané je otvor, ktery je zde zamérné proto,
aby se nyt dal pomoci nastroje snadno usadit jako v pfipadé hlavniho nytu.

K usazeni tohoto nytu pouZijte nastroj a jeho vystup B, stejné jako v pfipadé hlavniho nytu.
K odstranéni tohoto nytu se vzdy, kdyz je to mozné, doporucuje vystup C:
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A pokud neni jind moznost, protoze jsou spojeny dva dily, pouZijte vystup D, jako v pfipadé hlavniho nytu.
Priklad spojeni dvou dilti pomoci nytu S
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NYTL
Tento nyt je podobny nytu S, ale je delsi, protoZe se pouZiva ke spojeni tencich dild
blokli a rdmd se silngjsimi dily blokd.

K usazeni tohoto nytu pouZijte nastroj a jeho vystup B, stejné jako v pfipadé hlavniho nytu.

K odstranéni tohoto nytu se vzdy, kdyz to je mozné, doporucuje vystup C, a pokud neni jind moznost, protoZe jsou
spojeny dva dily, pouZijte vystup D jako v pfipadé hlavniho nytu.

Priklad spojeni dvou dilGi pomoci nytu L




DVOJITENYTY

Tyto dvojité nyty se ¢asto pouZivaji pro spojeni tenkych kolecek s napravami.

Lze je usadit rucné vtlacenim do
sestavovaného dilu, a pokud to neni
mozZné provest rucné, vyjméte jeden ze
dvou nytl pomoci nastroje a vystupu D.




Vystup

Vstup
UHLOVE DILYAAB
Z téchto dili se vytvori ahlové dily tak, Ze se k nim pfipoji dily pomoci zakladnich nyt
S nebo L.

Je velmi diilezité se pozorné divat, protoZe vypadaji podobng, ale nejsou stejné,
jeden ma vystup, ktery se pfipojuje k druhému pomoci vstupu.
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Nyt prochazi dilem, ktery

nema vystup
SnaZte se vyhnout
usazovani nytu do dilu
s vystupem @




DALSI DiLY
Existuje nékolik typd nytd, které se pouZivaji predevsim u prvnich robotd.
Ty ndm umozni vytvaret pevné konstrukce, které nelze snadno rozebrat.
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ASYMETRICKE BLOKY

U vétsiny robotli najdete nékolik dilii blokd riiznych velikosti, jejich
zvlastnost v3ak spociva v asymetrii, tj. maji na kazdé strané jiny pocet
hacku, takZe pfi sestavovani musite davat velky pozor.

Zde je priklad:

Modreé dily se pripojuji k cernému na strané se tfremi
vystupy, nikoli na strané se dvéma vystupy.
Poté si povSimnéte, jak je Cerny dil umistén

3 na strané se 6 vystupy. Proto je pfi sestavovani
potieba postupovat podle obrazkd.



Blok 11x 2

SYMETRICKE BLOKY

Tyto bloky jsou symetrické a uvnitf je vidét, Ze kazdy otvor je osmithelnik. Jsou to
dily, které se budou hodné pouzivat, a protoZe jsou velmi tenké, musite byt velmi
opatrni, hlavné pfi rozebirani robot, jelikoZ se mohou zlomit. Zejména se to tyka
dilti, které maji jen jednu linii. Pfiklady téchto bloku:

Kliny pro pakovy efekt

osy
K dispozici jsou tfi velikosti os.

S — shaft Davejte pozor na oznaceni uvedené v postupu pfi

sestavovani:

$ = mal4 osa (Small)
M = stfedni osa (Medium)

L= velké osa Large)

Pozorné si prohlédnéte adaptér L modry, protoZe je na

ném znacka v podobé erveného trojuhelniku, ktery musite
umistit do konstrukce v misté, které je oznaceno riizovym
koleCkem. Priklad:
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HUB a WHEELS (kola a plasté)

Existuji dva zakladni typy kol, které se skladaji ze dvou ¢asti nazyvanych hub a wheels (v tomto pfipadé
se jedna o pneumatiku). V nékterych sadach se pouZiji obé ¢asti dohromady a v jinych bude nutné gumu
odstranit, protoZe bude dil slouZit jako kladka.

PFi rozebirani a sestavovani budte opatrni, abyste gumu neporusili nebo
dokonce nezlomili.
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Velky hub Maly hub Velké wheel Malé wheel

Priklad:

L
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Ty jsou silnéjsi a Ize z nich odstranit gumu, aby se daly pouzit jako kladky ve
vétsich konstrukcich. Konkrétné v nasi sadé budeme odstranovat tenci kolecko.
Davejte také pozor na gumu, i kdyZ ta je pevnéjsi a hiife se porusi.

Priklady obou poutZiti:




CQDALSIHO .
MIT NA PAMETI

X2a X4

Tyto symboly znaci, kolikrat byste méli dany krok opakovat. Pfiklady:

X2 & X4

SPOJENI OS

Dily maji obvykle vili, diky které do sebe nékdy zapadaji az pod vétSim tlakem, ale nékdy je naopak mozné je
spojit s minimalnim usilim. Idealni by byla jakasi stfedni cesta, nejdilezitéjsi vak je, aby byl vas robot pevny
a nerozpadal se, zejména pokud se jedna o robota, ktery vyZaduje pohyb.

Dily, které jsou nejvice nachylné k rozpojeni, jako je napfiklad spojeni os s adaptérem, maji tendenci se hodné
pohybovat a uvolnovat.

Pokud ma osa tendenci pfi zasouvani do adaptéru
klouzat dovnitf a zase ven, doporucujeme nasledujici
trik, ktery zabrani jejimu vysouvani.

K tomu pouZijte izolaCni pasku, kterd je soucasti sady.
Pripravte si velmi maly kousek, pfiblizné 5 az 10 mm

e dlouhy.
Poté jej prilepte na konec osy, ktera ma byt spojena
s adaptérem, tak, aby se kolem osy oto€il maximalné
jednou, vice vrstev nelepte.



a vas robot bude pevny.

Pohled na osu z boku
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e Péska pfilepena na konci osy
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BATERIE

Pro celou sadu budete potfebovat 6 baterii AA do bateriovych jednotek robotui a 2 baterie AAA
do ovladaé.

Baterie robotti (AA) se vSak opotfebovavaji nebo nékdy nejsou dostatecné nabité a je tieba je

vymenit. Pokud mate méfic nabiti, miiZete zjistit, zda se nékteré opotfebovaly vice nez jing,
a vymenit je, ale obecné plati, Ze je lepSi vyménit vSechny baterie najednou, aby bylo nabiti
rovnomerne.

Pokud se bateriové jednotky zrovna nepouZivaji, vzdy je vypnéte nebo
je odpojte od motoru &i hlavni desky v zavislosti na druhu robota.
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MEJTE NAPAMETINASLEDUJICIVARO

P” ses
tavovg
pofa Ni robota
dni g udrZujte prg CbUdte
Prostor v &jstotg, ovni

plizkosti kapa\m\]

pudte pn manipulaci s nimi
opatrni. Moze dojit poskozem
elektroniky

Pokud 1sou \l

Pro sestavovam roboti
pouzijte poskytnuty
nastroj




Davejte pozor: aby nedodlo
k poékozen’\ Al a ztréte nytl.

yenujte pozornost pﬁpo}eni
kabelti od motoru: senzorll
a pohonﬁ k bateriove jednotce
nebo hlavni desce.

mefite recyklovat vybite
paterie.

Nezapo

Pokud n

1d nepouZivate
baterinva

Jodnotky, "dpojteajt:z3 e




