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Veti mai avea nevoie de:

3 paterii AA (1.5 volti, AA/LR6), o tableta sau

N un smartphone ce ruleaza iOS sau A.ncerid I,
S (pg. 7 pentru detalii) si 0 surubelnita mica.
Lista componente (EN)
v Nr Descriere Buc. Nr Articol &' Nr Descriere Buc. Nr Articol
i Jaint pin 18  radwinTiR () 29 90-degree converter ¥, gray 6 Tosl-Wii-yiss
) 2 Shaft plug 8 ymewisHin () 30 Small gear 8 TorewioDis
) 3 Shaft pin 9  T4l134Wi0-51R | 31  Worm 1 TEeWinAlw
) 4  3-holerod 1 Tozewio-giw () 32  Crankbar 1 Toa6-wio-ib
() 5 3-hole cross rod 5 TORG-WID-NIW ) 33 Q-ring 2 A12-085
) 8_ 6 3-hole dual rod I A i L, 8 34 Smoll pulley AT ]
T 3-hole wide rounded rod, white 2 Teos-wi0-ciw _C) 35  Bodyplate3 3 Fasrwna-Lm
() 8 3-hole wide rounded rod, gray 6 Tads-win-Cis ) 36 Bodyplate 4 3 TEeswWi0-LT0
) 9 S-hole rod, white 1 TMEwleEIW ) 37 Legleft 1 7IATWI0-CIW
_Q_iﬂ 5-holerod, gray £ TWIAWI0-HZS] _IQ 38  Legright 1 TITWI0-CZW
() 11  5-hole cross rod, white 2 msa-wio-w ) 39 Diogonal connector 6 Tebs-Wl0-825
) 12 5-hole cross rod, black z fa13-Wit-A10 _f_:} 40  30-mm tube 4 TLO0-WI0-GAG
) 13 s-holedualrod B, gray S RN .%_&;_zﬂ:r_n_m_mﬂe. Ll
) 14 S-hole duol rod C, white 2 TslEwWiow f 47 Shart anchor pin 6  TH4-WIN-CZE
() 15  5-hole dual rod C, groy 2 maswiexis2 () 43 Anchor pin 51  Tos1Wio-CiR
() 16  T-hole wide rounded rod, white 2 TADA-WID-CIW &4  Two-to-one converter & T0E1WID-GIW
Q17 Tholewideroundedrod,groy 6 racemiaces Lé 45 Button pin 4 mswiown
) 18  T-holeflat rounded rod, gray 3 Ta0s-Wio-cas 46  Anchor pin lever i FO61-W10-B1F
) 19 11-hole rod, white 2 T13-Wi-PIW ) 47  Motorunit1 1 rasiwis-m
D 20 Sguare frame B 2 THIRWIRQIW i:} 48 Medium gear 10 7I4EWI-C15
() 21 SquareframeA 1 TOREWIRVIW () 49  Motor unit 2 1 TeRO-WBSAL
) 22  short frame, white 2 PA13-W10-11W i) 50 &5-cmaxle 3 Thle-Wib-£in
() 23  15-holedualrod, gray 2 TadwioZist ) 51  Jow, upper 1 Tle-Wi-AIW
() 24 Motorshaft 4 voaswioliw .%FE_EP,%_L‘!E’H 1 mlewioazw
() 25 3-cmaxle 1 7s13Wi0-MID () 53 Bluetooth battery box 1 TH6WBS-GTK
() 26 10-cmaxle 1 maswioin () 54  Ultrasonic sensor 1 mle-wesa
() 27  90-degree converter X, white 4 TOSLWIOXIW ) 55 Flexible shaft 2 iswESC
() 28  80-degree converter Y, white & Tos1Wi0viN

&20375-02.050522



lata cateva sfaturi pentru
asamblarea si utilizarea
modelelor. Cititi-le cu atentie
inainte de a incepe.

A. Acordati atentie alinierii

gaurilor!

Este foarte important sa acordati

o atentie deosebita alinierii

gaurilor din rotile dintate.

Asigurati-va ca introduceti

stifturile axului in gaurile corecte Origd” :

si ca rotile dintate sunt orientate o

exact asa cum se arata, unul fata -

de celalalt si fatd de model. In

caz contrar, robotii nu se vor

misca corect.

