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Informatii de siguranta

AVERTIZARE. Pentru utilizare numai de catre copii cu varsta de 8 ani si peste,
datorita componentelor electronice accesibile. Instructiunile pentru parinti sau
pentru alti adulti supraveghetori sunt incluse si trebuie respectate. Pastrati

ambalajul si instructiunile deoarece contin informatii importante.

AVERTIZARE. Nu este potrivit pentru copii sub 3 ani. Pericol de sufocare - partile
mici pot fi inghitite sau inhalate.
Pastrati materialul de experiment si modelele asamblate la indemana copiilor

mici.

Siguranta pentru experimente cu
baterii

» Pentru a utiliza modelele, veti avea nevoie de 3 baterii AA (1,5 volti, tip AA/
LR6) sau 3 baterii reincarcabile AA (1,2 volti, tip AA, HR6/KR®6), care nu au
putut fi incluse n kit. datorita duratei lor limitate de valabilitate.

» Bornele de alimentare nu trebuie scurtcircuitate. Un scurtcircuit poate cauza
supraincalzirea firelor si explozia bateriilor.

» Diferite tipuri de baterii sau baterii noi si uzate nu trebuie amestecate.

» Nu amestecati bateriile vechi cu cele noi.

» Nu amestecati baterii alcaline, standard (carbon-zinc) sau reincarcabile
(nichel-cadmiu).

»»> Bateriile trebuie introduse cu polaritatea corectd. Apasati-le usor in
compartimentul bateriei. Vezi pagina 2.

» Inchideti intotdeauna compartimentele bateriilor cu capacul.

» Bateriile nereincarcabile nu trebuie reincércate. Ar putea exploda!

»» Bateriile refncdrcabile trebuie Tncarcate numai sub supravegherea unui
adult.

»> Bateriile refncdrcabile trebuie scoase din jucarie Thainte de a fi incarcate.

»> Bateriile epuizate trebuie scoase din jucarie.

» Aruncati bateriile uzate in conformitate cu prevederile de mediu, nu la
gunoiul menajer.

» Asigurati-va ca nu aduceti bateriile in contact cu monede, chei sau alte
obiecte metalice.

» Evitati deformarea bateriilor.

Deoarece toate experimentele folosesc baterii, cereti unui adult sa verifice
experimentele sau modelele Tnainte de utilizare pentru a va asigura ca sunt
asamblate corect. Utilizati intotdeauna modelele motorizate sub
supravegherea unui adult.

Dupad ce ati terminat experimentul, scoateti bateriile din compartimentele
bateriilor. Retineti informatiile de siguranta care insotesc experimentele sau

modelele individuale!

Note privind eliminarea componentelor
electrice si electronice

Componentele electronice ale acestui produs sunt reciclabile. De dragul
mediului, nu le aruncati la gunoiul menajer la sfarsitul duratei de viata.
Acestea trebuie livrate la o locatie de colectare a deseurilor electronice,

asa cum este indicat de urmatorul simbol:

Va rugam sa contactati autoritatile locale pentru locatia adecvata de
eliminare.

Dragi parinti,

Iz

Inainte de a incepe experimentele, cititi manualul de instructiuni impreuna
cu copilul dumneavoastra si discutati informatiile despre siguranta.
Verificati pentru a va asigura cd modelele au fost asamblate corect

si ajutati-va copilul cu experimente.

Sperdm ca tu si copilul tau sa te distrezi mult!

Declaratie FCC partea 15

Acest dispozitiv respectd Partea 15 din Regulile FCC. Functionarea este supusa
urmatoarelor doua conditii: (1) acest dispozitiv nu poate provoca interferente
daunatoare si (2) acest dispozitiv trebuie sa accepte orice interferenta primita,
inclusiv interferente care pot cauza o functionare nedorita.

Avertisment: Schimbarile sau modificarile neaprobate in mod expres de catre partea
responsabila pentru conformitate ar putea anula autoritatea utilizatorului de a opera
echipamentul.

NOTA: Acest echipament a fost testat si s-a constatat c& respectd limitele pentru un
dispozitiv digital de Clasa B, in conformitate cu Partea 15 a Regulilor FCC. Aceste
limite sunt concepute pentru a oferi o protectie rezonabila impotriva interferentelor
daunatoare intr-o instalatie rezidentiald. Acest echipament genereaza, utilizeaza si
poate radia energie de frecventa radio si, daca nu este instalat si utilizat in
conformitate cu instructiunile, poate provoca interferente ddunatoare comunicatiilor
radio. Cu toate acestea, nu exista nicio garantie ca interferentele nu vor aparea intr-o
anumita instalatie. Daca acest echipament cauzeaza interferente daundatoare receptiei
radio sau televiziunii, ceea ce poate fi determinat prin oprirea si pornirea
echipamentului, utilizatorul este incurajat sa incerce sa corecteze interferenta prin una
sau mai multe dintre urmatoarele masuri:

- Reorientati sau mutati antena de receptie.

- Cresteti distanta dintre echipament si receptor.

- Conectati echipamentul la o priza pe un circuit diferit de cel la care este conectat
receptorul.

- Consultati distribuitorul sau un tehnician radio/TV cu experienta pentru ajutor.

Declaratie FCC privind expunerea la RF

Pentru a respecta cerintele FCC privind expunerea la RF, acest dispozitiv si antena
acestuia nu trebuie sa fie amplasate sau sa functioneze impreuna cu nicio alta antena
sau transmitator.

Pentru functionarea purtata pe corp, acest dispozitiv a fost testat si indeplineste
recomandarile FCC privind expunerea la RF atunci cand este utilizat cu un accesoriu
care nu contine metal si care pozitioneaza dispozitivul la minimum 5 mm de corp.
Utilizarea altor accesorii poate sa nu asigure conformitatea cu recomandarile FCC
privind expunerea la RF.

Declaratie simplificatd de conformitate UE

Thames & Kosmos declara prin prezenta ca unitatea de comunicatie radio ,Robotics
Smart Machines” modulul cutiei bateriei Bluetooth, numarul de model 7452-W85-A-
US, este in conformitate cu Directiva 2014/53/UE. Textul complet al declaratiei

de conformitate UE este disponibil la urmatoarea adresa de

internet: http://thamesandkosmos.com/rsmsupersphere/declaration.pdf

CAN ICES-3 (B)/NMB-3(B)



Robotica: masini inteligente - Super Sphere

»>>> CONTINUT KIT

BINE DE STIUT! Daca va lipseste vreo piesa,

va rugam sa contactati Thames & Kosmos
serviciu clienti.

Ce ) aﬂé ’I‘n setul dVS. de experlment: SUA: techsupport@thamesandkosmos.com

Marea Britanie: techsupport@thamesandkosmos.co.uk

Veti avea nevoie si de:

* 3 baterii AA (1,5 volti, tip AA/LR6) sau 3 baterii AA

refncarcabile (1,2 volti, tip AA, HR6/KR6) si o tableta sau un
smartphone care ruleaza iOS sau Android (consultati pagina 7
pentru informatii despre aplicatie)

o .

iti - Inspectati - Bifati

v

L

sta de verificare: Gas

&  Fara descriere Cant. Articol nr. ¢ Fara descriere Cant., Articol nr.
O Tijs cu 11 gauri, tija 3 7413-W10-P1SK () 22 axa de 60 mm, neagré 23 2 7413-W10-M1D
O 2 transversala gri cu 9 gauri, neagra 4 7407-W10-C2D O axa de 70 mm, neagra 2 7061-W10-Q1D
O 3 Tijs cu 9 gauri, neagra 2 7407-W10-C1D ()  24axdde 150 mm, neagra 1 7026-W10-P1D
O 4 Tija rotunjita lata cu 7 gauri, tija 6 7404-W10-C2D o 25 Stift de ancorare scurt, negru 20 7344-W10-C2D
Q s neagra rotunjita plata cu 5 gauri, 2 7443-W10-C1S ) 2 Stift de ancorare lung, gri 10 7061-W10-C1S
O 6 tija rotunjita plata gri cu 5 gauri 2 7443-W10-C2B O 27 Pin conector, roz " 1187-W10-E1K
O 7 pentru tijé cu 5 4 7413-W10-K25K () 28 A — 10 7413-W10-T1B
O 8 gauri, tija dubla gri cu 5 4 7413-W10-W1D ) 29 s Gl e g, @ 4 7413-W10-U1S
O ¥ gauri, tija dubla neagra 4 7413-W10-X1SK o 30 Dop de arbore, portocaliu 1 7026-W10-H10
(O 10 cu 5 gduri, tija dubla gri 3 7413-W10-Y1D O 3 Masid de st 2 R12#3620
O 11 cu 3 gauri, tija transversala 8 7026-W10-X1S3 O 32 Placa mare pentru caroserie, albastra 2 7446-W10-A1B
O 12 neagra cu 3 gauri, tija rotunjita lata gri cu 3 gauri, eagra 7404-W10-C1D O 33 Motor si cutie de viteze 2 7447-W85-C1
O 13 Lansetd curbata, lanseta 4 7061-W10-V10 O 34 Parghie a stiftului de ancorare 1 7061-W10-B1Y
O 14 dubla rotunijita portocalie, cu 3 gauri, cu cuie 1 7404-W10-B1B o 35 Pies& de coaja triunghiulara, galbena 18 7452-W10-A1Y
O 15 Conector tij, portocaliu 2 7026-W10-120 () 36 Piess de coaj pentagonald, gri 10 7452-W10-B1SK

