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IVADAS

Roboto ranka yra elektroninis ir programavimo rinkinys vidutinio ir pazengusio lygio naudotojams. Galite
sukonstruoti roboto ranka su 4° laisvu judéjimu, ji gali pakelti iki 9 g sveriancius objektus. Jame yra 2 vairasvirtés
moduliai, skirti sukonstruoti roboto rankos valdymui skirtam zaidimy pultui. Jos konstrukcija pagaminta i§ juody
metakrilato daliy, ja galite surinkti per kelias valandas be suvirinimo. ,,Build & Code Uno* yra programuojama
ploksté, paremta ,,Arduino® technologija, ji turi ta patji ATmega328P mikrovaldiklj kaip ir ,,Arduino UNO*.

Plokstei maitinimas gali buti tiekiamas per USB A tipo - USB B tipo kabelj (standartinj spausdintuvo USB kabelj)
arba i§ akumuliatoriaus. Rekomenduojama maitinimo jtampa yra 7-12 V. Joje yra jmontuotas Sviesos diodas, kuris
jums vizualiai teikia plokstés informacija.

Kadangi ,,Build & Code* rinkinys yra paremtas ,,Arduino” technologija, jis taip pat yra atvirojo kodo, o tai reiskia,
kad jo elektronines diagramos ir jo programavimo programing jranga taip pat yra nemokama. Yra daugyb¢ interneto
bendruomeniy, kuriose galite uzduoti klausimus, atsisiysti projektus, kuriuos galima atkartoti, keisti ar pritaikyti
pagal jusy poreikius. Taip pat galite dalyvauti projektuose su kitais naudotojais arba net bati aktyviu nariu ir padéti
kitiems zmonéms.

,»BUILD & CODE UNO“ PLOKSTES TECHNINES SPECIFIKACIJOS

¢ ,,Build & Code UNO R3* (Mikrovaldiklis ,,ATmega328P*)

* Veikimo jtampa: 5 V

* Ivado jtampa (rekomenduojama): 7-12 V

* Ivesties jtampa (ribin¢): 6-20 V

* 14x skaitmeniniy [v./ I$v. kontakty (6 i$ jy uztikrina PPM i$vestj)

* 6 PPM skaitmeniniai [v./ISv. kontaktai

* 6 analoginés jvesties kontaktai

* Nuolatiné srové viename [v./I$v. kontakte: 20 mA

* Nuolatiné srové 3,3 V kontaktui: 50 mA

« Taktinis daznis: 16 MHz

» Matmenys: 68 x 53 mm

* Svoris: 25 ¢

* Programuojamas blokais naudojant ,,Arduino IDE* ir suderinama vaizdinio programavimo
programing jranga (,,Scratch 2.0%)

¢ Suderinama su ,,Mac OS*, ,,Windows* ir ,,Linux“
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KOMPLEKTE ESANCIOS DALYS

1 ,Build & Code UNO R3*
2 Vairasvirtés moduliai
1x Jutiklio apsauga skirta ,,Build & Code*
4x ,,Micro 9g servo™ (vykdomieji varikliai)
3x kreipiamieji kabeliai kaistis-lizdas 30 cm.
8x kreipiamieji kabeliai lizdas-lizdas 30 cm.
1x roboto rankos karkasas (metakrilato plokstelés su i§ anksto i$pjautomis angomis)
1x zaidimy pulto pagrindas
1x kabelis USB A tipas - USB B tipas
4x varztai ,,M3*25%
18x varzty ,,M3*10“
18x varzty ,,M3*8*
7x varztai ,,M3*6*
5x varztai ,,M2*5%
26X varztai ,,M3“
1x 9 V akumuliatoriaus laikiklis

X4
X18

X18 %7 X5 X2

11130

M3/25 M3/10 M3/8 M3/6 M2/5 Verzlés

M3
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Jums reikés mazo
kryzminio atsuktuvo
(8io gaminio komplekte
néra)

VAIRASVIRTE

Vykdomasis
variklis ir
dalys

— __‘ B

3x KREIPIAMIEJI KABELIAI

KREIPIAMIEJI KABELIAI LIZDAS-

m

USB A TIPAS - USB B TIPAS
JUTIKLIO APSAUGA »BUILD&CODE UNO*

KABELIS
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»BUILD & CODE*“ ROBOTO RANKA

Norint surinkti roboto ranka, turésite sukonstruoti jo konstrukcija, griebtuva ir zaidimy pulta i§ komplekte esanciy
elementy; tada turésite daryti sujungti vykdomuosius variklius ir ,,Build&Code UNO* plokste kabeliais. Pabaigoje
turite parasyti koda jos funkcijoms ir jkelti programa i ,.Build & Code UNO* plokste tam, kad galétuméte roboto ranka naudoti.