B. Instrumentul de separare a v,

pieselor: "

In cutie veti g&si o mica unealtd

galbena numita parghia pentru G

stiftul de ancorare. Capatul A al

uneltei de separare a pieselor @ m J e o o g

faciliteaza scoaterea stifturilor de =« "B :

ancorare din rame. "‘fr |

C. Rati dintate: '

Modelele vor avea adesea mai

multe roti dintate instalate la o e N .
&)

o
rand. Pentru ca modelele sa , .
_F__,,--‘

" Orificiu A

%>

functioneze bine, aceste roti
dintate vor trebui sa se
angreneze bine. Altfel, forta de la
o roata dintata nu va fi transferata o

corect la urmatoarea.

D. Instalarea bateriilor in cutia bateriei Bluetooth:

Deschideti capacul transparent. Introduceti baterii noi, de unica folosinta (1,5 volti) in
compartimentul pentru baterii. Bateriile uzate, o combinatie de baterii noi si uzate si bateriile
reincarcabile (1,2 volti) pot sa nu furnizeze suficienta energie pentru a functiona toate
modelele in mod corespunzator. Asigurati-va ca bateriile sunt introduse corect, asa cum
indicad marcajele de polaritate plus-minus. Inchideti compartimentul glisand capacul la loc.
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SFAT!

Deasupra fiecdrui set de .
instructiuni de asamblare, vev‘g
gési un indicator rosu care va
arata nivelul de dificultate .
pentru asamblarea modelului:

W oee 00® 00O
‘ usor mediu greu

Informatii de siguranta In interiorul capacului

Ce contine kit-ul....... 1

Sfaturic..ccoeeeeeeenees 2
CUPFiNS..cceeeeieiennee. 8

Roboti: Masini de gandit si simtit
Configurare......cocoeeveeeeveenencenceee, 4
Despre sunete......ccceeceeeeeceeeeeeceeeeeeenn. 5
Descarcarea si utilizarea aplicatiei.....6
Writing Programs.......cccoccveevevveeveenennen. 7
Modele:

Android Biped......ccoeceeveeieiiieieeee 13
Programarea Androidului Biped............. 17
Bot SPioN...cceeieieieeeee 18

Folosirea Botului Spion....23

Beetle ..o 24
Programarea Beetle........... 31
CroCodil..cccenenecininicicncnnne 32

Programarea Crocodilului...38

Nava Tiltrotor.......ccecvevveeenienenne. 39
Programarea navei Tiltrotor....49

Catel RObOtiC..cucieeeieeieieieieeee 50
Programarea catelului robotic......55

Catapulta.....cccceeveeievieeeeenee 62
Programarea Catapultei........ 64



Robotii sunt-agenti mecanici controlati de programe de cal}culator. Acestia
mis

pot fi programati sa indeplineasta-tot felul de sarcini Si ari. Robotii pot
asambla masini, juca fotbal, aspira podete,livra colete, carto?c}a ia terenul,
escalada munti, dist_r__a_ oameni, gati cina - lista 'po\ate continua. Cu acest kit,
puteti construi roboti care folosesc un senzor cu ultrasunete pentru assi
detecta mediul. Cu aplicatia, pl]i:'éi,:-iuprograma motoarele robotilor sa s&
comporte in moduri diferite, in functie de datele provenite de la senzorul\ﬂ
ultrasunete. in acest fel, puteti crea robot,i diferiti care indeplinesc sarcini
diferite.




CONFIGURARE

Acest kit contine patru tipuri de componente functionale
principale care permit robotilor sa functioneze:

A. Cutia bateriei Bluetooth se conecteaza la aplicatia de pe .
tableta sau smartphone printr-o conexiune Bluetooth ﬁ
wireless si furnizeaza energie unitatilor motorului prin fire. n

s

B. Unitatile motor 1 si 2 se conecteaza la axe si arbori
motor pentru a roti angrenajele si rotile, activand
modelele. Acestea sunt alimentate de cutia bateriei.

C. Senzorul cu ultrasunete emite unde ultrasonice si
»asculta” daca acestea ricoseaza de pe obiecte. Acesta
transmite aceste informatii aplicatiei.

D. Aplicatia este ,,creierul” modelelor dumneavoastra
robotice. Foloseste feedback-ul de la senzorul cu
ultrasunete si instructiunile programului pentru a controla

modelele.

