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User Guide

ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Quick Start Guide

RUOBUT THANK

1. About the kit

The ELEGOO Conqueror Robot Tank is a tracked robot that you assemble yourself. It is
controlled by an UNO board with an expansion board. A camera module with Wi-Fi sits
on a two-axis bracket moved by two SG90 servos, so you can watch the camera image on
your phone and turn the camera (FPV mode). An ultrasonic sensor module, a line-tracking
module, a GY-521 module and an infrared receiver complete the robot; it is powered by a
lithium battery in the battery box (cell box).

You can control the tank with the IR remote control, with the MODE button on the expansion
board or with the EleRobot app over Wi-Fi. Its modes are line tracking, obstacle avoidance,
auto-follow and, in the app, FPV mode. The program is already loaded at the factory; you
can change it in the Arduino IDE (section 10).

2. Kit contents

Part Qty Part Qty
UNO board 1 M2x4 self-tapping screw 2
Expansion board 1 M2x8 self-tapping screw 4
Camera module 1 M2.6x8 self-tapping screw 8
Ultrasonic sensor module 1 M2.6x14 self-tapping screw 2
Ultrasonic sensor module bracket 1 M1.5x4 countersunk self-tapping 8
screw (2 spare)

Line-tracking module 1 M3x5 countersunk screw 2
GY-521 module 1 M2x4 Phillips screw 4
SGI0 servo 2 M2x6 Phillips screw 4
Motor 2 M3x6 Phillips screw 2
Battery box (cell box, lithium 1 M3x7 Phillips screw 4
battery inside)

IR remote control 1 M3x8 Phillips screw (1 spare) 18
Baseplate 1 M3x10 Phillips screw 2
Top plate 1 M3x16 Phillips screw (1 spare) 15
Left side board 1 M2.5x20 Phillips screw 4
Right side board 1 M1.6x8 Phillips screw (2 spare) 6
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Part Qty Part Qty
Track 2 M1L.6 nut (2 spare) 6
Driving wheel 2 M2.5 locknut 4
Driven wheel 8 M3 locknut 15
Wheel cap 8 M3x11 copper pillar 1
Shock absorber 6 M2x6 copper pillar 2
Rocker 1-A / 1-B 2 +2 M3x25+6 copper pillar 4
Rocker 2-A / 2-B 1+ 1 Separation pillar (1 spare) 4
Rocker 3-A / 3-B 1+1 4P cable 2
Coupling 2 5P cable 1
Camera bracket 1 USB cable, type Micro 1
Bracket base 1 USB cable, type B 1
Bracket top 1 Phillips screwdriver 2
Left / right side of bracket 14+ 1 Cross sleeve 1
Cross arm 1 Half-arm 1

3. Assembly

The kit comes with ELEGOQ’s illustrated assembly poster, which shows every step in pictures
(24 numbered sections). Follow it step by step: the rockers and side panels, the motors and
driving wheels, the driven wheels, the expansion board and the UNO board, the battery
box, the line-tracking and ultrasonic modules, the camera module and its two-axis bracket,
the servo calibration, the side panels, the wiring, and the top plate with the tracks. The
same poster is part of the download (section 10). The back of the poster is the track for
line-tracking mode.

ELEGOQ'’s notes for assembly:

Each step says which numbered bag the parts are in. For the rockers, use the bags
marked “left” and “right”.

Where the poster says so, the screws need not be tightened yet. To fasten the locknuts
you need the cross sleeve.

Calibrate the servos (section 15 of the poster): connect the battery box and the servo
to the expansion board as shown and switch on the battery box, then mount the servo
vertically on the bracket base (error range +5°). Install the screws and calibrate the
second servo the same way: connect it to the expansion board and mount it vertically
to the half-arm (£5°). Then switch off and unplug the servo cable from the expansion
board.

The wiring diagram shows which part belongs to which port of the board for later; you
do not need to plug everything in at that point.