Roboto ranka veikia, kai ji yra prijungta prie kompiuterio arba kai jis yra prijungtas prie 9V akumuliatoriaus,
naudojant pridedama akumuliatoriaus laikikl;j.

Roboto rankos sukonstravimas

Atidziai laikykités montavimo instrukcijy. Turite perskaityti visas papildomas iliustracijy pastabas, kad teisingai
sukonstruotumeéte roboto ranka.

Labai svarbu, kad jus sudéliotumeéte dalis | teisingas padétis, kaip parodyta paveikslélivose, ir kad teisingai
sukalibruotuméte vykdomuosius variklius, kaip nurodyta. [stacius dali neteisingoje padétyje, gali buti, kad
velesniuose zingsniuose nebegalésite konstruoti roboto rankos arba ji tinkamai nejudes, kai ji bus visiskai
sumontuota, ir Kils pavojus, kad ji gali sulazti.

Pagrindiniai roboto rankos surinkimo zingsniai:
* Sukonstruokite pagrindine dalj #1 roboto rankos PAGRINDAS (p. 10 - 12)
« Sukonstruokite pagrindine dalj #2 KORPUSAS (p. 13 - 20)
« Sukonstruokite pagrinding dalj #3 RIESA IR GRIEBTUVA (p. 21 - 27)
« Sujunkite 3 pagrindines dalis viena su kita (p. 28-32)
« Sukonstruokite dviejy vairasvir¢iy valdymo pulta (p. 33).

Jungtys
Roboto ranka naudoja ,,Build&Code UNO* plokste, ant jos turite uzdéti ,,Build&Code* jutiklio apsauga, kuri

palengvina 4 vykdomujy varikliy ir 2 vairasvir¢iy kabeliy prijungima. 4 vykdomieji varikliai prijungiami prie PPM
skaitmeniniy kontakty, o 2 vairasvirtés prijungiamos prie 4 analoginiy jves¢iy, kiekvienai vairasvirtei reikia 2
analoginiy jves¢iy (vienas - X asiai, kita - Y asiai).

Turite jsitikinti, kad jungtys yra teisingai sujungtos, priesingu atveju roboto rankos judesiai neatitiks ty, kuriuos nurodote.

Programavimas

Galite parasyti programa naudodami ,,Arduino IDE* arba suderinama vaizding programavimo programing jranga,
naudojancia blokus. Atsisiyskite ,,Arduino IDE* ar suderinamg vaizding programavimo programing jranga naudojancia
blokus ir jdiekite ja savo kompiuteryje. Abi i§ jy yra suderinamos su ,,Windows®, ,,Mac* ir ,,Linux“. Sukonfigtiruokite
Arduino IDE®, arba su vaizding programavimo programing jranga naudojancia blokus taip, tarsi naudotuméte ,,Arduino
UNO* plokste, nes ,,Build & Code UNO* ploksté turi ta patj mikrovaldiklj.

»Arduino IDE“ ir suderinamos vaizdinés programavimo programineés jrangos konfigiravimo
instrukcijos

=
Yra du btidai uzprogramuoti roboto rankai:
1 Atsisiysti koda i§ muisy svetainés ir jdiegti jj. Kode pateikiamos pastabos, kad galétuméte suprasti, kaip jis veikia.

TE AR =y Roboto rankos istekliai: pratimai ir kodai
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2 Suprogramuoti nuo pradziy. Jums tereikia zinoti, kaip naudoti ,,Arduino IDE*, arba su vaizdine programavimo
programine jranga naudojancia blokus, suderinamas platformas, kaip prijungti kabelius ir parasyti koda, kuris
susieji vairasvirtés judesius su roboto rankos judesiais.

Jutikliy apsauga turi daug jungéiy, leidzianciy iSplésti roboto rankos funkcijas. Pavyzdziui: suteikti jai ,,Bluetooth*
rysi, pridekite daugiau vykdomuyjy varikliy, valdyti juos potenciometrais arba bet ka kitg ka galite jsivaizduoti.

SUMONTAVIMO INSTRUKCIJOS

Prie§ pradedant:

1.- 1§ anksto iSpjaustytos metakrilato plokstelése yra roboto rankos dalys. 8 ir 9 puslapiuose naudingos dalys
pavaizduotos pilka spalva, o atplaiSos, kurias reik pasalinti balta spalva.

2.- Metakrilato dalys padengtos ruda apsaugine plévele, kurig pries pradedant konstruoti reikia atsargiai pasalinti.

3.- Naudokite tinkamus jrankius, kad pasalintuméte atplai$as. Pavyzdziui, skylés varztams. 4.- Naudokite

peiliuka arba zirkles likusio, prie daliy pritvirtinto, plastiko pasalinimui.