O 16 Treapta medie pentru osie, albastra 1 7408-W10-D1B O 37 Piesd de coaja pentagonal3, albastra 2 7452-W10-B1B
O 17 Angrenaj mediu cu gaurd, gri 5 7408-W10-D2S () 38 Greutate carcasa, gri 2 7452-W10-C1SK
O e Roatd de viteza 6 7026-W10-D2S O 39 Modul cutie baterie Bluetooth 1 7452-W85-A-US
() mica, gri 19 axd de 30 mm, 6 7413-W10-N1D () 40 Senzor de sunet 1 7452-W85-B
O negru 20 axa de 35 mm, gri 1 7413-W10-01SK O 41 Piesa de scoica triunghiulara, albastra cu ochi 2 7452-W22-1
O 21 axa de 35 mm, neagra 2 7413-W10-01D O 42 Greutate metal 2 M10#7452

620384-02-190620 1



Este mai usor sa glisati denivelarea prin canelura
n timpul asamblarii.

>> SFATURI SI TRUCURI

Cititi aceste sfaturi pentru asamblarea si utilizarea
modelelor inainte de a incepe.

A. Conectarea pieselor de coaja
Carcasa sferica a Super Sphere este realizata din 32 de piese

triunghiulare si pentagonale care se intrepatrund. Se conecteaza la
marginile lor, formand imbinari flexibile. Fiecare imbinare are o
denivelare si o canelura. Glisati denivelarea in canelura pentru a
prinde piesele impreuna. Piesele de coaja sunt foarte puternice
atunci cand sunt asamblate corect. Cu toate acestea, daca apasati pe
el intr-un mod gresit, s-ar putea sa se destrame. Cand il puneti
impreuna, tineti ambele parti si folositi degetele pentru a conecta articulatiile una-catefuna.

B. Parghia boltului de ancorare

Acest kit include o unealtd galbena numita parghie pentru stiftul de
ancorare. Capatul A al parghiei stiftului de ancorare faciliteaza
indepartarea stifturilor de ancorare din rame. Puteti folosi capatul
larg pentru a separa alte parti, cum ar fi bucatile de coaja.

C. Stifturi de ancorare si alti conectori

Arunca o privire atenta la diferitele componente de asamblare.
Stifturile de ancorare, stifturile de imbinare si dopurile de arbore pot
arata destul de asemanatoare la prima vedere. Cand asamblati
modelele, este important sa folositi conectorii potriviti. Stifturile de
ancorare negre sunt mai scurte decat cele gri.

D. Axe

Sistemul de constructie contine axe (numite si arbori) de diferite
lungimi. Cand asamblati modelul, asigurati-va intotdeauna ca il utilizati

pe cel potrivit, Va recomandam sa instalati bateriile inainte de asamblarea modelului.

E. Biele

Utilizati stifturile de ancorare pentru a conecta rame si tije. Acordati
o atentie deosebita instructiunilor care arata exact ce gauri trebuie
utilizate ntr-un anumit pas. Liniile rosii si albastre din diagramele de

3 x AA

asamblare arata ce gauri sa folositi.

F. Roti dintate

Modelele vor avea adesea mai multe roti dintate instalate la rand.
Pentru ca modelele sa functioneze bine, aceste angrenaje vor trebui
s3 se integreze bine. In caz contrar, forta de la o roat4 dintat nu va fi
transferatd corect la urmatoarea.

G. Introducerea si inlocuirea bateriilor

inainte de a construi orice model, introduceti bateriile in
compartimentul pentru baterii din cutia pentru baterii Bluetooth.
Deschideti capacul transparent. Introduceti (sau Tnlocuiti) bateriile

conform marcajelor de polaritate plus-minus indicate.

Suprafata plana

inchideti compartimentul glisdnd capacul inapoi.

H. Introducerea cablurilor motorului in cutia bateriei Bluetooth

Fisele de pe firele motorului sunt reversibile. Prin rasturnarea lor la 180
de grade, veti schimba directia in care se roteste motorul. Pentru ca
modelele sa se miste in sincronizare cu telecomenzile din aplicatie,

trebuie sa introduceti mufele corect. Urmati orientdrile specifice ale
dopurilor din pasii de asamblare pentru fiecare model. Observati
linia mica indentata de pe o parte a mufei pentru a va ajuta sa
introduceti corect motoarele.



Robotica: masini inteligente - Super Sphere
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Roboti in miscare!

Robotii sunt agenti mecanici controlati de programe de calculator. Ele pot fi programate
pentru a efectua tot felul de sarcini si miscari. Robotii pot asambla masini, pot juca fotbal,
pot aspira podele, pot livra pachete, pot cartografi terenul, pot escalada munti, pot distra
oamenii, gati cina — lista poate continua la nesfarsit. Cu acest kit, puteti construi roboti care
se misca in moduri fascinante, inclusiv un robot sferic care se poate rostogoli in orice
directie. Setul include, de asemenea, un senzor de sunet, astfel incat sa va puteti programa
robotii sa reactioneze la sunete. Cu aplicatia, puteti programa motoarele robotilor sa se

comporte in moduri diferite, in functie de datele care provin de la senzorul de sunet.

4 1
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Notiuni de baza

Existd patru tipuri principale de componente functionale Tn acest kit care permit
robotilor sa functioneze:

A. Cutia de baterie Bluetooth se conecteaza la aplicatia de pe tableta sau smartphone
printr-o conexiune Bluetooth fara fir. Furnizeaza energie motoarelor si primeste

intrare de la senzorul de sunet prin fire.

B. Unitdtile motoare se conecteaza la osii si arborii motorului pentru a intoarce

angrenajele si rotile, activand modelele dumneavoastra. Ele sunt alimentate de

cutia de baterii.

C. Senzorul de sunet - ca o ureche - are n interior o membrana care
1i permite sa transforme vibratiile din aer (sunetul) in semnale electrice. Mai exact,
este un microfon cu condensator electret omnidirectional. Este calibrat pentru a

primi o anumita intensitate (intensitate) a sunetului. Cand detecteaza un e

sunet Tn acest interval (mani din palme), declanseaza actiunea programata.

D. Aplicatia este ,creierul” modelelor dumneavoastra robotizate. Utilizeaza intrarea

de la senzorul de sunet si instructiunile programului pentru a controla modelele.

Aceste patru elemente, in combinatie cu toate partile mecanice — tije, angrenaje, osii, o
bucati si asa mai departe — va permit sa construiti si sa programati roboti mecanici
care pot efectua diferite actiuni in functie de numarul de sunete cu decibeli mari (tare)

pe care senzorul de sunet il detecteaza cand ruleaza un program.

Super Sfera

incepeti cu Super Sphere:

Va sugeram sa cititi si sa urmati instructiunile din acest manual in 4. Acum puteti conecta tableta sau smartphone-ul la model prin aplicatia

ordine. Dar iata o prezentare generala a instructiunilor gratuita. Urmati instructiunile din partea de jos a paginii 7.

pentru construirea si utilizarea Super Sphere pentru a va orienta:

5. Pentru a conduce Super Sphere in modul telecomanda,

1. Descarcati aplicatia urmand instructiunile de pe

pagina 7.

2. Urmati instructiunile de asamblare de la pagina 14 pentru a construi
primul model, Super Sphere. Asigurati-va ca ati introdus corect bateriile
n cutia pentru baterii Bluetooth, conform instructiunilor de la

pagina 2.

3. Agitati modelul pana cand lumina albastra de pe cutia bateriei
Bluetooth se aprinde, indicand faptul cd modulul este pornit.
Modulul se opreste automat dupa aproximativ un minut de
inactivitate pentru a economisi energia bateriei. Trebuie pur si simplu
sa zgaltaiti modelul cand doriti sa-l porniti din nou. Este un comutator

pornit-oprit activat de miscare!

urmati instructiunile de la pagina 8 si sfaturile de conducere de la paginile
22-23.

. Pentru a rula un program pe Super Sphere, urmati

instructiuni la pagina 24. Pentru explicatii detaliate despre cum
functioneaza modul de programare al aplicatiei, consultati paginile 9-
13. Incercati sa editati programul pentru Super Sphere sau sa scrieti al

dvs. de la zero.