Aceste patru elemente, in combinatie cu toate piesele l'-.x_ ‘
mecanice - tije, angrenaje, axe, cadre si asa mai departe - \

va permit sa construiti si sa programati roboti mecanici o S

care isi pot simti imprejurimile folosind unde sonore. Mai
intéi, urmati instructiunile de asamblare care incep de la

pagina 13 pentru a construi unul dintre modele. Modelul

Spy Bot care incepe de la pagina 18 este unul dintre cele

mai usoare. Asigurati-va ca ati introdus corect bateriile.

Conform informatiilor despre baterie de la pagina 2,

Agitati modelul pana cand se aprinde lumina albastra de

pe cutia bateriei Bluetooth, indicand faptul ca modulul

este pornit. Modulul se opreste automat dupa G
aproximativ un minut de inactivitate pentru a economisi

bateria. Trebuie doar sa miscati modelul cand doriti sa il

porniti din nou. Este un comutator pornit-oprit activat

ROBOTICS

prin miscare!

Acum puteti conecta tableta sau smartphone-ul la model
prin intermediul aplicatiei gratuite. Instructiunile pentru
descarcarea si utilizarea aplicatiei incep la pagina 7.

ATENTIONARE: Aplicatia mobild NU este disponibila in limba roméana.
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§ ULTRASUNETE

DESPRE ULTRASUNETE

Ultrasunetele sunt unde de presiune sonora care se Mica TEEnE Mare
deplaseaza prin substante (gaze, lichide si solide) si au o 20 Hz 20 kHz 2 MHz 200 MHz
frecventa mai mare decéat cea pe care o pot auzi oamenii. I |

Frecventa este pur si simplu numérul de unde dintr-o Infrasunet | Acustic |Ultrasunet
anumita perioada de timp. Oamenii pot auzi unde sonore in
intervalul de frecventa de la 20 de herti (ceea ce inseamna

cicluri pe secunda) pana la 20.000 de herti (20 de kiloherti).

Unde sonore ale apelului emis . Ecou unde sonore

SONAR ANIMALE

n lumea naturala, liliecii, balenele si unele pasari folosesc
unde sonore pentru a detecta obiectele din jurul lor. Acest
lucru este util in special in intunericul noptii sau sub apa,
unde a vedea lumina vizibila este dificil sau imposibil.
Acest tip de detectare se numeste ecolocatie sau
biosonar. Functioneaza astfel: animalul emite unde sonore
care se deplaseaza spre exterior in toate directiile din jurul
sau. Cand undele sonore lovesc un obiect, acestea
ricoseaza din acesta si se intorc la urechile animalului.
Undele sonore ajung la fiecare dintre cele doua urechi ale
animalului la momente usor diferite. Animalul poate
interpreta aceasta diferenta de timp pentru a percepe
dimensiunea, directia de miscare si viteza obiectelor.
Animalele folosesc ecolocatia pentru a vana prada in
intunericul noptii. De asemenea, se pot orienta si se pot
orienta fara a avea o vedere normala.

Submarin

SONAR ACTIV

Oamenii au dezvoltat o tehnologie pentru a reproduce Unde sonore trimise
ecolocatia, numita sonar. Sonar este un acronim pentru
Sound Navigation And Ranging (Navigatie si Telemetrie
Sunet). Sonarul este utilizat pentru navigatie in submarine,
nave si avioane. O tehnologie similara care utilizeaza unde

ol tice in loc d d t Transmitator
radio electromagnetice in loc de unde sonore se numeste si receptor
radar (Radio Detection And Ranging - Detectie si Telemetrie de sunet
Radio).
Cu ajutorul sonarului si radarului, pilotii de avioane isi pot
gasi drumul si pot evita coliziunea cu alte avioane, chiar si in
intuneric complet sau in nori densi. Politia foloseste radarul
pentru a detecta masinile care depasesc viteza.

Obiect

Senzorul tau cu ultrasunete emite si unde sonore. Nu le poti
auzi pentru cé sunt ultrasonice! Un ,,ochi” de pe capul e -8
senzorului este un emitator, iar celalalt este un receptor. | W ‘ "
Emitatorul emite unde ultrasonice, ca un difuzor, iar St G ".‘ \ P |
receptoru[detecteazi undele care se returneaza, ca un ultrasunete Ny \
microfon. In acest fel, senzorul este capabil sa detecteze are un "y

b g

obiectele din fata sa, chiar si in intuneric. emitator si
un receptor.