5. Kiekvieno vykdomojo variklio komplekte yra 3 balto plastiko dalys, 1 mazas varztas ir 2 dideli varztai. Mazasis

varZtas turi biti naudojamas sujungiant balto plastiko dalis su vykdomuoju varikliu; dideli varztai turi bati
naudojami balty daliy prijungimui prie roboto rankos juody daliy.

sdd

5

GEZ(®)
—"s
6.- LABAI SVARBU: Varztai neturi kirsti mazgy. Daugeliu atvejy varzto
galas neturéty i$ljsti kitoje dalies, j kurig jis yra jstatytas, puséje. Q

7.- Yra daliy, kurios turi judéti. [SITIKINKITE, KAD SIOS
RUSIES MAZGAI NERA VISISKAI SUVERZTI, kad jie
galéty judéti tinkamai (kaip nurodyta 8, 9 ir 10 zingsniuose).

8. - Turékite omenyje, kad visy varzty ir verzliy nesunaudosite. Likusios dalys gali biiti panaudotos kaip atsarginés.
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I8 anksto i$pjaustytos metakrilato plokstelése su roboto rankos konstrukcijos dalimis.

(“’
E v
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REIKALINGOS DALYS

X4

BASE1
X4

X8

25 M3/10 @
\° o ) vert

Perkelkite varztus M3/10 ir M3/25 j reikiama vieta:

1 VEIKSMAS

* Priverzkite varzty M3/10 verzles.

[statykite varztus M3/25 ir M3/10 j angas, kai * PASTABA: Nepriverzkite M3/25 (F1_A) pilnai, nes
par0>c/i via ! angas, kaip verzles reikés priverzti vélesniame zingsnyje.
f )

F1A

M3/10
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.
Vykdomasis

variklis

*Pastaba: Jus ne visada
panaudosite visas

2 VEIKSMAS

Pritvirtinkite vykdomajj variklj prie
PAGRINDO NR. 2

S1

1D kodas
VYDOMOJO
VARIKLIO ™~

identifikavimui
plokstés \

jungtims.

* Vykdomojo variklio kabeliai turi eiti per D1 dalies anga /

(F2_A).

— — |
= — —
—

‘i‘%

Pastaba: Jsukant varztus M3/8 j
PAGRINDA NR. 2, jus turite palikti tiek pat
vietos (F2_B) i§ abiejy pusiy, o varzty
galiukai neturéty pradurti PAGRINDO NR.
2 pavirSiaus.
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3 VE I KS M AS Pastaba: statant varztus | PAGRINDA NR. 2, jsitikinkite,

kad varzty virStinés nepraduria PAGRINDO NR. 2

Pritvirtinkite PAGRINDA NR. 2 pavirSiaus (F3_A).
suVYDOMUOJU VARIKLIU
Q
\_ J
F3 A
)
F3_B

Patikrinkite, ar PAGRINDAS NR. 2 yra teisingoje padétyje pagal

PAGRINDA NR. 1 (vykdomojo variklio rotorius turi biiti nukreiptas j

virsy).

* Sujunkite abu pagrindus varztais M3/25.

» Uzsukite PAGRINDO NR. 1 verzles, kad patikimai jji pritvirtintuméte
konstrukcija (F3_B).

ROBOTO RANKOS VADOVAS I 49



Rezultatas
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D1 Vykdomasis variklis
e N [
@] _ .
*Pastaba: Jus ne visada
panaudosite visas g
|:| vykdomojo variklio dalis.
N
O
i & ]
O O \3\
|:| L] I— |:| M3/8 -

4 VEIKSMAS o

Sujunkite deSing roboto rankos KORPUSO pusg su
vykdomuoju varikliu ir jo velenu.

S3

1D kodas VYKDOMOJO VARIKLIO
atpazinimui
plokstés jungtims.

*Balta plastmasing¢ dalis ir
varztas, kurie yra naudojami
pritvirtinti velenui prie

vykdomojo variklio, yra
vykdomojo variklio daliy komplekte.
C

5 *Xl

D6 O)

REIKALINGOS DALYS
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Sukalibruokite vykdomajj variklj:
Vadovaukités toliau pateiktomis instrukcijomis, kad sukalibruotuméte vykdomaji
variklj, yra itin svarbu, kad vykdomieji varikliai veikty tinkamai.

Pasukite D6 dalj pagal laikrodZio rodykle,
kol ji pasieks riba.

4.7

Dar karta jstatykite D6 dalj |
paveikslélyje parodyta pozicija
parodytu kampu.