7. Acum, continuati cu construirea celorlalte modele, pe rand, si rularea

programelor de proba prezentate pe pagina de programare gasita

dupa instructiunile de asamblare pentru fiecare model.



INFORMATII TEHNICE DE FUND

DESPRE SUNET

Sunetul este o forma de energie care se misca ca o unda de presiune prin
substante (gaze, lichide si solide). De obicei, oamenii pot auzi si simti multe
sunete. Sunetele sunt cauzate de vibratii, care sunt miscari fnainte si

Tnapoi ale particulelor. Oamenii pot simti sunetul atunci cand

aceste particule vibrante intra in contact cu timpanele lor, care trimit semnale

catre creierul lor.

Multe sunete vibreaza la o frecventa pe care urechea umana normala o
poate detecta. Frecventa este pur si simplu numarul de unde intr-o anumita
perioada de timp. De obicei, oamenii pot auzi unde sonore in intervalul de
frecventa de la 20 de herti (ceea ce Tnseamna cicluri pe secunda) pana

la 20.000 de herti (20 kiloherti).

Comprimare

Ilustratie a unei unde sonore Refrac ie

DESPRE SENSORUL DE SUNET

Senzorii de sunet functioneaza oarecum ca o ureche umana. Un sunet

Senzorul are o membrana flexibild subtire in interior numita diafragma.
Diafragma vibreaza atunci cand undele sonore o lovesc. Aceastd miscare de
vibratie a diafragmei este convertita in semnale electrice, care sunt trimise la
un microprocesor pentru procesare. Un senzor de sunet este ca un simplu

microfon.

Senzorul de sunet din acest kit este conceput pentru a detecta

intensitatea sunetului. Intensitatea sunetului este direct legata de zgomot si
este o mdsura a cantitatii de energie din unda sonora. Aplicatia de programare
folositd cu robotii din acest kit primeste semnalele de la senzorul de

sunet si recunoaste si numara sunete scurte care sunt mult mai

puternice decat sunetul ambiental. Sunetul mainilor tale care aplauda o

datd este un exemplu perfect de sunet puternic detectat de aceasta aplicatie.
Cu alte cuvinte, aplicatia ascultd numarul de sunete puternice - cum ar fi batai
din palme - pe care le detecteaza senzorul de sunet. Aplicatia va permite sa
programati diferite secvente de comenzi pentru a rula, in functie de numarul
de batdi din palme pe care le detecteaza senzorul de sunet. Cu aceasta, va
puteti programa robotii sa efectueze diferite actiuni, in functie de cate batai de

palme (una pana la patru) detecteaza.

Aplicatia
ruleaza diferite parti
ale programului, in

functie de cate batai
de palme detecteaza.

-_—

Senzorul de sunet
detecteaza

numarul de batai din palme|

DESPRE MISCAREA SUPERSFEREI

Modelul principal de robot din acest kit, Super Sphere, se misca intr-un

mod foarte unic si interesant. Super Sphere are doud motoare (numite

motor A si motor B) montate in interiorul acesteia pe o structura

mecanica. Motoarele sunt conectate la cutia bateriei Bluetooth, care

le porneste si le opreste pe baza instructiunilor venite din aplicatie. Motorul A
este montat orizontal si se conecteaza la un angrenaj care este conectat direct
la interiorul carcasei sferice. Cand motorul A se roteste, face ca sfera sa se
rostogoleasca Tnainte sau Tnapoi, deoarece exista o greutate mare

care mentine structura mecanica interioara in pozitie verticala, in timp ce
sfera mai usoara se roteste in jurul ei. Acesta este la fel ca un hamster

care ruleaza pe interiorul unei roti de hamster ramane intotdeauna in

partea de jos a rotii din cauza greutatii sale.

Motorul B este montat vertical in interiorul sferei. Cand se intoarce, invarte
greutatile care atarna de

structura mecanica interioara. Datorita unui concept de fizicd complex numit
moment unghiular, atunci cand greutatile grele se rotesc in sensul

acelor de ceasornic, sfera exterioara se roteste de fapt in sens invers acelor de
ceasornic. De asemenea, atunci cand greutatile se rotesc in sens

invers acelor de ceasornic, sfera exterioara se roteste in sensul acelor de ceasornic.
Din nou, acest lucru este legat de motivul pentru care hamsterul care se
invarte pe roatd rdmane intotdeauna in partea de jos, cu exceptia faptului

ca miscarea de rotire are loc intr-un plan diferit. Este, de asemenea, legat de
modul in care un blat de jucarie se invarte. Combinarea acestor doud miscari
n acelasi timp permite robotului sa se deplaseze Tnainte sau fnapoi si

sa se roteasca la stdnga sau la dreapta in acelasi timp.

Dar nu ne credeti pe cuvant - construiti- si vedeti singur cum functioneaza!




|

Configurarea aplicatiei

DESCARCA SI INSTALA APLICATIA

Puteti descarca aplicatia gratuita Super Sphere pentru dispozitivele
iOS din iOS App Store sau pentru dispozitivele Android
din Google Play. Aplicatia, denumita si aplicatia de control, va permite sa

controlati si sa programati robotii de la distanta.

Pentru cerintele specifice ale dispozitivului, consultati sectiunea

Informatii din pagina de descarcare a aplicatiei Super Sphere.
Pentru a obtine aplicatia:
1. Porniti tableta sau smartphone-ul.

2. Scanati codul QR din dreapta pentru a va duce la pagina produsului pentru

acest kit (sau cautati ,aplicatia Super Sphere Robotics").

3. Pe pagina produsului, derulati in jos pana cand vedeti
imagini ale pictogramelor aplicatiilor si link-urile catre paginile aplicatiei
din magazinele de aplicatii. Urmati linkurile pentru magazinul de aplicatii

corect bazat pe dispozitivul dvs.

4. Urmati pasii de pe pagina de descarcare a aplicatiei pentru a

descarca si instala aplicatia pe dispozitiv.

5. Deschideti aplicatia si va aparea interfata pentru modul de control de la

distanta (A).

STABILIREA O CONEXIUNE

1. Conectati aplicatia la cutia bateriei Bluetooth a robotului dvs. apasand

butonul Bluetooth (B) din coltul din stdnga sus al ecranului aplicatiei.

2. Cand conexiunea a fost realizata, Bluetooth

simbolul isi va schimba culoarea, lumina albastra de pe cutia bateriei se
va schimba de la intermitent la continuu si, daca este conectat un motor,

motorul va conduce pentru un scurt moment pentru a indica ca

conexiunea a fost facuta. Vezi diagrama pentru

dreptul la descrieri ale fiecarei stari de conexiune.

DEPONEREA CONEXIUNII

Daca conexiunea Bluetooth nu functioneaza:

» Asigurati-va ca bateriile sunt complet incarcate si ca
Cutia bateriei Bluetooth este activa (lumina albastra clipeste).

» Asigurati-va ca Bluetooth este activat pe dispozitivul dvs. si
serviciile de localizare sunt activate pentru aplicatia Super Sphere.
» Incercati s& reporniti aplicatia sau dispozitivul.

» Daca lumina albastra de pe cutia bateriei este continua, dar nu exista
conexiune Bluetooth, inchideti aplicatia si asteptati ca lumina albastra
sa inceapa sa clipeasca din nou. Apoi reporniti aplicatia.

» Incercati sa scoateti si sa reintroduceti bateriile pentru a reseta
cutie de baterii.

Super Sfera

Notiuni de baza

Scanati acest cod QR pentru a
accesa pagina produsului,

unde exista link-uri catre

descarcati aplicatia din

magazinele de aplicatii.

Bluetooth nu este conectat

Pictograma Bluetooth in aplicatie:

Gri cu inel care clipeste

I°

Aplicatia cauta conexiune Bluetooth

Pictograma Bluetooth in aplicatie:

Galben intermitent

I°

Bluetooth conectat

Pictograma Bluetooth in aplicatie:

Galben solid cu cerc albastru

Baery box Bluetooth dormit
« Fara conexiune Bluetooth

* Modul de economisire a energiei

« Doreste automat dupa aproximativ

un minut de inactivitate

« Treziti-l pentru a o trezi

Lumina albastra
pe cutia de baery:
Clipind

Lumina albastra
pe cutia de baery:
Clipind

Lumina albastra
pe cutia de baery:
Pornit si nu

clipeste

Lumina albastra
pe cutia de baery:
Oprit

W W



MOD COMANDA DE LA DISTANTA

UTILIZAREA MODULUI TELECOMANDA

Dupa ce ati construit un model de robot (instructiunile de asamblare
incep de la pagina 14) si I-ati conectat la aplicatie (vezi pagina anterioara),

il puteti controla cu comenzile interfetei in modul telecomanda.