DESCARCAREA Sl UTILIZAREA APLICATIEI

DESCARCAREA APLICATIEI

Puteti descarca aplicatia gratuita pentru dispozitive iOS din
iOS App Store sau pentru dispozitive Android din Google
Play.

Dispozitivele iOS trebuie sa fie compatibile cu Bluetooth
4.0 (BLE). Consultati magazinul de aplicatii 10S pentru
detalii despre cerintele versiunii iOS.

Dispozitivele Android trebuie sa fie compatibile cu
Bluetooth 4.0 (BLE), iar serviciile de localizare trebuie sa fie
activate. Consultati Google Play pentru detalii despre
cerintele versiunii Android.

Pentru a obtine aplicatia:

1. Porniti tableta sau smartphone-ul.

2. Daca aveti instalat un cititor de coduri QR, puteti scana
codul QR din dreapta pentru a accesa pagina web a
produsului, unde exista linkuri catre aplicatie in magazinele
de aplicatii. Daca nu aveti un cititor de coduri QR, puteti
accesa acest link:
www.thamesendkosmos.com/index.php/robotics/robotics
-smart-shines

3. Derulatiin jos pe pagina web a produsului si faceti clic
pe linkul aplicatiei din magazinul de aplicatii corect pentru
dispozitivul dvs.

4. Alternativ, puteti cauta aplicatia ,,Robotica - Masini
inteligente” direct in magazinul de aplicatii.

5. Urmati pasii de pe pagina de descarcare a aplicatiei
pentru a descarca si instala aplicatia pe dispozitiv.

6. Deschideti aplicatia si va aparea ecranul telecomenzii.

CONECTATI APLICATIA LA ROBOT

1. Accesati setarile dispozitivului si asigurati-va ca
Bluetooth este activat, dar nu il conectati inca la niciun
dispozitiv pe care il vedeti! Aplicatia la cutia bateriei
Bluetooth se conecteaza printr-un control din interiorul
aplicatiei, nu prin setarile dispozitivului.

2. Porniti aplicatia si conectati-o la robot apasand butonul
circular Bluetooth din coltul din stanga sus (A).

Nota: Daca utilizati Android, este posibil sa fie nevoie sa
acordati permisiunea Serviciilor de localizare pentru a
activa conexiunea Bluetooth. O caseta de dialog pentru
permisiuni apare prima data cand incercati sa va conectati.
3. Dupa stabilirea conexiunii, simbolul Bluetooth isi va
schimba culoarea (B) si, daca este conectat un motor,
acesta se poate porni pentru o clipd pentru a indica
stabilirea conexiunii.

Scanati acest cod QR
pentru a accesa pagina web
a produsului, unde exista
linkuri catre aplicatie in
magazinele de aplicatii
(doar in limba engleza)

Indicator de stare Bluetooth:

Stare initiala: Un simbol Bluetooth griinconjurat de un inel
galben intermitent va indica faptul ca aplicatia nu este
conectata la robot. Puteti apdsa butonul Bluetooth pentru a
realiza asocierea.

Starea de scanare si conectare: Simbolul Bluetooth va
alternaintre gri si galben, iar intregul buton Bluetooth va
apadrea usor gri. Va rugam sd asteptati pana cand simbolul
Bluetooth devine galben continuu sau inelul galben
intermitent apare din nou.

Stare conectata: Un simbol Bluetooth galben continuu de pe
* buton va indica faptul ca aplicatia este conectata la robot.
Apasati acest buton pentru a deconecta aplicatia de la robot.
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§ SCRIEREA PROGRAMELOR

MOD COMANDA DE LA DISTANTA
Functionalitatea cu ultrasunete va fi acum disponibila
daca senzorul cu ultrasunete este conectat corect. Inelele
circulare concentrice indica distanta relativa fata de un
obiect din fata senzorului. Inelul se aprinde atunci cand
este detectat un obiect. Obiectele mai apropiate aprind
inelele interioare; obiectele mai indepartate aprind
inelele exterioare. Testati-l mutand un obiect in fata
senzorului.