To make room for extensions, the control board and the expansion board can also be
mounted on the outside: only the mounting position of the battery box and of the
boards changes (section 21 of the poster).
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4. Buttons and connectors

@ Reset

@ MODE: press this button to switch between four modes: line-tracking mode, obstacle-avoidance
mode, auto-follow mode and standby mode.

@ Upload—cam switch: set it to “upload” when uploading a program and to “cam” when using
the app.

(@) USB port: uploading the program.
@ Infrared receiver: receives the coded signal from the IR remote control.
@ Status indicator light: lights red when the battery is low.

5. Battery and charging

‘ !

a Power switch

b Status indicator light: green while charging, goes
off when the battery is fully charged

i ///w ‘ e . c USB charging port

e Charge the battery fully before use. Charge it with the supplied USB cable.
e When the battery is low, the status indicator light on the expansion board flashes red.
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6. Controlling the tank with the IR remote control

Before first use, remove the transparent plastic insulation strip from the back of the remote
control.

Key Function

A/V Forward / backward
</» Turn left / turn right

OK Stop
1 Line-tracking mode
2 Obstacle-avoidance mode
3 Auto-follow mode
4/6 Increase / reduce the threshold of the line-tracking sensors
5 Restore the initial default threshold

Line-tracking mode: put the tank on the track printed on the back of the poster and press
key 1. The status indicator light stays green and the tank moves along the track. The sensors
of the line-tracking module are strongly affected by the surroundings: if the mode does not
work well, adjust the sensor threshold with keys 4, 5 and 6 until the tank runs at its best.

Obstacle-avoidance mode: press key 2. The status indicator light stays yellow. The tank
moves forward until it meets an obstacle, then turns automatically in a direction without
obstacles and drives on.

Auto-follow mode: press key 3. The status indicator light stays blue. If there is an object
within 20 cm in front of the ultrasonic sensor module, the tank follows it. If there is no object
in front, the tank turns 90° to the left, then 90° to the right, and stops.

The MODE button on the expansion board switches between the same modes and standby
mode.

7. Controlling the tank with the app

1. Install the latest version of the EleRobot app from the App Store or Google Play.

2. Set the upload—cam switch on the expansion board to “cam”.

3. Turn on Wi-Fi on your phone and connect to the network ELEGOO-123. The number
stands for the physical address of the camera module; it is different on every module.
Then open EleRobot. You can choose the app language with the settings icon in the
top right corner.

4. Tap Remote Control to open the control screen, and tap OK when the app reports
The device is successfully connected!

5. If the phone was not connected to the tank’s Wi-Fi beforehand, the app reports Failed
to connect the device! Tap OK, connect the phone to ELEGOO-123, return to the
app and tap the link icon in the top right corner (it shows that Wi-Fi is not connected).
The app then reports a successful connection.
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Conqueror

@ Joystick: moves the tank in 8 directions.
@ Obstacle-avoidance mode

@ Line-tracking mode

(@) Auto-follow mode

@ Standby mode

@ FPV mode: shows the camera image. The joystick moves the tank in 8 directions, the arrows
turn the camera on its two-axis bracket horizontally and vertically (range 0-180°), and the HD
button selects the resolution.

8. Precautions

ELEGOOQ gives the following precautions:

e When you switch the tank on, it must stand still and steady. Otherwise the GY-
521 module takes an inaccurate initial calibration value, and the tank does not drive
straight.

e Charge the battery fully before use. The status indicator light flashes red when the
battery is low. Charge the battery with the USB cable.

e Do not turn a servo forcibly by hand while the power is on, to avoid damaging it.

e When the battery is too low, the Wi-Fi may disconnect automatically or the camera
image may freeze.

e The physical address of each camera module is different. When the program is uploaded
again, the physical address of the same camera module changes.

9. Troubleshooting

The phone does not show the ELEGOO-... Wi-Fi network (ELEGOQO’s Camera
module FAQ):

1. Some phone models may not be compatible with the camera module. Check
with another phone or a laptop first.  When connected, you can also open
http://192.168.4.1/Test in a web browser to see the video stream.

2. After switching the tank on, check the red LED on the camera module: it should be
on. If it flashes, the connection is poor; reconnect the 4P cable. A flashing green LED
means that the camera module is not connected; when it is on steadily, it is connected.