Puteti utiliza cele doud comenzi glisante (C) pentru a controla direct cele
doud motoare de pe modelele dvs. Glisati cursorul din stanga Tn sus sau
n jos cu degetul pentru a face motorul A sa se roteasca in

sensul acelor de ceasornic sau in sens invers acelor de ceasornic. La
fel, glisorul din dreapta controleaza motorul B. Directia in care motoarele

rotirea depinde de orientarea firului motorului in cutia bateriei Bluetooth

(vezi mai jos).

in configuratia implicitd pentru modul telecomanda, glisorul din stanga
este vertical, iar glisorul din dreapta este orizontal. Acest

lucru se datoreaza faptului ca pentru Super Sphere, glisorul din stanga
controleaza miscarea inainte si Tnapoi, iar glisorul din dreapta
controleaza miscarea spre stanga si spre dreapta. Cu toate

acestea, dacd atingeti butonul de orientare al glisorului (D), glisorul din

dreapta comuta intre o orientare orizontald si una verticala. Puteti
decide care glisor

orientarea este cea mai usoara pentru dvs., in functie de modelul

specific pe care il controlati.

Consultati pagina 22 pentru instructiuni specifice de

conducere cu telecomanda pentru modelul Super Sphere.

Cand glisati glisoarele astfel...

motorul A motorul B motorul A motorul B

|

... motoarele se rotesc in aceste directii in functie de orientarea stecherului fiecarui motor in priza de pe cutia bateriei.

Laturile rotunijite ale ambelor prize Partea rotunijitd a stecherului B a Partea plata a mufei motorului B si Laturile plate ale ambelor
orientate Tnainte motorului si partea plata a partea rotunjita a mufei prize orientate fnainte
stecherului A motorului motorului A orientate
indreptate in fata nainte



MOD DE PROGRAMARE

UTILIZAREA MODULUI DE PROGRAMARE

Apasati pictograma sdgeatd de programare (E) pentru a intrain
modul de programare. Cand apdsati pictograma, apare o listd de
programe. Puteti salva pana la 24 de programe. Aplicatia vine cu un
program demonstrativ pentru fiecare dintre cele sapte modele

de robot, care sunt preincdrcate in Programe
1-7.

PREZENTARE GENERALA A
ECRAN DE PROGRAMARE

Atingeti Programul 6 pentru a incarca acel program, care este
programul demonstrativ pentru Horseshoe Crab Bot. Apare

ecranul de programare cu Programul 6 incarcat.
Butonul de rulare program (F) ruleaza programul.

Cand apasati butonul de rulare program, programul incepe sa ruleze
si butonul de rulare program devine un buton de oprire a
programului (G). Apasarea butonului de oprire a programului

opreste imediat programul.

Pe mdsura ce un program ruleaza, aplicatia parcurge o secventa de

blocuri de comanda. Exista trei tipuri de blocuri de comanda:

comenzi motor (H), comenzi de note (sunet) (I) si comenzi de pauza ()).

Fiecare comanda este setata sa ruleze pentru o anumita perioada

de timp (de la zero la cinci secunde) in program (K).

Puteti atinge un bloc de comanda pentru a-l edita atata timp cat
programul nu ruleaza. Atingeti semnul plus pentru a adauga un
bloc de comanda. Consultati pagina 11 pentru detalii despre

scrierea programelor.

Comanda care ruleaza in prezent este evidentiatd cu un contur

galben in jurul blocului de comanda (L).

Pentru fiecare program, pot fi introduse pana la patru
secvente (M) de blocuri de comanda. Fiecare secventa se
coreleaza cu numarul de batai din palme (sau alte sunete foarte

puternice) sesizate de senzorul de sunet de pe robot.

Cand programul ruleaza si senzorul de sunet detecteaza un
anumit numar de batai din palme (una pana la patru), programul
ruleaza secventa de comenzi pentru acel numar de palme. De
exemplu, daca senzorul de sunet detecteaza trei din palme, va

rula a treia secventa de sus.

De asemenea, puteti declansa o secventa sa ruleze pur si
simplu atingand simbolul mainilor care bat din palme atunci cand

programul ruleaza.

Programarea robotilor
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MOD DE PROGRAMARE

STERGE TOT

Pentru a sterge un intreg program si a-l reveni la modul
implicit de program gol, apasati butonul cos de gunoi (N)

din bara de meniu.

COMUTARE INTRE PROGRAME

Daca doriti sa treceti la un alt program, faceti clic pe butonul
biblioteca de programe (O) pentru a deschide biblioteca

de programe salvate si selectati programul pe care

doriti sa 1l deschideti.

PROGRAME DE SALVARE

Cand doriti sa salvati un program pe care l-ati scris, apasati
butonul sageata in jos (P). Scriptul programului va fi

salvat imediat in programul in care va aflati in prezent. Va
aparea un ecran de confirmare

aparea.

REVENTI LA SALVAT

Pentru a reveni la ultima versiune salvata a programului
si a sterge toate modificdrile nesalvate, apdsati butonul de
revenire la salvat (Q).

IESIREA MODULUI DE PROGRAMARE

Cand doriti sa parasiti ecranul de programare, apasati
butonul sdgeata Tnapoi (R). Va aparea o fereastra care

va va intreba daca sunteti sigur ca doriti sa parasiti ecranul
de programare. Apasati butonul de bifare verde pentru

a reveni la ecranul principal de la distanta.

Do you want to leave

the programming mode?




MOD DE PROGRAMARE

SCRIEREA UNUI PROGRAM

Cand sunteti gata sa scrieti primul program, puteti consulta

instructiunile pas cu pas de mai jos pentru a face acest lucru.

1. Atingeti butonul sdgeata de programare (A) pentru a intra

modul de programare. Alegeti un program gol (Programul 8 incepe
gol).

2. Apare ecranul de programare.

3. Apasati butonul ,+” semnul plus (B) intr-unul dintre

secvente pentru a adduga o comanda la acea secventa.

4. Apare meniul de comenzi (C). Puteti alege dintre trei tipuri de

comenzi:
* Alegeti motoare pentru a adduga comenzi pentru motor.

+ Alegeti note pentru a adduga comenzi sonore.

* Alegeti pauza pentru a adauga o comanda de pauza.

Sau apdsati butonul rosu X pentru a iesi din comenzi
meniul.

Continuare pe pagina urmatoare >>>

DEPONEREA
CONEXIUNII SENZORULUI

Daca conexiunea senzorului nu functioneaza:

» Deconectati si apoi restabiliti conexiunea
Bluetooth.

» Asigurati-va ca cablul senzorului este bine

conectat n cutia bateriei.

» lesiti din programul in care va aflati si

relansati-l.

Programarea robotilor

11



12

MOD DE PROGRAMARE

PROGRAMARE MOTOARE

1.

2.

Atingeti pictograma de comanda a motoarelor si apare

fereastra de programare a motorului (D).

in fereastra de programare a motorului, puteti

creati o comanda pentru a controla motorul A (albastru) si/
sau motorul B (rosu) pentru a roti in sensul acelor de

ceasornic sau Tn sens invers acelor de ceasornic. Puteti alege o ruda
viteza de la -4 (cel mai rapid intr-o directie) la 4 (cel

mai rapid in cealalta directie).

Nota: O viteza pozitiva (1-4) in comanda motorului nu

inseamna intotdeauna ca modelul dumneavoastra va

merge fnainte! Va trebui sa testati in ce directie rezulta

directia de iesire dorita pe modelele dvs. specifice,

deoarece orientarea motorului si a angrenajului vor

schimba directia. Consultati partea de jos a paginii 8 pentru mai

multe informatii.

3.

Cu glisorul de timp (E), puteti, de asemenea, seta
durata pentru care motorul(ele) vor porni, de la 0 la 5,0
secunde.

Cand sunteti multumit de selectiile dvs., apasati butonul de
bifare verde si blocul motor (F) apare in segmentul de

program.

Blocurile arata ce motor(e) (G) va roti comanda si cu ce viteza
siin ce directie (H) se va intoarce fiecare motor. Mai jos, arata

cat de mult vor roti motorul (motoarele) (I).

Roata dintata albastra reprezinta motorul A, iar roata

dintata rosie reprezinta motorul B.

Bacsis! Adaugati puncte rosii si albastre sau autocolante la

cutia bateriei si la motoare, astfel incat sa puteti urmari

cu usurintd ce motor programati.

5. Puteti adauga mai multe blocuri de comanda la acelasi

segment prin apdsarea din nou a butonului ,+" (B).

Motorul B

Motorul A



MOD DE PROGRAMARE

SUNETE DE PROGRAMARE

1. Apasati pictograma de comanda note si sunetul

apare fereastra de programare (J).

2. In fereastra de programare a sunetului, puteti crea o
comanda pentru a face sunete. Puteti

alegeti inaltimea (Do, Re, Mi, Fa, Sol, La, Si si Do) si durata

(0 pana la 5 secunde) pentru fiecare comandd de nota.