Puteti folosi cele douda comenzi glisante (C) pentru a :
controla direct cele doua motoare de pe modelele dvs. OBIECT APROAPE OBIECT DEPARTE
Glisati glisorul in sus sau in jos cu degetul pentru a face

motorul sa se roteasca in sensul acelor de ceasornic sau in

sens invers acelor de ceasornic.

I

=
Z
a

MOD DE PROGRAMARE

Apasati pictograma roata dintata (D) pentru a intrain
modul de programare. Cand apasati pictograma, apare o
lista de programe. Puteti salva pana la opt programe.
Aplicatia vine cu programe demo preincarcate in
Programele 1-7, iar Programul 8 este gol. De asemenea,
veti vedea ca exista si alte programe pentru alte versiuni
ale produsului.

INTERVALE DE DETECTIE

1. Introduceti Programul 8 (programul gol). Apare
ecranul de programare. E

2. Butonul Start (E) ruleaza programul. Cand este
apasat, numarul din coltul stanga sus (F) va incepe sa
indice distanta pana la obiectul detectat de senzor.

3. Dupa ce apasati butonul Start, acesta devine
butonul Stop (G) si programul ruleaza. Puteti vedea in
acest exemplu ca senzorul citeste o distanta de ,,21”.
Aceasta echivaleaza aproximativ cu o distanta de 21
de centimetri. Apasati butonul Stop.

4. Linia indicatoare de distanta a senzorului (H) are
intervale reglabile. In fiecare dintre aceste intervale

pot rula segmente diferite de program. in mod

implicit, exista trei intervale. Primul marker de

interval (1) este setat la 30, iar al doilea marker (J) la §F
50. Aceasta inseamna ca exista in mod implicit patru
segmente de program, care sunt descrise pe pagina
urmatoare.




Segmentul de program ,Deschidere” (K) ruleaza o singura
data la inceput, cand se apasa butonul Go.

Cand este detectat un obiect intre 0 si 30, segmentul
albastru 0-30 (L) ruleaza.

Cand este detectat un obiect intre 30 si 50, segmentul
verde 31-50 (M) ruleaza.

Cand este detectat un obiect intre 30 si 50,
segmentul mov >50 (N) ruleaza.

Puteti glisa marcajele de distanta pentru a modifica
intervalele de distanta. De asemenea, puteti mari numarul
de segmente de interval de distanta apasand butonul de
adaugare a marcajelor de distanta (O). Puteti sterge un
segment cu butonul de stergere (P).

Marcajele de distanta trebuie sa fie la o distanta minima de
5 unitati. Nu puteti adauga un nou marcaj de distanta daca
exista un alt marcaj la 90 sau mai sus.

SCRIEREA UNUI PROGRAM

1. Acum sunteti gata sa scrieti primul program. Faceti
clic pe butonul roata dintata (A) pentru a intrain
modul de programare. Alegeti un program gol
(Programul 8 incepe gol).

2. Apare ecranul de programare.

3. Apasati butonul cu semnul plus ,,+” (B) dintr-unul
dintre segmentele programului pentru a adauga o
comanda.

4. Apare meniul de comenzi (C). Puteti selecta intre trei
tipuri de comenzi:

@ Selectati "Engines" pentru a adduga comenzi motorului.

@ Alegeti "Note" pentru a adduga comenzi sonore.
@ Alegeti "Rest" pentru a adauga o comanda de pauza.

Apasati butonul X rosu pentru a iesi din meniul de comenzi.

DEPANAREA CONEXIUNII
SENZORULUI

Daca conexiunea senzorului nu functioneaza:

>> Deconectati si apoi restabiliti conexiunea

Bluetooth.
>> Asigurati
corect la cutia bateriei.

>> |esiti din programul in care va aflati si

-va ca cablul senzorului este conectat

relansati-I.
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PROGRAMARE MOTOARELOR

1. Apasati pictograma de comanda a motoarelor si apare
fereastra de programare a motorului (D).

2.1n fereastra de programare a motorului, puteti crea o
comanda pentru a controla motorul unu (albastru) si/sau
motorul doi (rosu) sa se roteasca inainte sau inapoi.
Puteti alege o viteza relativa de la -4 (cea mai rapida intr-
o directie) la 4 (cea mai rapida in cealalta directie).