Nuimkite D6 dalj nuo
vykdomojo variklio rotoriaus
asies (ROTORIUS TURI
ISLIKTI PADETYJE,
KURIOJE JISKA TIK
ATSIDURE)

4.8
Prijunkite D6 dalj prie rotoriaus asies,
naudodami  maza  varzta, esantj
vykdomojo variklio komplekte.
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REIKALINGOS DALYS

D1 Vykdomasis variklis

*Pastaba: Jus ne visada
panaudosite visas

M3/8
BB

* Balto plastiko dalis
ir varztas, naudojami
veleno pritvirtinimui
prie vykdomojo
variklio rotoriaus
aSies, yra vykdomojo
variklio komplekte.

*X1
*X1
&

1

5 VEIKSMAS

Sujunkite kairg¢ roboto rankos KORPUSO pus¢ su
vykdomuoju varikliu ir jo velenu.

ID kodas VYKDOMOJO VARIKLIO
atpazinimui
plokstés jungtims.
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Sukalibruokite vykdomaji variklj

Vadovaukités toliau pateiktomis instrukcijomis, kad
sukalibruotuméte vykdomajj variklj, yra itin svarbu,
kad vykdomieji varikliai veikty tinkamai.

5.5

REZULTATAS

54

Pasukite D5 dalj pagal laikrodZio rodykle, kol
ji pasieks riba.

5.7
Dar karta jstatykite D5 dalj |

paveikslélyje parodyta pozicija parodytu
90° kampu.

5.6

Nuimkite D5 dalj nuo
vykdomojo variklio rotoriaus
aies (ROTORIUS TURI [~——-
ISLIKTI PADETYJE,

KURIOJE JIS KA TIK

ATSIDURE)
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5.8
Prisukite D5 dalj prie
rotoriaus asies naudodami
maza varzta, esantj vykdomojo
variklio komplekte.

5.9
REZULTATAS

REIKALINGOS DALYS

—
A
Y

(65 o » =9

Al cs M3/6 *
o ) o |
(@) (@) X1 X2

*Balta plastmasiné dalis ir
22729\ varztas, naudojami veleno
* pritvirtinimui prie vykdomojo
variklio rotoriaus asies, yra

vykdomojo variklio komplekte.

6 VEIKSMAS

Sumontuokite sukamaja konstrukcija,
kuri palaiko lanksciaja ranka.

&,

Pastaba: [statykite D4 dalj j tinkama
padétj
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7 VEIKSMAS

Surinkite roboto rankos
korpusa

Pastaba: Istatykite A1 dalj j ta pacia paveikslelyje
parodyta pozicija. Atkreipkite démesj, kad viena pusé yra
trumpesné uz kita (kaip rodo raudona punktyriné linija).

! Perskaitykite pries pradedant: Tam, kad
lengvai suprastuméte vaizdus, toliau
esanciuose vaizduose pateikiamos tik
pagrindinés dalys, kurios yra naudojamos

Siame zingsnyje; kai kurie jau sumontuoti

elementai vaizduose néra

pavaizduoti; pvz., vykdomieji

varikliai.
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REIKALINGOS DALYS

Svarbu. Norédami pritvirtinti Sias dalis,
turésite naudoti jungtis pavadintas
M3/90° mazgas. Paaiskinta 21 p.

&

?ﬁ |
VERZLES ,,M3/10¢
M3
Lrﬁjz o t:ﬁjj | |
X4 X4

7.5 0

N

SCHEMA:
MAZGAS '\Q\
M3/90° \@

Pastaba: Si schema tik parodo teisingas
varzty ir verzliy, reikalingy surinkti
KORPUSUI, vietas.

56
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Pastaba: Taip turéty atrodyti roboto rankos
KORPUSAS, kai uzbaigsite §j zingsnj (dabar
parodytas su visais elementais: Vykdomaisiais
varikliais, velenais, kabeliais ir t.t.).

7.7
REZULTATAS
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APRASYMAS

MAZGAS ,,M3/900¢ s
()Y n O
\'>A3V|'M3/10

ol

REIKALINGOS DALYS

1
4 Perskaitykite pries pradedant

M3/90° MAZGAS yra 90° mazgas, kuriame naudojami
M3 varztai ir verzlés. ISsikiSantys dalies C5 krastai
sustiprina 90° jungtis.

1 VEIKSMAS: [statykite verzle ,,M3* j kryzming anga.
Tai neleis verZlei suktis, kai jstatysite varzta.

2 VEIKSMAS Galite verzlg laikyti pirstais,
taip bus lengviau jkisti varzta.

3 VEIKSMAS: VarZta. tvirtai priverzkite.
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8 VEIKSMAS

Sujunkite lanksciaja ranka ir jos
judan¢ius komponentus.