3. Apasati butonul de bifd verde si blocul de note (K) apare in

segmentul de program.

in acest fel, puteti programa o melodie simpl& cu mai
multe blocuri de note care se va reda atunci cand segmentul

de program ruleaza.

PAUZE DE PROGRAMARE

1. Ultima optiune de comanda este sd adaugati o pauzd sau
odihng, la program. Apasati pictograma de comanda de
odihna si apare fereastra de programare a odihnei (L).
Puteti alege durata (de la 0 la 5 secunde) a pauzei in
program. Apasati butonul de bifare verde si blocul de

repaus (M) este addugat la segmentul de program.

Stergerea comenzilor

Pentru a sterge un bloc de comanda, apasati blocul pe care doriti
sa 1l stergeti pentru a deschide fereastra de programare a acestuia.

Apoi apasati butonul de gunoi (N) din coltul de jos.

SCRIEREA UNUI PROGRAM COMPLET

Urmand instructiunile anterioare pentru addugarea
comenzilor, acum puteti merge si scrie programe pentru toate
segmentele. Va puteti gandi la diferitele actiuni pe care doriti
sa le efectueze robotul dvs. atunci cand senzorul de sunet

detecteaza un numar diferit de batai din palme.

Nu va fie teama sa incercati o multime de idei diferite si sa
jucati cu diferite combinatii de blocuri de comanda

n secvente diferite.

Programarea robotilor

13



14

Mai intéi, urmati aceste

instructiuni de asamblare pentru

a construi modelul. Apoi, puteti

utiliza modelul in modul telecomanda,
sau puteti urma instructiunile de

pe pagina de programare imediat
dupa aceste instructiuni de
asamblare pentru a rula un

program pentru acest model.

Va rugam sa cititi sfaturile de
conducere de la paginile 22 si 23.

Parteaf®)

axa de 60 mm

parteafl)

cu orificiu lateral

axa de 30 mm

Partea@

axa de 60 mm

Pa rteae

cu orificiu lateral




Super Sfera

Parte‘

= Partea@ cu gaura laterala
L I Axa de 35 mm, gri e _ : Parte‘

cu gaura laterala

0 Subansamblu
Subansamblu 0

Asigurati-va ca bateriile

sunt deja introduse in cutia
bateriei. Vezi pagina 2.

Acordati atentie orientarii cutiei
bateriei Tn acest pas.

15



Subansamblu

Faceti acest
pas de patru ori.

4 ™)
Vedere din fata
;
=11
00800
oo--ic
O
T —
=5 = I
Asigurati-va cd existd s Dacé exista goluri, tija din
nu exista goluri intre partea inferioara poate lovi
partile inferioare aici. interiorul sferei in modelul finit.
e 7

16



Super Sfera

Asigurati-va ca conectati i
firul de la motorul Bin * motorul A
Atasati firele la cutia bateriei. priza din stanga

iar firul de la motorul
A'n priza

motorul B

—g—
din dreapta, altfel . .

controalele din aplicatie vor
fi comutate.

's ~
o oo
Liniile indentate de pe
Treceti firul senzorului mufe trebuie
sub aceasts tij3, astfel sa fie orientate spre
~ a = = stanga atunci
incat sa nu loveasca 4 .
cand cutia
interiorul sferei in bateriei este
" I orientata in aceasta d
timpul functionarii.
Acordati atentie
orientdrii liniilor
indentate n timp ce
conectati firele
motorului. L )

' ™\
@ Vedere de sus

Introduceti greutatile metalice in carcasele greutatilor si q ‘ i |
apoi atasati-le la tija de jos.

Asigurati-va ca greutatile sunt atasate la tija de
jos, astfel incat sa fie exact perpendiculare
pe tija de jos.

Rotiti bratul greutatii din partea
de jos a ansamblului pentru a va
asigura ca se roteste fara probleme.

Asamblare interioara gata!

Continuati la pagina urmatoare
pentru a asambla carcasa sferica.

17
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Pentru sfaturi despre conectarea pieselor de carcasa, consultati pagina 2.

Fiti atenti la alinierea
stifturilor de ancorare negre din
pentagonul albastru si triunghiul

albastru.

Pentagonul albastru din mijloc
este subansamblul

—

T

1

-.—a-

18



Super Sfera

Acordati atentie
alinierii angrenajului
albastru atasat
pentagonului albastru
si triunghiului albastru.

Pentagonul albastru
din mijloc

este subansamblul 23.

19



Asigurati-va ca partea sferei cu angrenajul albastru
se afla pe partea ansamblului interior cu ansamblul
mic gri si ca angrenajele se Inchid atunci cand atasati
carcasa la ansamblul interior.

Aliniati ochii de ambele
parti ale sferei.

Pentru a atasa cele doua jumatati ale

sferei Tmpreund, incepeti prin a conecta doua
pentagoane impreuna (cate unul pentru fiecare
emisfera). Apoi, deplasati-va n jurul cochiliei,
conectand bucatile de coaja pe rand.

20



Super Sfera

- ) —
—f e .

Terminat!

Continuati la pagina urmatoare pentru a
afla cum sa conduceti Super Sphere.

Pentru a va asigura

ca sfera este puternica
si stabila in timp ce
rulati pe podea,
asigurati-va ca toate
imbinarile dintre
piesele carcasei

sunt bine conectate.

Carcasa sferica nu este bine conectata

Carcasa sferica conectata in siguranta

21
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O O O SUPER SFERA

SCOALA DE SOFERI

Acum ca v-ati asamblat Super Sphere, urmati aceste instructiuni

pentru a o conduce cu aplicatia in modul telecomanda. Conducerea

Super Sphere este diferita de conducerea unei masini RC de
jucdrie obisnuite, dar cu putina practica, o vei intelege.

1. Asezati Super Sphere intr-o zona mare, deschisa, cu podea
neteda si tare. Se conduce cel mai bine pe lemn, laminate
si gresie. Nu se intoarce bine pe covoare, covoare sau
suprafete texturate.

2. Incércati aplicatia pe tabletd sau smartphone si
stabiliti o conexiune Bluetooth intre aplicatie si Super Sphere.

Consultati pagina 7 pentru instructiuni.

3. In modul telecomands, glisati cursorul din stdnga (motorul A)
Tnainte sau Thapoi pentru a face ca Super Sphere sa se

roteascd fnainte sau, respectiv, inapoi.

Vedere de sus

Rotiti inainte

SFATURI DE CONDUCERE VIDEO

Scaneaza acest cod QR pentru a vedea un videoclip E
cu sfaturi pentru a invata sa conduci Super Sphere.

4. Glisati glisorul din dreapta (motor B) la stdnga sau la dreapta pentru a face ca

Super Sphere sa se roteasca la stanga sau, respectiv, la dreapta.

NOTA: Dacd modelul dvs. se misca in directia opusa fatd de cum
ar trebui, trebuie sa inversati directia in care este introdus firul

motorului in cutia bateriei. Vezi pagina 17.

5. Acum incercati sa glisati ambele glisoare in acelasi timp.
Puteti face ca Super Sfera sa se roteasca Thainte si sa vire la
stanga in acelasi timp? il poti face sa vire la dreapta in timp
ce se rostogoleste Tnainte? Ce zici in sens invers?

6. Incercati acest lucru: daci glisati glisorul din dreapta spre
dreapta si apoi 1l glisati brusc spre stanga, sfera se va roti
si mai mult. Cand sfera este deja in miscare, se poate intoarce

chiar mai mult decat atunci cand este stationara.

2

Aceste doua aripi mici sunt indreptate in spate

Sferei.

Rotiti inapoi



Super Sfera

- ’
Rotiti Tnainte \ s Rotiti Thainte
si virati la stanga b ~ si virati la dreapta

p—-— ———

Mai intai un mic N

la dreapta...

~——— e
- -

-

SFATURL:

* Super Sphere functioneaza cel mai bine pe suprafete * Pentru a inlocui bateriile,

dure: lemn, laminat, gresie. deschideti carcasa sferica,

scoateti tija cu 11 gauri asa cum
* Nu functioneaza bine pe covoare sau covoare. Daca aveti < .
se arata si luati
la dispozitie doar acest tip de pardoseald, incercati sa
Cutia bateriei Bluetooth oprita.
construiti celelalte modele din acest kit, care vor

functiona mai bine pe el.

* Functioneaza cel mai bine daca il utilizati intr-o zona mare, deschisa.

* Se intoarce mai bine atunci cand se rostogoleste

deja, decat atunci cand este stationar.

* Asigurati-va ca greutatile nu lovesc partea de jos a

sferei atunci cand se Tnvart. Vezi pasul de asamblare

+ Sfat de dezasamblare: axa gri de 35
18 mm este in mod intentionat foarte
« Incercati sa configurati un curs de obstacole pentru strans. Folositi parghia stiftului de
Super Sfera dvs. si exersati-l sa ajunga exact acolo

ancorare pentru a scoate bratul greutatii.
unde doriti.