Nota: O viteza pozitiva (1-4) in comanda motorului nu
inseamna intotdeauna ca modelul dvs. se va misca
inainte! Va trebui sa testati ce directie are ca rezultat
directia de iesire dorita pe modelele dvs. specifice,
deoarece orientarea motorului si a angrenajului vor
schimba directia.

3. Cu cursorul de timp (E), puteti seta si durata de rotatie
a motorului/motoarelor, de la 0,5 la 5,0 secunde.

4. Cand sunteti multumit de selectiile facute, apasati
butonul verde bifat, iar blocul motorului (F) va apareain
segmentul de program.

Blocurile arata ce motor/motoare (G) va roti
comanda, la ce viteza si in ce directie (H) se va
roti fiecare motor. Sub acestea, se arata cat
timp se va roti motorul/motoarele (I).

Roata dintata albastra reprezinta motorul unu, iar
roata dintata rosie reprezinta motorul doi.

Sfat! Adaugati puncte rosii si albastre sau autocolante
pe cutia bateriei si pe motoare, astfel incat sa puteti
urmari cu usurinta ce motor programati.

5. Puteti adauga mai multe blocuri de comenzi la
acelasi segment apasand din nou butonul ,,+” (B).

Puncte indicatoare
ale motorului



PROGRAMAREA SUNETELOR

1. Apasati pictograma de comanda Note si apare
fereastra de programare a sunetului (J).

2.1n fereastra de programare a sunetelor, puteti crea
o comanda pentru a produce sunete. Puteti alege
inaltimea (Do, Re, Mi, Fa, Sol, La, Si si Do) si durata (0,5
pana la 5 secunde) pentru fiecare comanda de nota.

3. Apasati butonul verde cu bifa, iar blocul de note (K)
apare in segmentul de program.

in acest fel, puteti programa o melodie simpla cu mai
multe blocuri de note care se vor reda atunci cand
segmentul de program ruleaza.

PROGRAMAREA PAUZELOR

1. Ultima optiune de comanda este de a adauga o
pauza programului. Apasati pictograma comenzii de
pauza si va aparea fereastra de programare a pauzei
(L). Puteti alege durata (0,5 pana la 5 secunde) a
pauzei din program. Apasati butonul verde bifat, iar
blocul de pauza (M) este adaugat la segmentul de
program.

SCRIEREA UNUI PROGRAM COMPLET

Urmand instructiunile anterioare pentru adaugarea
comenzilor, puteti acum sa scrieti programe pentru
toate segmentele. Va puteti gandi la diferitele actiuni
pe care doriti ca robotul dvs. sa le efectueze atunci
cand senzorul cu ultrasunete citeste obiecte aflate la
diferite distante in fata sa.

Nu te teme sa incerci o multime de idei diferite si sa
te joci cu diferite combinatii de blocuri de comanda
in diferite segmente de distanta.

Stergerea comenzilor

Pentru a sterge un bloc de comenzi, apasati pe blocul
pe care doriti sa il stergeti pentru a deschide fereastra
de programare a acestuia. Apoi apasati butonul
cosului de gunoi (N) din coltul de jos.

11
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i SCRIEREA PROGRAMELOR

STERGETI TOTUL

Pentru a sterge un program intreg si a-l reseta la
modul implicit de program gol, apasati butonul cos de
gunoi (O) din bara de meniu. Aceasta reseteaza si
marcajele de interval la setarile implicite.

CASUTA DE BIFAT BUCLA

Cand caseta de selectare bucla (P) este bifata,
segmentul de program va rula intr-o bucla continua,
iar si iar, atunci cand segmentul de program este
activ.

Cand caseta de selectare a buclei nu este bifata,
segmentul de program va rula o singura data atunci
cand este declansat.

COMUTAREA INTRE PROGRAME

Daca doriti sa treceti la un alt program, faceti clic pe
butonul casetei de stocare (Q) si selectati
programul pe care doriti sa il deschideti.

SALVAREA PROGRAMELOR

Cand doriti sa salvati un program pe care l-ati scris,
apasati butonul disc (R). Scriptul programului va fi
salvat imediat in programul (1-6) in care va aflati in
prezent. Va aparea un ecran de confirmare.

REVENITI LA SALVAT

Pentru a reveni la ultima versiune salvata a
programului si a sterge toate modificarile nesalvate,
apasati butonul de revenire la versiunea salvata (S).