3. If a phone or laptop sees the network, the camera module works; the Wi-Fi channel
may be busy. The FAQ in the download describes how to change the channel or add a
password by uploading the camera program again.

Two versions of some chips. Because of a chip shortage, ELEGOO fits either a DRV8835
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or a TB6612 motor driver chip, and either an HT42B534 or a CH340 USB-to-serial chip, on
the expansion board; the camera module uses either an ESP32-WROVER or an ESP32-S3-
WROOM-1. The program is already loaded, so this only matters if you upload a program:
choose the main program matching the motor driver chip on your board. The HT42B534
needs no driver on Windows 10, Linux and macOS (on Windows 7, install the driver from
the download and choose “USB to UART Bridge”); for the CH340, install the CH340 driver
from the download if the computer does not recognise the board. The file ReadMeF'irst in
the download shows photos of the chips.

10. Full tutorial and programming

ELEGOQ’s download page has all files for the kit free of charge: open the entry Conqueror
Robot Tank Kit. The EleRobot app is linked there as well.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

The download contains ReadMeFirst, the user manual (the assembly poster in English,
German, Spanish, French, Italian and Japanese), the main programs for both motor driver
chips, the EleRobot app for Android, the program and FAQ of the camera module, the
tutorial lessons (setting up the development environment on Windows, macOS and Ubuntu;
moving; line tracking; servo control; obstacle avoidance; follow mode; other functions; DIY
and programming in the app), 3D models and data sheets. The lessons are in English.
If you change the program, you have to upload it again: set the upload—cam switch to
“upload” while uploading and back to “cam” for the app. ELEGOQ’s assembly video is at
https://www.youtube.com/elegooofficial/.

11. Manufacturer

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-mail: service@elegoo.com (North America), euserviceQelegoo.com (Europe and Asia)

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.cz



Bedienungsanleitung

ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Schnellstartanleitung

RUOBUT THANK

1. Uber das Set

Der ELEGOO Conqueror Robot Tank ist ein Kettenfahrzeug zum Selberbauen. Gesteuert
wird er von einer UNO-Platine mit Erweiterungsboard. Ein Kamera-Modul mit WLAN sitzt
auf einem zweiachsigen Kamera-Halter, den zwei SG90-Servos bewegen; so sehen Sie das
Kamerabild auf dem Handy und kénnen die Kamera drehen (FPV-Modus). Dazu kommen
ein Ultraschallsensor-Modul, ein Linienfinder-Modul, ein GY-521-Modul und ein Infrarot-
Empfinger; die Stromversorgung iibernimmt ein Lithium-Akku in der Akku-Box.

Sie steuern den Roboter-Panzer mit der IR-Fernbedienung, mit der Taste MODE auf
dem Erweiterungsboard oder mit der App EleRobot iiber WLAN. Seine Modi sind
Linienfolgemodus, Hindernisvermeidungsmodus, Auto-Folgemodus und, in der App, der
FPV-Modus. Das Programm ist ab Werk aufgespielt; Sie konnen es in der Arduino IDE
dndern (Abschnitt 10).