Continuati la pagina urmatoare pentru
a afla cum sa programati Super Sphere.
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PROGRAMARE

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU SUPER SFERA

1. Asezati Super Sfera intr-o zona mare, deschisd, neteda, tare

pardoseala. Se conduce cel mai bine pe lemn, laminate si gresie. Nu se intoarce bine

pe covoare, covoare sau suprafege texturate.

2. Incércati aplicatia pe tabletd sau smartphone si stabiliti o

Conexiune Bluetooth intre aplicatie si Super Sphere. Consultati pagina 7 pentru

instructiuni.

3. In modul de programare, incircati Programul 1. Secventele de comandé prezentate

mai jos sunt presetate in Programul 1. Atingeti butonul de alergare si bateti din

palme de una pana la patru ori langa senzorul de sunet.

4. Observati cum se comporta robotul pentru fiecare secventa! Scrie-ti pe al tau

program in secventa de patru palme.

PROGRAMUL 1

1 Aplauda: Mergi Tnainte, intoarce,

mergi inainte, ntoarce, mergi inainte, intoarce

2 Claps: Conduceti intr-o curba in forma de S
3 Claps: Invartiti-vd in stanga si in dreapta

4 Claps: creeaza-ti propriul program!

Roboti sferici

Exista multe tipuri de roboti sferici sau roboti in forma de bila.
Scriitorii, inginerii si inventatorii au imaginat si construit roboti sferici
de multi ani. Robotii sferici au multe avantaje: se pot deplasa in

orice directie prin simpla rotire pe axa lor verticala; sunt autonomiin
sferele lor, astfel incat sunt bine protejati de mediu si ar putea
calatori pe uscat, in apa si in spatiu; iar sferele sunt forme foarte

puternice, astfel incat robotii sferici sunt durabili.

Doi dintre cei mai cunoscuti roboti sferici sunt un robot de

jucarie numit Sphero si droidul BB-8 din seria de filme fantasy
fantasy Star Wars (imaginea aici). GroundBot este un robot sferic cu
camere pe el care poate fi folosit pentru securitate si filmarea
evenimentelor sportive de pe teren! Ballie de la Samsung este un
robot sferic asistent personal care se poate rostogoli dupa tine si poate interactiona cu tine.




Jumbo-Wheel Bot

( N\ Mai intéi, urmati

aceste instructiuni de
asamblare pentru a construi
modelul. Apoi, puteti utiliza
modelul in modul
telecomanda, sau puteti
urma instructiunile de pe
pagina de programare
imediat dupa aceste

instructiuni de asamblare
pentru a rula un program pentru acest model.

25



ndoiti si conectati

bucati de coaja la imbinari.
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Jumbo-Wheel Bot

"\

_ ez
-

= ¥

Liniile indentate

de pe

mufele ar trebui s

fie indreptate spre dreapta
cénd cutia

bateriei este
| orientatd in aceasta

motorul A motorul B

| |

directie.

)
el .

| |

Asigurati-va ca conectati cablul de la motorul B in
priza din stanga si firul de la motorul A'in priza din
dreapta, altfel comenzile din aplicatie vor fi comutate. \ J

Terminat!
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PROGRAMARE o

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU BOT-UL JUMBO-WHEEL

1. Asezati Jumbo-Wheel Bot intr-o zond mare, deschisa. il poti incerca pe diverse tipuri

de pardoseli: lemn, gresie, laminat si mocheta.

2. Incarcati aplicatia pe tabletd sau smartphone si stabiliti o

Conexiune Bluetooth intre aplicatie si robot. Consultati pagina 7 pentru instructiuni.

3.Tn modul de programare, incarcati Programul 2. Secventele de comanda prezentate
mai jos sunt presetate in Programul 2. Atingeti butonul de alergare si bateti din

palme de una pand la patru ori langa senzorul de sunet.

4. Observati cum se comporta robotul pentru fiecare secventa! Scrie-ti pe al tau

program in secventele de trei si patru palme.

Roti gigantice

Multe camioane si vehicule industriale au roti uriase,

cum ar fi Jumbo-Wheel Bot-ul tau. Rotile mari au multe
avantaje fata de cele mai mici. Rotile mari ofera mai
multa aderenta si tractiune decat rotile mici, deoarece o
suprafata mai mare este in contact cu solul. Rotile mari
ofera mai multa garda la sol si viraj mai bune. Rotile mari
ofera si o franare mai buna. Si rotile mari pot fi mult mai
puternice si pot sustine sarcini mai grele decat rotile mici.
Acesta este motivul pentru care vedeti adesea

anvelope mari pe vehiculele de constructii si camioanele grele. Desigur, exista si

mai mare.

PROGRAMUL 2

1 Aplauda: Mergeti nainte, conduceti mai incet,

odihniti-va, rotiti, mergeti inainte, conduceti mai incet
2 Claps: Conduceti intr-o curba in forma de S
3 Claps: Creeaza-ti propriul program!

4 Claps: creeaza-ti propriul program!

unele dezavantaje, cum ar fi viteza redusa, uzura mai rapida si consumul de combustibil

Comparati manevrabilitatea robotului dumneavoastra Jumbo-Wheel cu cea a Super Sphere.
Care este mai rapid? Care dintre ele se poate transforma mai bine pe podeaua ta?




Bigfoot Bot

™\ Mai intai, urmati
aceste instructiuni de

asamblare pentru a construi
modelul. Apoi, puteti utiliza

modelul in modul
telecomanda, sau puteti
urma instructiunile de pe
pagina de programare
imediat dupa aceste

instructiuni de asamblare
pentru a rula un program pentru acest mode

0 axa de 30 mm
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BIGFOOT BOT

Asigurati-va ca tijele sunt paralele
N o ntre ele si perpendiculare pe tijele
tijele sunt aliniate. de pe cealalts parte.

Asigurati-va ca

axa de 30 mm
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Bigfoot Bot
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& OQO@ BIGFOOTBOT

indoiti si conectati
bucatile de coaja la Imbinari.
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Bigfoot Bot
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‘:.
Linia indentata de pe u{

motorul B

stecherul trebuie sa
fie pe partea

dreapta cand cutia
bateriei este orientata

n aceasta directie.

Linia indentata de pe
motorul A

stecherul trebuie sa
fie pe partea stanga

céand cutia bateriei
este orientata in

aceasta directie.

>

motorul B

motorul B

— —

Asigurati-va ca
conectati firul de la
motorul B in priza
din stanga si firul de
la motorul Afn

priza din dreapta,
altfel comenzile

din aplicatie

vor fi comutate.

Terminat!
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PROGRAMARE

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU BIGFOOT BOT

1. Asezati Bigfoot Bot intr-o zona deschisa.

2. Incércati aplicatia pe tabletd sau smartphone si stabiliti o

Conexiune Bluetooth intre aplicatie si robot. Consultati pagina 7 pentru instructiuni.

3. In modul de programare, incarcati Programul 3. Secventele de comenzi prezentate mai

jos sunt presetate Tn Programul 3. Atingeti butonul de alergare si bateti din palme de una

pana la patru ori langa senzorul de sunet.

4. Observati cum se comportd robotul pentru fiecare secvental
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PROGRAMUL 3

1 Aplauda: Mergi inainte, mergi mai repede
2 Claps: Invarte capul din ce in ce mai repede
3 Claps: Redati o melodie simpla

4 Claps: Redati o melodie simpla

Roboti de mers

Robotii cu picioare sunt roboti care merg pe membre mecanice.

in timp ce multi roboti se rotesc pe roti - care sunt mecanic
foarte eficienti - robotii cu picioare au capacitatea de a trece
peste obstacole si suprafete pe care robotii cu roti nu se pot
deplasa.

Robotii cu picioare pot merge in locuri in care robotii cu roti
nu pot. Proiectarea unui robot care sa mearga pe picioare este
mai complicata decat proiectarea unuia care se

rostogoleste pe roti. Capacitatea diferitelor animale, inclusiv

oamenii, de a merge pe picioare este de fapt o isprava a naturii.

Inginerii roboti cauta adesea inspiratie in natura atunci cand

vine vorba de proiectarea picioarelor
roboti.

Robotii cu picioare pot avea orice numar de picioare. Cu cat
mai multe picioare, cu atat robotul este mai stabil. Dar robotii
cu mai putine picioare sunt mai manevrabili. Robotii cu
picioare trebuie sa Tsi pastreze echilibrul in timp ce trec de la un
picior la altul. Un mod in care s-a realizat acest lucru,

la fel ca si in cazul Bigfoot Bot, este realizarea

picioare foarte mari, astfel
incat centrul de

greutate sa ramana
intotdeauna deasupra
piciorului care se

afla pe sol. Acest lucru

impiedica robotul sa cada.