REIKALINGOS DALYS

D

B M3/6 M3/8
(=04 1
O
Z
O

~na
Do

D3

Pastaba: Sig dalj sudaran¢ios detalés yra
judancios detalés. Jungtys turi buti laisvos, kad

dalys lengvai judéty.
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Pries atl
konstruk

galétuméte tvirtin

UusSes.

ikdami §j Zingsnj pasukite
cija 180° kampu, kad
irtinti detales i§

D3

M3/6

X1

M3/8

60
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—\ Vykdomasis variklis n
T\
O o *Pastaba: Jis ne visada
panaudosite visas
Cc2 vykdomojo variklio dalts:
g 1o}

O Q

9 VEIKSMAS

Sujunkite griebtuva sudarancias dalis.

ID kodas VYKDOMOJO VARIKLIO
atpazinimui plokstés jungtims.
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*Balta plastikiné dalis ir varztas, naudojamas pritvirtinti

velenui prie vykdomojo variklio rotoriaus asies yra vykdomojo variklio komplekte.

REIKALINGOS DALYS
O A O

X c3

9.7

Lenkite griebtuvo puses, kol jos uZsidarys.
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Sukalibruokite vykdomajj variklj 99

Pasukite C11 dalj pries laikrodzio rodyklg, kol
ji pasieks riba.

Vadovaukités toliau pateiktomis instrukcijomis,
kad sukalibruotuméte vykdomajj variklj, tai yra
svarbu, kad vykdomieji varikliai veikty tinkamai.

Idékite dalj C11, kaip
parodyta paveikslélyje.

9.10

Pritvirtinkite dalj Cl11 prie

VYKDOMOJO VARIKLIO

rotoriaus aSies naudodami maza

varzta, kaip parodyta. Dar karta pasukite dalj C11,
kol ji pasieks paveikslelyje
parodyta padétj
9.12

Naudokite varztus, A2 dalies
pritvirtinimui tarp griebtuvo ir
dalies C11. Atkreipkite démesj, kad
tarp griebtuvo ir dalies A2 turite
ideéti zieding C3 dalj ir M3/8 varzta.
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1

10 VEIKSMAS

Svarbu: Pilnai neuzverzkite
varzty, nes §i

kos dalis yra judanti. S
roboto rankos dalis yra judanti 1,3/ .

Dy

Treciojo varzto (T3) padétis
yra tokia pati kaip ir T2 varzto,
bet kitoje griebtuvo puséje.
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1 1 Istatykite D1 dalj tarp PAGRINDO NR.2 ir roboto
rankos. Uzdékite roboto ranka ant PAGRINDO
NR.2.

8°

O
11.1
Idékite dalj D1, kaip parodyta paveikslélyje. Si dalis
apsaugo nuo trinties tarp PAGRINDO NR. 2 ir
roboto rankos.
O Q
D1

REIKALINGOS DALY

// 900

11.2

Pasukite roboto ranka 90°
PAGRINDO NR. [ atzvilgiu.
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Sukalibruokite vykdomajj variklj

Vadovaukités toliau pateiktomis instrukcijomis, kad
sukalibruotuméte vykdomajj variklj, tai yra svarbu, kad vykdomieji
varikliai veikty tinkamai.

11.3

Pasukite roboto ranka pagal laikrodZio rodykle, kol
ji pasieks riba.

11.4

Nuimkite roboto ranka nuo vykdomojo variklio
rotoriaus asies (ROTORIUS TURI ISLIKTI
PADETYJE, KURIOJE JIS KA TIK ATSIDURE)

115
Vél jstatykite roboto ranka 90° kampu, kaip
parodyta paveikslélyje.

11.6
© REZULTATAS
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12 VE I KS MAS REIKALINGOS DALYS

Pritvirtinkite roboto ranka prie xﬁg&ﬁgjso variklio
PAGRINDO NR. 2 varztu. =
X1 fﬁ
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13 VEIKSMAS

Pritvirtinkite ,,Build & Code UNO* plokste ant
PAGRINDO NR. 1, naudodami jau ant pagrindo
istatytus varztus. Verzlémis M3 priverzkite plokste.

REZULTATAS
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14 VEIKSMAS

Uzdékite jutiklio apsauga ant ,,Build&Code UNO*
plokste, kontaktai turi sutapti. Kaip orientyra galite
naudoti angas varztams.

REZULTATAS
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15 VEIKSMAS

REIKALINGOS DALYS

; M3/10 X8

.“ M3 X8

>

\‘./

©

VANASVIRTE

J2 ZAIDIMU
PULTO
Vairasvirtés ID kodas PAGRINDAS

plokstés jungtims.

Pritvirtinkite vairasvirtés modulius prie
zaidimo pulto pagrindo, naudodami M3
varztus ir verzles. Moduliy kontaktai turi
biti nukreipti nuo zaidimy pulto pagrindo.