2. Lieferumfang

Teil Menge Teil Menge
UNO 1 M2*4 Blechschraube 2
Erweiterungsboard 1 M2*8 Blechschraube 4
Kamera-Modul 1 M2.6*8 Blechschraube 8
Ultraschallsensor-Modul 1 M2.6*14 Blechschraube 2
Ultraschallsensor-Halter 1 M1.5*%4 Senkkopf-Blechschraube (2 8
als Ersatz)
Linienfinder-Modul 1 M3*5 Senkkopfschraube 2
GY-521 Modul 1 M2*4 Kreuzschlitzschraube 4
SG90 Servo 2 M2*6 Kreuzschlitzschraube 4
Motor 2 M3*6 Kreuzschlitzschraube 2
Akku-Box (enthélt Lithium-Batterie) 1 M3*7 Kreuzschlitzschraube 4
Fernbedienung 1 M3*8 Kreuzschlitzschraube (1 als 18
Ersatz)
Grundplatte 1 M3*10 Kreuzschlitzschraube 2
Deckplatte 1 M3*16 Kreuzschlitzschraube (1 als 15
Ersatz)
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Teil Menge Teil Menge
Verkleidung Links 1 M2.5*20 Kreuzschlitzschraube 4
Verkleidung Rechts 1 M1.6*8 Kreuzschlitzschraube (2 als 6
Ersatz)
Kette 2 M1.6 Mutter (2 als Ersatz) 6
Antriebsrad 2 M2.5 Sicherungsmutter 4
Laufrad 8 M3 Sicherungsmutter 15
Radkappe 8  M3*11 Kupfersiule 1
Stokdampfer 6 M2*6 Kupfersiaule 2
Schwinge 1-A / 1-B 2 + 2 M3*25+6 Kupfersaule 4
Schwinge 2-A / 2-B 1 +1 Abstandshalter (1 als Ersatz) 4
Schwinge 3-A / 3-B 1+ 1 4-adriges Kabel 2
Verbinder 2 b5-adriges Kabel 1
Kamerahalter 1 USB Kabel — Typ Micro 1
Halter-Basis 1 USB Kabel - Typ B 1
Halterdeckel 1 Kreuzschlitz-Schraubendreher 2
Linke / Rechte Halterung 1 +1 Kreuzschliissel-Muffe 1
Kreuz-Arm 1 Halb-Arm 1

3. Zusammenbau

Dem Set liegt das bebilderte Montageposter von ELEGOO bei, das jeden Schritt in Bildern
zeigt (24 nummerierte Abschnitte). Folgen Sie ihm Schritt fiir Schritt: Schwingen und
Seitenteile, Motoren und Antriebsrader, Laufrader, Erweiterungsboard und UNO, Akku-Box,
Linienfinder- und Ultraschallsensor-Modul, Kamera-Modul und zweiachsiger Kamera-Halter,
Kalibrieren des Servos, Seitenteile, Verkabelung sowie Deckplatte und Ketten. Dasselbe
Poster ist auch im Download enthalten (Abschnitt 10). Die Riickseite des Posters ist die

Spur fiir den Linienfolgemodus.

Hinweise von ELEGOO zum Zusammenbau:

e Bei jedem Schritt ist angegeben, aus welchem nummerierten Beutel die Teile stammen.

Nehmen Sie die Teile der Schwingen aus dem mit ,left bzw. ,right* gekennzeichneten
Beutel heraus.

Wo das Poster es angibt, miissen die Schrauben hier nicht angezogen werden. Um die
Sicherungsmutter zu befestigen, wird die Kreuzschliissel-Muffe benotigt.

Kalibrieren des Servos (Abschnitt 15 des Posters): Schliefsen Sie das Kabel des Batte-
riekastens und des Servos, wie in der Abbildung gezeigt, an die Erweiterungsplatine an,
schalten Sie den Schalter des Batteriekastens ein und bauen Sie dann den Servo vertikal
zur Halterung ein (Fehlerbereich £5°). Montieren Sie die Schrauben und kalibrieren Sie
den zweiten Servo: Der Servo iiber der Halterung wird, wie in der Abbildung gezeigt,
mit der Erweiterungsplatine verbunden und dann vertikal an der Halterung montiert
(Fehlerbereich +5°). Montieren Sie die Schrauben und schliefen Sie die Kalibrierung
ab. Schalten Sie den Strom ab und ziehen Sie das Servokabel vom Erweiterungsboard
ab.

Die Abbildung des Schaltplans soll Thnen eine Vorstellung davon vermitteln, welche
Teile den einzelnen Anschliissen auf der Steuerplatine fiir den spéateren Einbau
entsprechen. Es ist noch nicht erforderlich, alle Teile an den entsprechenden Anschluss
anzuschliefsen.
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e Um Erweiterungen zu erleichtern, konnen die Steuerplatine und das Erweiterungsboard
an der Aufsenseite montiert werden. Es genitigt, die Montageposition des Batteriekastens

und der Leiterplatte zu &ndern. Die anderen Teile werden auf die gleiche Weise montiert
(Abschnitt 21 des Posters).