Robotii de mers pe jos

folosesc, de

asemenea, senzori precum giroscoape si accelerometre
pentru a spune motoarelor cum sa se miste pentru a mentine
echilibrul. Este nevoie de multa putere pentru a misca
picioarele unui robot, iar atunci cand aceasta putere

vine de la baterii grele din interiorul corpului robotului, poate
reprezenta o provocare destul de mare. Pe masura ce
bateriile devin mai usoare, iar sistemele de senzori

devin mai avansate, devine din ce in ce mai popular pentru

roboti sa imite miscarea mersului oamenilor si animalelor.




Pinguin Bot

Mai intéi, urmati
aceste instructiuni de

asamblare pentru a construi
modelul. Apoi, puteti utiliza

modelul Tn modul
telecomanda, sau puteti urma
instructiunile de pe pagina

de programare imediat

dupa aceste instructiuni de

asamblare pentru a rula
un program pentru acest model.

Asamblarea
capului gata!

\
Glisati ansamblul
superior peste cele
doua tije ale
ansamblului inferior.

Rotiti angrenajul gri si asigurati-va
ca ansamblul superior se poate
misca fara probleme in sus si in jos.
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&xé de 30 mm
< ot X2
axa de 30 mm\

Asigurati-va ca gdurile din mijloc

sunt aliniate.

I axa de 30 mm

Ansamblu de aripi

Asigurati-vd ca motorul este pozitionat vertical. Rotiti angrenajul A si
asigurati-va ca angrenajul B se roteste fara probleme.

Ansamblu de aripi
Terminat!

. J/ i
Ansamblu gat
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Pinguin Bot

Asigurati-va ca conectati firul
de la motorul B in priza din
oot ; partea de sus (asa cum este
i imaginea aici) si firul de la
motorul Ain priza din partea de jos,

sau, altfel, controalele din
aplicatie vor fi comutate.

Liniile indentate de pe dopuri trebuie sa fie orientate in jos

' cand cutia bateriei este orientatd in aceasta directie.
motorul A iz ’
W

motorul A
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PINGUIN BOT

Sfat: Puteti conecta mai
ntai tijele curbate
portocalii si apoi

treceti ansamblul

prin gaurile din carcasa.

Vedere laterala

Asamblarea

corpului spate
este finalizata!
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Pinguin Bot

Asamblarea caroseriei din fata este gata!

g ™)
Vedere laterala Corpul din spate
g — 3 L
¥

~
Vedere laterala

——r ] _. >
Corpul din fata \ J
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Terminat!

motorul A motorul B

|
5
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Pinguin Bot

PROGRAMARE g

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU PINGUIN BOT

=y

. Asezati Penguin Bot pe 0 masa sau pe podea.

2. Incarcati aplicatia pe tabletd sau smartphone si stabiliti o
Conexiune Bluetooth intre aplicatie si robot. Consultati pagina 7 pentru

| instructiuni.

3. 1n modul de programare, incércati Programul 4. Secventele de comanda
prezentate mai jos sunt presetate in Programul 4. Atingeti butonul de alergare

si bateti din palme de una pana la patru ori langd senzorul de sunet.

4. Observati cum se comporta robotul pentru fiecare secventa! Scrie-ti pe al tdu

program in secventa de patru palme.

PROGRAMUL 4

1 Batad din palme: bate aripile, scutura din cap

2 batai din palme: scutura aripile, scutura aripile

mai repede, odihneste-te, scutura aripile din nou
3 Aplauda: Misca capul

4 Claps: creeaza-ti propriul program!

Animale robotizate

Biomimetica este un termen folosit pentru a descrie imitarea lucrurilor din
i. ‘ lumea naturala in scopul Tndeplinirii sarcinilor sau al rezolvarii problemelor.
! Oamenii se inspira din structurile si materialele lumii naturale si gasesc
modalitati de a le imita artificial. Exemplele includ aripi de avion care
i imita aripile de pasari, materiale lipicioase care imita talpile lipicioase ale
" | unui gecko si ceramica puternica care imita compozitia puternica a scoicilor.

Acest model de robot imita modul in care un pinguin bate din aripi
si scutura din cap. Pinguinii sunt pasari care au evoluat pentru a
inota foarte bine, dar nu pot zbura deloc. Aripile lor au evoluat in
aripi, iar corpurile lor elegante si aerodinamice ii ajuta sa alunece
prin apa. Pe uscat, sunt lente si aparent incomode. In timp ce

sunt pe uscat, pinguinii sunt lenti si aparent stanjeniti, ei aluneca
prin apa datorita corpurilor si aripilor lor aerodinamice care

au evoluat in aripi!

‘,_
o
_________ u N




Machine Translated by Google
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Mai intai, urmati

aceste instructiuni de
asamblare pentru a construi
modelul. Apoi, puteti utiliza
modelul in modul
telecomanda, sau puteti
urma instructiunile de pe
pagina de programare
imediat dupa aceste

instructiuni de asamblare
pentru a rula un program pentru acest model




Machine Translated by Google
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@ - \ Rotile
Pt 1 gata!

ndoiti si conectati
bucdtile de coaja la Tmbinari.
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Machine Translated by Google

Terminat!

Asigurati-va ca

B in priza din stanga
si firul de la motorul
ATn priza de pe

dreapta, altfel
controalele din
aplicatie vor fi comutate.

~=g

' X
conectati cablul de la mo or m
Y motorul B
N

Liniile indentate
de pe

mufele ar trebui sa
fie orientate spre

stanga cand cutia
bateriei este orientata

n aceasta directie.

motorul A motorul B




Machine Translated by Google

PROGRAMARE g

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU DANSING BOT

1. Asezati Dancing Bot intr-o zona deschisa.

2. Incarcati aplicatia pe tablets sau smartphone si stabiliti o

Conexiune Bluetooth intre aplicatie si robot. Consultati pagina 7 pentru instructiuni.

3. Tn modul de programare, incércati Programul 5. Secventele de comenzi prezentate
mai jos sunt presetate in Programul 5. Atingeti butonul de alergare si bateti din palme

de una pana la patru ori langa senzorul de sunet.

4. Observati cum se comporta robotul pentru fiecare secvental Scrie-ti pe al tau

program n secventa de patru palme.

PROGRAMUL 5

1 Bata din palme: Merge Tnainte, scutura

capul, mergi fnapoi, scutura capul

2 batai din palme: misca si scutura capul in

acelasi timp (dans)

3 Claps: Redati un cantec si dansati

4 Claps: creeaza-ti propriul program!

Roboti dansatori

Ai vazut vreodata un robot dansand? Sau, ati
vazut vreodata pe cineva facand miscarea de
dans numita ,robotul?” Inginerii roboti au fost
inspirati de dansatori - iar dansatorii au fost
inspirati de roboti - de multa vremel!

Miscarile robotilor sunt controlate de

programe si de intrarea senzorului. in multe
privinte, un spectacol de dans coregrafiat seamana
mult cu un program care controleaza miscarea unui robpeste orar. Marea diferenta este ca oamenii sunt

——

Coregrafia este practica artistica de a crea mult mai capabili de miscari subtile si rafinate,
secvente de miscadri pentru corpuri care definesc improvizatie si exprimarea emotiilor prin dans.
miscarea si/sau orientarea corpurilor pe o durata de  Dar robotii devin din ce in ce mai

timp. In acelasi mod, programul unui robot este o asemanatoare oamenilor in fiecare an. Crezi
secventa de miscdri definite pe care le ca robatii vor dansa la fel de bine ca

efectueaza robotul oamenii Intr-o zi?




Bot Crab Potcoava

axa de 30 mm

axad de 30 mm

7

Vedere din partea dreapta

Aliniati gaurile.

axa de 30 mm

Mai intai, urmati

aceste instructiuni de
asamblare pentru a construi
modelul. Apoi, puteti utiliza
modelul in modul
telecomanda, sau puteti
urma instructiunile de pe
pagina de programare
imediat dupa aceste

instructiuni de asamblare
pentru a rula un program pentru acest mode

&

Vedere din partea stanga

Aliniati gaurile.
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Bot Crab Potcoava

Asigurati-va ca conectati ( )
firul de la motorul B in priza
din dreapta (asa cum este

Corpul gata! imaginea aiciA) si firul de
la motorul A'in priza din

stanga, altfel comenzile
din aplicatie vor fi comutate.

Liniile indentate

de pe dopuri

ar trebui sa fie
orientate spre dreapta

cand cutia bateriei
este orientata in

aceasta directie.

V4
Crocrin 3

T L
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Bot Crab Potcoava
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Shell gata!
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“ motorul A motorul B

Terminat!
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Bot Crab Potcoava

PROGRAMARE

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU BOT-UL DE CRAB DE POCOVA
1. Asezati Horseshoe Crab Bot pe podea.