REZULT
ATAS
J1

Vairasvirtés 1D kodas
plokstés jungtims.
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JUNGTYS

Instrukcijos:

'_
1.- Vykdomuyjy varikliy (S1, S2, S3, S4) ir vairasvir¢iy (J1 ir J2) kodai naudojami norint nustatyti, vietas kuriose jie [l
jungiami prie jutiklio apsaugos.

2.- Grafikas G1 rodo, kur vykdomieji varikliai ir vairasvirtés yra prijungiamos prie jutiklio apsaugos. Raudonas
stac¢iakampis rodo vykdomuyjy varikliy jungtis, o zalias staciakampis - jutikliy jungtis. Norédami surasti, kur jungtys
turi biti padarytos jutiklio- apsaugoje zr. grafika G1, kuriame parodyti vykdomiesiems varikliams skirti kontaktai
(raudoni) ir vairasvirtéms skirti kontaktai (zali).

3.- Vykdomuosiuose varikliuose yra jmontuoti kabeliai, kurie yra prijungti prie jutiklio apsaugos:

RUDAS = G
RAUDONAS =V
ORANZINIS = S

Vykdomasis variklis S3

Vykdomasis variklis S4

PRIJUNKITE vykdomaji variklj

Atkreipkite démesj, kad vykdomojo variklio jungtys yra
pazymétos raudonu sta¢iakampiu.

LCD-Parallel LCD-Serial

YKDOMASIS
ARIKLISEEIUNGTIS SPALVA

S1 6 Raudonas
RESET  Goivafen TXRX - +
Sichsle OME] S2 9 Raudonas
s |@E]E "éCLSDA- + S3 10 Raudonas
AO A1A2 A3 A4 A5
S4 11 Raudonas

Pastaba: Ispleéskite vykdomojo variklio S4
jungtj, naudodami kreipiamuosius kabelius
kaistis-lizdas.

Schema G1

ROBOTO RANKOS VADOVAS I 71



VAIRASVIRCIU JUNGTYS

Vairasviréiy prijungimui, naudokite kreipiamuosius kabelius lizdas-lizdas.
Atkreipkite démesj, kad vairasvir¢iy jungtys yra pazymétos Zaliu sta¢iakampiu.

VAIRASVIRCIU
JUNGCIU
KONTAKTU ID:

KONTAKTAS J1/J2 J1-APSAUGA}J2-APSAUGA SPALVA

GND G/A0 GIA2 Zalias

+5V VIAD VIA2 Zalias

VRX SIAO SIA2 Zalias

VRY SIAL SIA3 Zalias

Sw - -
PROGRAMAVIMAS

5 .].;..L_-!: Roboto rankos projektai ir istekliai
[ LR B

1 projektas Kaip uzprogramuoti vairasvirte

Sujunkite ir uzprogramuokite granding, kad iSmoktuméte valdyti vairasvirte. Kai judinate vairasvirte, asies judesio

vertés bus pateiktos ekrane.

2 projektas Vykdomojo variklio valdymas
Sujunkite ir uzprogramuokite grandine, kad i§moktuméte judinti vykdomajj variklj. Valdykite vykdomojo variklio
judéjimg bet kuria kryptimi ir iSlaikykite jo padétj tiek, kiek norésite.
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3 projektas 2 vykdomyju varikliy valdymas 1 vairasvirte

Sukonstruokite ir uzprogramuokite granding, kad 2 vykdomuyjy varikliy padéties valdymui, naudojant 1 vairasvirte.
Turite susieti kiekviena vairasvirtés asies judesj su vis kitu VYKDOMUOJU VARIKLIU.

4 projektas Valdykite 2 vykdomuju varikliy padétj 1 vairasvirte

Sukonstruokite ir uzprogramuokite granding, kad 2 vykdomuyjy varikliy padéties valdymui, naudojant 1 vairasvirte.
Tai yra 3 projekto i$plétimas, kai jus paleisite vairasvirtés rankenéles Siame pratime, vykdomasis variklis i§saugos
savo esamg padét, ir nesugris j savo prading padétj.

DUK

Kompiuteris neatpajsta plokstés

Isitikinkite, kad ,,Build & Code UNO* yra prijungta teisingai. Jeigu plokst¢ prie kompiuterio jungiate pirma karta,
turite truputj palaukti kol kompiuteris jdiegs visas reikalingas tvarkykles plokstés atpazinimui.

IJUNGIMO DIODAS (zalios spalvos) isijungs kai ploksté veikia tinkamai. Jei problema tesiasi, atsisiyskite ,,Arduino
UNO* tvarkykles. Atsisiuntimo nuorodas rasite miisy svetainéje.

,»Build&Code UNO“ plokstés ISIJUNGIMO DIODAS nejsijungia

Jei turite ant plokstés sumontuotg granding, atjunkite ja nuo kompiuterio.

