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Uvodem

Dékujeme, Ze jste si koupili stavebnici modelu tfiosého manipulatoru ROB 1-3, ktery maze
byt fizen osobnim pocitatem tfidy PC a je vhodny jako hracka, vyukova pomucka nebo
propagacni €i reklamni pfedmét.

Pro vasi bezpecnost

Stavebnice neni vhodna pro déti mladsi 10 let !

Stavebnice obsahuje drobné plastové a kovoveé dily. Nesmi byt proto ani uloZena
v dosahu déti mladsich 3 let !

Pokud budete pohyb robotu ovladat pocitacem, dbejte na peclivou ochranu oc€i a
oblic¢eje. Pri vytvareni programu nebo jeho chybach se robot mize prudce pohybovat
bez predchoziho varovani!

Pred zacatkem stavby stavebnice robotu ROB 1-3 si peclivé prostudujte tento navod !

Cela stavebnice robotu je sestavena ze zdravotné nezavadnych plastovych dilu, obrobenych
laserem a z bézné dostupného spojovaciho materialu. Na zadném z dil( neni pouzito
zdravotné zavadnych povrchovych uprav.

Co ve stavebnici naleznete?

Sadu mechanickych dilli, vyfezanych laserem z perspexu (plexisklo), montazni a spojovaci
material, potfebny k sestaveni robotu a 3 kusy pohonnych modelafskych servomechanismu
Hitec HS-311 (HS-322). Soucasti stavebnice neni Zadné zafizeni, ur€ené k programovému
fizeni pohybu robotu.
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Naradi, potrebné k sestaveni stavebnice

KFrizovy Sroubovak Philips €.1
Inbusovy Kli€ 2,5 mm
Stranovy maticovy kli¢ 5,5 mm

K rizeni pohybu robotu je mozno pouzit

1.
2.

o R W

modul SOS-AT, ktery umozni Fidit robot ROB 1-3 osobnim pocitacem.

modul Servoanim, ktery umoznuje Fidit robot ROB 1-3 osobnim pocitaem a
naprogramovanou sekvenci pohybu ulozit do své paméti. Dale pak robot pracuje bez
nutnosti pfipojeni k pocitaci.

BlizSi podrobnosti o modulech SOS-AT a ServoAnim naleznete na internetové adrese
http://www.hobbyrobot.cz

K obéma modulum je zdarma dodavan komfortni fidici program WinSOS Il
standardni modelaifskou RC soupravou, ktera umozriuje Fidit alespon tfi serva.

vami zkonstruovanou fidici jednotkou na bazi mikroprocesort

mikroprocesorovy modul UCB-PIC, dodavany firmou MITE, Hradec Kralove

a mnoho dalSich Fidicich jednotek...

Pohon robotu

K pohonu robotu slouzi modelarské servomechanismy (dale jen serva) Hitec HS-311 nebo
HS-322, ktera jsou soucasti dodavky.

POZOR'!

Pro pohon robotu ROB 1-3, sestaveného z této stavebnice muzZete se zarukou pouZzit pouze
serva typu Hitec HS-311 nebo HS-322.

Serva jiného typu pravdépodobné nepujdou vsunout do vyrez( v dilech stavebnice a tim
stavebnici nebudete moci tuspésné sestavit.
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ZACINAME SESTAVOVAT

Sestava klestiny
Krok 1

Z obou stran zatladime do otvort v rameni a do
otvor( v Celistech plastové distanéni viozky.

Krok 2

Sestavime zadni polovinu pakového
mechanismu klestiny podle obrazku.

Jako Cepy pouzijeme Srouby M3x16 mm, na
které nasroubujeme samojistici matice.
Srouby dotdhneme na doraz — tim zajistime @
spravné a uplné dosednuti plastovych viozZek. :
Pak otoCime Sroubem o jednu polovinu otacky
Zpét.

V tomto okamziku by mél byt pakovy ° »
mechanismus pohyblivy volng, ale bez
zbytecnych vli.
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Krok 3

Sestavime predni polovinu pakového
mechanismu.

Jako Cepy opét pouzijeme Srouby M3x16 mm, na
které nasSroubujeme samojistici matice.

Srouby dotdhneme na doraz. Pak oto&ime
Sroubem o jednu polovinu otacky zpét. Tim
zajistime patfi€né vule pro pohyb pakového
mechanismu.

Pakovy mechanismus by mél byt pohyblivy
volné, ale bez zbytecnych vili.

Krok 4

Stejnym zplsobem sestavime druhou polovinu
pakoveého mechanismu klestiny.

Na konce Celisti nalepime samolepici dotykove
plosky z mechové gumy.
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Montaz serva klestiny
Krok 5

Do vyfezu v ramenu robotu vlozime zespodu
servo v poloze podle obrazku a upevnime Ctyfmi
plastovymi nyty

Montaz tahla klestiny
Krok 6

Tahlo klestiny pfiSroubujeme samofeznymi
Srouby do otvor( v kratSich ramenech
dvojzvratné paky klestiny.

Srouby zasroubujeme jen tak hluboko, aby hroty
nevycnivaly na druhé strané paky z otvoru.

Na ohyb opacného konce tahla nasadime
unaseci paku serva, tuto paku nasadime do
Zlabku unasece, nasazeného na vystupnim
hfidel serva a zajistime samofeznym Sroubem

z pfislusenstvi serva.