2. Incircati aplicatia pe tabletd sau smartphone si stabiliti o conexiune Bluetooth intre

aplicatie si robot. Consultati pagina 7 pentru instructiuni.

3. In modul de programare, incircati Programul 6. Secventele de comenzi
prezentate mai jos sunt presetate in Programul 6. Atingeti butonul de alergare si bateti

din palme de una pana la patru ori langd senzorul de sunet.

4. Observati cum se comporta robotul pentru fiecare secventa! Scrie-ti pe al tau

program in secventa de patru palme.

PROGRAMUL 6

1 Clap: Tara-te inainte, odihneste-te, taraste-te

Tnainte, odihneste-te

2 Claps: tara-te Tnainte, intoarce-te, tara-te

Tnainte, intoarce-te

3 Claps: Redati o melodie simpla

4 Claps: creeaza-ti propriul program!

Exoschelete si domuri geodezice

Un crab potcoava este un animal marin cu o coaja tare, ca o

cupola, careii acopera Intregul corp. Este foarte bine

protejata de sus, ceea ce face parte din motivul pentru care

aceasta familie de animale a reusit sa supravietuiasca atat

de mult timp. Ele sunt numite fosile vii pentru ca oamenii

de stiinta Tsi pot urmari originile cu 450 de milioane de ani! Coaja mare a crabului potcoava si toate
celelalte structuri exterioare dure care acopera restul corpului sau (vizibile sub coaja) alcatuiesc
exoscheletul sau - prescurtare pentru scheletul extern.

Invelisul Horseshoe Crab Bot aminteste si de o alta
structura: domul geodezic. O cupola geodezica este
o structura emisferica cu coaja subtire, care este
alcatuita din multe cadre triunghiulare.

Sunt uimitor de puternice in raport cu cantitatea
mica de material pe care o folosesc, deoarece profita
de proprietatile structurale stabile ale triunghiului.




A\ ¢

Mai intdi, urmati
aceste instructiuni de

asamblare pentru a construi
modelul. Apoi, puteti utiliza

modelul in modul
telecomanda, sau puteti
urma instructiunile de pe
pagina de programare
imediat dupa aceste

instructiuni de asamblare
pentru a rula un program pentru acest mode

axa de 35 mm

axe de 30 mm
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Cornhole Bot
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Cornhole Bot

7
Liniile indentate de pe mufe trebuie sa fie
motorul A orientate n sus atunci cand cutia bateriei este
orientata in aceasta directie.

=€D—
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Asigurati-va cad conectati firul de la motorul B in priza din
partea de jos (asa cum este imaginea aici) si firul de la motorul A
n priza de sus, altfel comenzile din aplicatie vor fi comutate.

motorul A motorul B

= motorul A

\‘ - L
| J SRV pean 3

Terminat!

x4
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PROGRAMARE 7

EXEMPRE DE PROGRAM PENTRU CORNHOLE BOT

1. Asezati Cornhole Bot intr-o zona mare, deschisd, cu podea neteda si tare. Se conduce cel

mai bine pe lemn, laminate si gresie. Nu conduce bine pe covoare, covoare sau

suprafete texturate.

2. Incarcati aplicatia pe tabletd sau smartphone si stabiliti o conexiune Bluetooth intre

aplicatie si robot. Consultati pagina 7 pentru instructiuni.

3.1n modul de programare, incarcati Programul 7. Secventele de comenzi afisate
mai jos sunt presetate in Programul 7. Atingeti butonul de alergare si bateti din palme de una

pana la patru ori langa senzorul de sunet.

4. Incercati s aruncati forma galbend in gaura din sfera robotului de la cativa metri distanta in

timp ce robotul se misca. Poti introduce forma in gaura?

PROGRAMUL 7

1 Aplauda: Mergi inainte, mergi Thapoi, mergi |
inainte, mergi Tnapoi, mergi inainte, mergi

fnapoi

2 Claps: Conduceti intr-o curbd in forma de S

3 Claps: tinta Tn miscare mai provocatoare

4 Claps: creeaza-ti propriul program!

Acuratete si precizie

Cornhole este un joc popular in care scopul este de a arunca
saci de fasole printr-o gaura dintr-o tabla. Conceptele

fizice de acuratete si precizie sunt importante Tn cornhole.
Precizia este cat de aproape sunt rezultatele (sau aruncarile) de
valoarea tinta - in acest caz, gaura din tabla. Precizia este cat
de des poti obtine aceeasi valoare sau sa aterizezi sacul de
fasole in acelasi loc. Uitati-va la imaginile de mai jos pentru a
vedea cum sunt legate acuratetea si precizia. Acuratetea si
precizia sunt ambele concepte critice in lumea stiintifica.

Precizie scazuta si Precizie scazuta si Precizie ridicata si
precizie scazuta precizie ridicata precizie scazuta

CICIPIO

Precizie ridicata si
precizie ridicata




Lectia de forme geometrice

LECTIA DE FORME GEOMETRICE

Folosind doar piesele prezentate, puteti realiza cele cinci forme
geometrice diferite prezentate aici? Nota: Toate sunt complet
inchise - nicio parte nu este lasata deschisa. Solutiile sunt pe pagina urmatoare.

R

Tetraedru

P

Steaua 3D cu patru colturi

e

Lacrima

&

Racheta

Sfera :

Triunghi Pentagon
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Calitate si siguranta Kosmos

Peste o suta de ani de experienta in publicarea de kituri de experimente
stiintifice stau in spatele fiecarui produs care poarta numele Kosmos. Kiturile
de experiment Kosmos sunt proiectate de o echipa experimentata de specialisti
si testate cu cea mai mare atentie in timpul dezvoltrii si productiei. in ceea

ce priveste siguranta produselor, aceste kituri de experiment urmeaza
standardele de siguranta europene si americane, precum si propriile noastre
linii directoare de siguranta. Lucrand indeaproape cu partenerii

nostri de productie si cu laboratoarele de testare a sigurantei, suntem

capabili s& controldm toate etapele productiei. In timp ce majoritatea
produselor noastre sunt fabricate in Germania, toate produsele noastre,

indiferent de origine, respecta aceleasi standarde rigide de calitate.

Editia I 2020 Thames & Kosmos, LLC, Providence, RI, SUA
Thames & Kosmos® este o marca inregistrata a Thames & Kosmos, LLC.

Aceasta lucrare, inclusiv toate partile sale, este protejata prin drepturi de autor. Orice utilizare in afara limitelor specifice ale legii dreptului de autor fara acordul editorului este interzisa si pedepsita de lege. Acest lucru se aplica
in mod specific reproducerilor, traducerilor, microfilmarii si stocarii si procesarii in sisteme si retele electronice. Nu garantam ca toate materialele din aceasta lucrare sunt lipsite de drepturi de autor sau de alta protectie.

Dezvoltare tehnica a produsului: Genius Toy Taiwan Co., Ltd., Taichung, Taiwan, ROC
Text si editare: Ted McGuire
Grafica si ambalaj suplimentar: Dan Freitas

Concept de proiectare
manuala: Ilustratii manuale: Genius Toy Taiwan Co., Ltd., Taichung, Taiwan, ROC si Thames & Kosmos

Fotografii manuale: p. 4 centru sus (robot de fotbal), Maxisport, ©fotolia.com; p. 4 stanga sus (robot albastru), cu amabilitatea DARPA; p. 4 dreapta sus si p. 24 (BB-8), OceanProd, ©adobestock.com; p. 4 stanga jos si p. 44 (robot
dansator), ZzzUfa, ©adobestock.com; p. 4 dreapta jos si p. 34 (robot clasic), weerapat1003, ©adobestock.com; p. 28 (camion), nordroden, ©adobestock.com; p. 53 (crab), ztony1971, ©adobestock.
com; p. 53 (dom), ZzzUfa, ©adobestock.com; p. 58 (cornhole), ZzzUfa, ©adobestock.com

Toate celelalte fotografii: Genius Toy Taiwan Co., Ltd., Taichung, Taiwan, ROC si Thames & Kosmos

Editorul a depus toate eforturile pentru a localiza detinatorii drepturilor de imagine pentru toate fotografiile utilizate. Daca, in orice caz individual, niciun detinator de drepturi de imagine nu a fost recunoscut, acestia sunt rugati
sa furnizeze editorului dovada drepturilor lor de imagine, astfel incat sa li se poata plati o taxa de imagine in conformitate cu standardul industriei.

Android, Google Play si sigla Google Play sunt marci comerciale ale Google Inc. Apple si sigla Apple sunt marci comerciale ale Apple Inc., inregistrate in SUA si in alte tari. App Store este o marca de serviciu a Apple Inc., inregistrata in
SUA si in alte tari.

Distribuit in America de Nord de Thames & Kosmos, LLC. Providence, RI 02903
Telefon: 800-587-2872; Site: www.thamesandkosmos.com
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