Jei Sviesos diodas jsijungia, problema atsiranda dél trumpojo jungimo. Ieskokite klaidos grandinéje, jei nerandate,
tada ja iSardykite ir sumontuokite i$ naujo.

Jei diodas ir toliau nejsijungia, pakeiskite USB kabelj. Isitikinkite, kad ploksté néra padéta ant laidziojo pavirsiaus,
tokiu atveju po plokste galite padéti popieriy arba kitg izoliuojancia medziaga.

1 ,,Build&Code UNO*“ plokste negalima jdiegti programy

Patikrinkite, ar programos kode néra klaidy, norédami patikrinti turite jj sukompiliuoti.

Jei problema tesiasi, patikrinkite, ar ,,Arduino® / vaizdinio programavimo programiné jranga naudojanti blokus, yra
tinkamai sukonfigliruota naudojimui su ,,Arduino UNO* plokste. Tai reiskia, kad programinés jrangos konfigiiracija
turéty buti nustatyta darbui su ,,Arduino UNO®, o jungties konfigliracija turéty buti nustatyta darbui su tinkama
jungtimi, prie kurios ploksté yra jungiama.

Jei problema tesiasi, jsitikinkite, kad turite jdiege naujausia suderinama ,,Arduino IDE* / vaizdinés programavimo
programings jrangos naudojancios blokus versija.

Patikrinkite, ar diegiant programa mirksi TX siuntimo ir RX priémimo $viesos diodai. Jei jie nemirksi, atjunkite ir vél
prijunkite USB kabelj.

Grandiné neveikia taip, kaip turéty

Patikrinkite, ar programos kode néra klaidy. Patikrinkite, ar grandiné tinkamai sumontuota, ir néra trumpyjy
jungimy.

Patikrinkite, ar visi jisy grandinés jzeminimo kontaktai yra prijungti prie plokstés jzeminimo kontakty (GND).
Patikrinkite, ar teisingai atlikote variklio kalibravima.

Ploksté nejsijungia / ji veikia netinkamai, kai ji néra prijungta prie kompiuterio
Isitikinkite, kad maitinimo Saltinio (akumuliatoriaus / maitinimo lizdo) jtampa patenka j rekomenduojama jtampos
intervalg (7-12 V). Jei taip néra, gali buti, kad ploksté nejsijungia arba ji veikia su pertrikiais.

Ar turiu sukonfigaruoti prijungimo jungtj kiekvieng kartg, kai vél prijungiu USB kabelj?
Taip, kiekvieng karta, kai USB kabelis yra atjungiamas ir vél prijungiamas, turite nurodyti, prie kurios USB jungties
ploksté yra prijungta.

Vairasvirtés ploksteé veikia netinkamai

Patikrinkite, ar vairasvirtés ploksté teisingai prijungta prie jutiklio apsaugos. Patikrinkite, ar vairasvirtés plokstés
[ZEMINIMO ir 5V kontaktai yra prijungti prie JZEMINIMO ir 5V jutiklio apsaugos kontakty. Patikrinkite, ar
analoginis / skaitmeninis jutiklio plokstés kontaktas yra prijungtas prie jutiklio apsaugos analoginio / skaitmeninio
kontakto. Patikrinkite, ar ,,Build & Code Uno* plokstées kontaktai, kuriuos naudojate savo grandingje, yra teisingai
nurodyti programos kode.
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Perzitrékite programa, kad jsitikintuméte, jog kode néra klaidy. Perzitrékite granding, kad jsitikintuméte, jog néra
trumpy jungimy. [sitikinkite, kad jutiklio apsauga yra teisingai prijungta prie ,,Build & Code UNO* plokstes.

Varikliai prijungti prie jutikliy apsaugos, tac¢iau tinkamai neveikia

Patikrinkite, ar jutiklio apsaugos JZEMINIMO ir 5V kontaktai yra prijungti prie [ZEMINIMO ir 5V ,Build & Code
UNO* kontakty. Patikrinkite, ar [ZEMINIMO kabeliai, 5V ir variklio signaly kabeliai yra teisingai prijungti prie
jutiklio apsaugos kontakty ir ar signaly kabelis prijungtas prie PPM skaitmeninés i§vesties.

Patikrinkite, ar ,,Build & Code Uno* kontaktai, kuriuos naudojate savo grandinéje, yra teisingai nurodyti programos
kode.

Perzitirékite programa, kad jsitikintuméte, jog kode néra klaidy. Perzitirékite granding, kad

isitikintuméte, jog néra trumpy jungimy.

Kas yra skaitmeninis jutiklis ir kas yra analoginis jutiklis?

Jutiklis yra elektroninis prietaisas, kuris nuolat matuoja fizinj kintamajj. Pavyzdziui: temperatiira, atstuma, drégme,
Sviesa ir tt

Skaitmeninis jutiklis fiksuoja tik dvi galimas biisenas: ar jis veikia 100% ar 0%.