IESIREA DIN MODUL DE PROGRAMARE

Cand doriti sa parasiti ecranul de programare, apasati
butonul usii (T). Va aparea o fereastra care va va
intreba daca sunteti sigur ca doriti sa parasiti ecranul
de programare. Apasati butonul verde bifat pentru a
reveni la ecranul principal al telecomenzii.
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Acest model necesita o
suprafata sau 0 podea
neteda pentruase roti
corect. Incercati-l pe
diferite suprafete, cumar fi
omasadesticlasio podea
din lemn masiv, pentrua
vedeace functioneaza.

Cele trei fire

trec prin cadrul
din mijloc.

0

— Motorul 1

A
P f . \.’ Senzorul

— A
o

Lxa 4L~ ultrasonic
. Motorul 2




PROGRAMARE y

EXEMPLU DE PROGRAM PENTRU
ANDROID BIPED

Foloseste acest program pentru a-ti face androidul sa mearga inainte
pana cand detecteaza un obstacol cu senzorul cu ultrasunete. Cand
obstacolul este detectat, robotul se va intoarce intr-o parte. Cand
robotul nu mai detecteaza niciun obstacol, va merge din nou inainte.
Acest program este preincarcat in aplicatie, la Programul 7. Testati-l si
notati cum se comporta robotul.

PROGRAM DEMO::

30 : 40 > N 00 PROGRAMUL 7
i B

pre—
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SEGMENT 0-30:

G

NOTITE DE PROGRAMARE

SEGMENT >41:

SEGMENT 31-40:
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PROGRAMARE

CONTROLUL MANUAL AL
BOTULUI SPION

Testeaza capabité;ile de control de la distanta ale
aplicatiei cu acest robotulet dragut.

Condu-l direct prin casa cu modul de telecomanda
din aplicatie.

Siiata o idee interesanta: poti plasa un al doilea
smartphone sau o tableta mica in suportul din
partea din fata a corpului sau si apoi poti folosi
camera video incorporata a dispozitivului pentru a
inregistra ceea ce ,,vede” robotul.

Ai putea chiar sa il transmiti in flux catre
un alt computer prin intermediul unui
program de chat video.

Motorul 1 misca robotul inainte sau
inapoi, iar Motorul 2 il roteste.

n acest fel, acest robot dragut poate deveni un
robot spion ascuns sau un robot de expeditie la
distanta.

Pozitionati
smartphone-ul
sau tableta aici.

TRASAREA UNUI CURS

Deseneaza aici un plan al etajului casei sau al salii de clasa si apoi deseneaza un traseu
pe care robotul tau spion sa-l urmeze. Poti folosi telecomenzile pentru a urmari traseul
pe tot parcursul?







Aliniati angrenajele
cum este aratat.

CONECTATI
LAGAURAC




Conectatila
orificiile C

Conectati la
orificiile C



ificiile C

Conectati la ori

D

Vedere din

lateral
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Unitate Motor 1
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PROGRAM DEMO PENTRU BEETLE

Foloseste acest program pentru a-ti face robotul gandac sa mearga
inainte pana cand detecteaza un obstacol cu senzorul cu

ultrasunete. Cand obstacolul este detectat, robotul isi va misca Program 4
penseta frontald si va bate din aripi pentru a speria orice potential

pradator. Daca obstacolul continua sa se apropie, gandacul va
incepe sa se retraga. E:I!ﬂ'!!‘ll'ﬁ'i“ o

Acest program este preincarcat in aplicatie, la sectiunea Program
4. Testati-l si notati cum se comporta robotul pentru fiecare
segment de program de mai jos.
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CROCODIL

Conectati la

orificiile B

Conectati la

orificiile C
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| EXEMPLU DE PROGRAM PENTRU ROBOTUL CROCODIL 4

| Intratiin acest program pentru a va face robotul crocodil sa-si miste coada. Cand simte ca ceva
se apropie de el, isi deschide gura pentru a speria potentialii dusmani. Acest program este
preincarcat in aplicatie, la Programul 2. Testati-l si notati cum se comporta robotul pentru
fiecare segment de program de mai jos.