Vystupni hfidel serva musi byt nastaven pfiblizné
do poloviny drahy jeho pohybu a Celisti kleStiny
musi byt nastaveny do poloviny drahy sveho
rozevreni.

Pokud tomu tak neni, upravime rozevieni Celisti
zménou ohybu tahla.
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Montaz serva ramene
Krok 7

Srouby M3x10 mm upevnime na rameno dva
plastové Sestihranné distan¢ni sloupky délky
20 mm.

Dbame, aby plochy sloupku byly rovnobézné s
okrajem ramene.

Mezi sloupky zaklesneme servo v poloze podle
obrazku.

PouZijeme servo, které ma zespodu nalepenou
samolepici pasku.

Krok 8

Ze samolepici pasky, nalepené zespodu na
servu, odstranime kryci papir a pfitisknutim
prilepime ve spravné poloze desku se
zalisovanym otoCnym Cepem ramene.

Hrana desky Cepu musi byt v zakrytu se zadni
hranou ramene robotu.

Krok 9

Servo slepené s deskou Cepu vyjmeme, pomoci
Sroubd M3x10 mm upevnime zbyvajici dva
plastové Sestihranné distan¢ni sloupky délky

20 mm (dbame, aby plochy sloupkl byly
rovnobézné s okrajem ramene) a viozime zpét
servo s nalepenou deskou ¢epu ramene.

Pokud byla cela sestava provedena bezchybné,
zapadne servo s nalepenou deskou mezi
sloupky tésné.
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Krok 10

Servo s nalepenou deskou zajistime ve spravné
poloze pfitlaénou deskou, kterou pfiSroubujeme

Ctyfmi Srouby M3x10 mm.

Montaz konzoly ramene
Krok 11

Vystupni hfidel serva nastavime do poloviny
drahy jeho pohybu.

Levou bo¢nici konzoly ramene s upevnénym
unasecim kotou€em nasuneme na drazkovany
vystupni hfidel serva v poloze podle obrazku a
zajistime proti vysunuti samofeznym Sroubem
z pfislusenstvi serva.

Krok 12

Na Cep ramene nasuneme pravou bocnici
konzoly ramene a obé& bocnice spojime jednim
plastovym Sestihrannym distancnim sloupkem
délky 50 mm.

Ke spojeni pouZijeme dva Srouby M3x10 mm.

Sestavené rameno prozatim odlozime.
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Sestava zakladny
Krok 13

Na zakladni desku upevnime ¢tyfmi Srouby
M3x10 mm a maticemi pryZzové nozky.
Cyfmi $rouby M3x10 mm upevnime &tyfi ; 7
plastové Sestihranné distan¢ni sloupky délky
30 mm.

‘u - u;:'
Krok 14

Do pomocné desky vloZzime zespodu servo
v poloze podle obrazku a upevnime Ctyrmi
plastovymi nyty.

Krok 15

Pomocnou desku s pfipevnénym servem
poloZime na distan¢ni sloupky, upevnéné na
zakladni desce tak, aby upevnovaci otvory byly
v zakrytu.
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Krok 16

Na pomocnou desku polozime 4 kruhové
plastové distancni sloupky délky 8 mm a na né
opérnou desku.

Otvory ve sloupcich a deskach musi byt

v zakrytu.

PFi vyrovnavani souososti desky a sloupku si
muazeme pomoci napfiklad provleCenim zapalek
otvory ve sloupcich a desce.

Krok 17

Deskami a sloupky proviékneme Ctyfi Srouby
M3x20 mm se zapustnou hlavou a celou sestavu
spojime dotazenim Sroubu na doraz.

Hlavy zapustnych Sroubl musi zapadnout do
pripravenych kuzelovych zahloubeni.

Krok 18

Na oto¢nou desku s pfiSroubovanym unaseem
upevnime dvéma Srouby M3x16 mm se
zapustnou hlavou plastové konzoly.

Hlavy zapustnych Sroubl musi zapadnout do
pripravenych kuzelovych zahloubeni.

Konzole dotahneme pomoci ozdobnych
uzavienych matic, které zakryji vystupujici konec
zavitd Sroubd.
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Krok 19

Sestavenou oto¢nou desku nasuneme
unaseCem na drazkovany vystupni hfidel serva,
dotlaCime na doraz a zajistime proti vysunuti
samoreznym Sroubem z pfislusenstvi serva.
Opatrné rucné vyzkousime otaceni zakladny.
Pokud se zakladna otaci pfilis ztuha, povolime
nepatrné samorezny zajisStovaci Sroub unasece.
Zakladna se musi otacet volné, aby servo nebylo
nadmérné zatézovano trenim, ale bez vile mezi
deskou a kluznymi podloZzkami, aby naopak
nebylo namahano lozisko vystupniho hfidele
serva ohybem.

Dokonceni sestavy
Krok 20

Pfedem sestavené rameno s konzolou umistime
na oto¢nou desku, rozepfeme dvéma zbyvajicimi
plastovymi Sestihrannymi sloupky délky 50 mm a
spojime prosroubovanim Srouby M3x16 mm pfes
otvory v plastovych konzolach.
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JSME U KONCE

Pokud jste pracovali uspésné, vas robot
ROB 1-3 vypada stejné nebo lépe, nez prototyp
na tomto obrazku.
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