Analoginis jutiklis nuolat matuoja kintamajj ir fiksuoja proporcinga reikSme nuo 100% iki 0%. D¢l Sios priezasties
analoginio jutiklio pateikta iSmatuota verté yra tikslesné nei skaitmeninio jutiklio pateikta verte.

PRIEZIUROS INFORMACIJA

« Diegiant programa j plokste neisjunkite kompiuterio ar neatjunkite USB kabelio.

» Reguliariai valykite plokste ir kabelj sausa $luoste. Juos valant jie turi bati sausi.

« Saugokite plokstés jungtis ir kabelj nuo dulkiy, puky ir tt, kad iSvengtuméte netinkamo sujungimo.
 Neuzlauzkite kabeliy. Nedékite ant jy daikty.

 Atjungiant kabelj netraukite jo i§ kompiuterio ar plokstés laikant uz paties kabelio.

» Naudojant kabelis turi biti istiestas.

» Nemeétykite ir nedauzykite plokstés. Ji gali buiti pazeista.

« Jei nenaudojate gaminio, laikykite ji dézutéje, kad apsaugotuméte jj nuo dulkiy ir neSvarumy.

SAUGUMO INFORMACIJA

« Isitikinkite, kad ploksté visada veikia rekomenduojamame jtampos intervale (7-12 V). Naudojant niekada
nevir§ykite jtampos riby (6-20V)

« Bent kartg patikrinkite savo granding, pries tai prijungdami ja prie plokstés. Isitikinkite, kad néra trumpyjy
jungimy.

» Nemeskite plokstés ir (arba) kabeliy j ugnj ir saugokite juos nuo Silumos Saltiniy.

* Nejunkite kabeliy prie maitinimo lizdo.

 Nesuslapinkite plokstés. Ja visada laikykite sausoje vietoje, toli nuo drégmeés.

« Pastebéjus pazeidimy, gaminio nenaudokite..

» Rekomenduojame jums naudoti su gaminiu pateiktus kabelius.

« Jeigu neplanuojate plokstés naudoti, atjunkite ja nuo kompiuterio.

« Laikykite ja vaikams nepasiekiamoje vietoje. Sudétyje yra smulkiy daliy, dél kuriy galima uzspringti.

» Negalima kurti grandiniy, kurios gali biiti pavojingos jums (fiziskai / sveikatai) arba gali biiti pavojingos kitiems
Zmonéms.

» Neardykite ir nemodifikuokite plokstés. Sie veiksmai panaikins garantija.
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TEISINE INFORMACIJA

Siame vadove apraSytos funkcijos ir savybés pagristos ,,Atlantis Internacional S.L. bandymais. Naudotojas privalo
patikrinti ir apzitiréti gaminj po jo jsigijimo. Specifikacijos ir konstrukcija gali keistis be iSankstinio jspé&jimo.
»Atlantis Internacional S.L.*“ néra atsakinga ir niekada nebus atsakinga uz bet kokius asmeninius nuostolius ar
suzalojimus, ekonominius nuostolius, materialinius nuostolius ar bet kokia zalg atsiradusia dél gaminio perteklinio
ar netinkamo naudojimo, ar netinkamo sumontavimo.

»Atlantis Internacional S.L.“ néra atsakinga ir nickada nebus atsakinga uz bet kokj veikimo, rysio ir sujungimo
sutrikima tarp gaminio ir kompiuterio, i$maniojo telefono ar plansetinio kompiuterio .

ELEKTRONINIU IR ELEKTROS JRENGINIU SALINIMAS

Sis simbolis rodo, kad elektriné ir elektroniné jranga turi biiti surenkama atskirai.

« Sis gaminys turi biiti surenkamas tinkamame surinkimo punkte. Nesalinkite kaip buitiniy atlieky.

« Jei jrenginyje naudojami akumuliatoriai, juos reikia i§imti i§ jrenginio ir Salinti atitinkamame surinkimo centre. Jei
akumuliatoriy negalima i§imti, nesistenkite to padaryti patys, nes ta turi atlikti kvalifikuotas specialistas.

» Rasiavimas ir perdirbimas padeda taupyti gamtinius isteklius ir iSvengti neigiamy padariniy Zzmoniy sveikatai ir
aplinkai, kurie gali atsirasti dél netinkamo $alinimo.

¢ Norédami gauti daugiau informacijos, kreipkités j mazmenininka arba vietines institucijas, atsakingas uz atlieky
tvarkyma.

DEMESIO:
Laikykite ja vaikams nepasiekiamoje vietoje. Sudétyje yra smulkiy daliy, dél kuriy galima uzspringti.

ROBOTO RANKOS VADOVAS I 75