PROGRAM DEMO:
Program 2

SEGMENT 0-40:

NOTITE DE PROGRAMARE

SEGMENT 41-60:
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Aliniaza angrenajele astfel
incat orificiile B sa fie
orientate ca in imagine.

j-T-1'-‘ii,.$T: |
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Aliniaza angrenajele astfel
incat orificiile B sa fie
orientate ca in imagine.
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PROGRAMARE

v

EXEMPLU DE PROGRAM
PENTRU AERONAVA TILTROTOR

- O aeronava cu rotor basculant are rotoare care se rotesc pentru a
schimba de la o orientare care trage aeronava in sus, precum rotorul
unui elicopter, la 0 orientare care trage aeronava inainte. Acest model
imita acest comportament:

Mai intai, motorul 1 face ca palele rotorului sa inceapa sa se roteasca.
Apoi, ridicati modelul de pe masa cu mana. Odata ce modelul se afla
la cativa centimetri de suprafata mesei, senzorul cu ultrasunete
detecteaza absenta solului. Programul ii spune motorului 2 sa
roteasca aripile in modul de zbor orizontal. Acum va puteti imagina ca
modelul zboara. Cand este timpul sa aterizeze, daca aeronava se
apropie de suprafata mesei din nou, senzorul va indica motorului 2 sa
se roteasca inapoi in modul de aterizare, iar trenul de aterizare se
extinde. Acum puteti ateriza in siguranta aeronava. Acest program
este preincarcat in aplicatie, la Programul 6. Testati-l si notati cum se
comporta robotul pentru fiecare segment de program de mai jos.
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ROBO DOG

PROGRAMARE ‘/

PROGRAM DEMO PENTRU CAINELE ROBOT

Introduceti acest program pentru a va face cainele robot sa mearga Tnainte si sa se aseze.
Acest program este preincarcat in aplicatie, la sectiunea Program 3. Testati-l si notati cum
se comporta robotul pentru fiecare segment de program de mai jos.

f.' e ) e IDR()GILAjdle'4Ck
25 PROGRAM 3
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NOTITE DE PROGRAMARE
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tub de 20mm

ORIFICIULC
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Picior stang

Conectatila
Orificiul C




CONECTATI LA
ORIFICIUL C

UNITATE MOTOR 2



SENZOR ULTRASONIC

unitate
motor 1

unitate
motor 2
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Arbore flexibil
Cablu senzor cu ultrasunete
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PROGRAMDEMO PENTRUROBOTOZAUR

Introduceti acest program pentru a face robotozaurul s meargé inainte. In acest moment, puteti citi
programul suficient de bine pentru a interpreta ce va face dinozaurul robot inainte de a rula programul pentru
prima data? Acest program este preincarcat in aplicatie, la sectiunea Program 5. Testati-l si notati cum se
comporta robotul pentru fiecare segment de program de mai jos.

PROGRAM DEMO:

Program 5

NOTITE DE PROGRAMARE
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Catapulta

incercati sa
folositi
catapulta
pentru a lansa o
bila de hartie
sau o mica bila
de spuma.

Atentie. Pentru a evita riscul de
ranire, nu indreptati spre ochi
sau fata. Nu lansati niciodata
obiecte grele, ascutite sau cu
muchii ascutite. Nu lansati
niciodata alte obiecte decat cele
sugerate (bile mici si usoare).



EXEMPLU DE PROGRAM PENTRU CATAPULTA AUTOMATA i

Acest program ii spune catapultei sa scaneze obiecte cu senzorul sau. Cand
senzorul detecteaza un obiect, catapulta va trage. Va trebui sa furnizati propria
minge mica si usoara (cum ar fi o bara de spuma sau o minge de ping-pong) sau o
minge de hartie mototolita. Puteti incerca sa va strecurati pe langa catapulta
fara ca aceasta sa va vada si sa isi declanseze mecanismul de aparare? Acest
program este preincarcat in aplicatie, la Programul 1. Testati-l si notati cum se
comporta robotul pentru fiecare segment de program de mai jos.
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NOTITE DE PROGRAMARE

SEGMENT 0-30:

Atentie. Pentru a evita riscul
de ranire, nuindreptati spre
ochi sau fata. Nu lansati
niciodata obiecte grele,
ascutite sau cu muchii
ascutite. Nu lansati niciodata
alte obiecte decat cele
sugerate (bile mici, usoare).