4. Erklarung der Knopfe

@ Zuricksetzen

@ Mode: Driicken Sie diese Taste, um zwischen den folgenden vier Modi umzuschalten:
Linienfolgemodus, Hindernisvermeidungsmodus, Auto-Folgemodus und Standby-Modus.

@ Upload-Cam Schalter: Bitte stellen Sie den Schalter auf ,,Upload”, wenn Sie das Programm
hochladen, und auf ,Cam®, wenn Sie die App nutzen.

@ USB Anschluss: Hochladen des Programms.
@ Infrarot-Empfinger: Empfingt das kodierte Signal von der IR-Fernbedienung.
@ Status-Anzeigeleuchte: Die Lampe leuchtet rot, wenn die Batterie schwach ist.

5. Akku-Box und Laden

| !

a Ein/Aus-Schalter

b Status-Anzeigeleuchte: Die Lampe leuchtet beim
Aufladen griin und erlischt, sobald der Akku
vollstédndig aufgeladen ist

¢ USB Ladeanschluss
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e Der Akku sollte vor dem Gebrauch vollstandig aufgeladen werden. Laden Sie den Akku
iiber das mitgelieferte USB-Kabel auf.

e Die Statusanzeigeleuchte auf dem Erweiterungsboard blinkt rot, wenn der Akku
schwach ist.

6. Steuerung des Roboter-Panzers iiber die
IR-Fernbedienung

Bitte entfernen Sie die transparente Kunststoffisolierung auf der Riickseite der Fernbedienung,
bevor Sie diese benutzen.

Taste Funktion

A/V Vorwirts / Riickwarts
</» Links abbiegen / Rechts abbiegen
OK Stopp
Linienfolgemodus
Hindernisvermeidungsmodus
Auto-Folgemodus
den Schwellenwert erhéhen
den urspriinglichen Standardwert wiederherstellen
den Schwellenwert senken

Ok, WNH

Linienfolgemodus: Stellen Sie das Fahrzeug auf die Spur, welche auf der Bedienungsan-
leitung ist. Wenn Sie die Taste 1 der Fernbedienung driicken, schaltet das Fahrzeug in den
Linienfolgemodus und die Statusanzeige leuchtet durchgehend griin. Der Wagen bewegt sich
in diesem Modus entlang der Spur. Da die Sensoren des Linienfinder-Moduls stark von der
Umgebung beeinflusst werden, kénnen Sie, wenn das Fahrzeug im Linienfolgemodus nicht
gut funktioniert, mit der IR-Fernbedienung (Tasten 4, 5, 6) die Schwellenwerte der Sensoren
so einstellen, dass das Fahrzeug optimal betrieben werden kann.

Hindernisvermeidungsmodus: Wenn Sie die Taste 2 der Fernbedienung driicken, geht das
Fahrzeug in den Hindernisvermeidungsmodus iiber. Die Statusanzeige leuchtet durchgehend
gelb. Das Fahrzeug fihrt automatisch vorwérts, bis es auf Hindernisse trifft. Es wird
automatisch in eine Richtung ohne Hindernisse abbiegen, um seine Fahrt fortzusetzen.
Auto-Folgemodus: Wenn Sie die Taste 3 der Fernbedienung driicken, geht das Fahrzeug in
den Auto-Folgemodus iiber. Die Statusanzeige leuchtet durchgehend blau. Wenn sich 20 cm
vor dem Ultraschallsensor-Modul ein Objekt befindet, wird das Fahrzeug automatisch dem
Objekt folgen. Wenn sich kein Objekt vor dem Fahrzeug befindet, dreht sich das Fahrzeug
automatisch um 90 Grad nach links und dann um 90 Grad nach rechts und hélt dann an.

Die Taste Mode auf dem Erweiterungsboard schaltet zwischen denselben Modi und dem
Standby-Modus um.

7. Steuerung des Fahrzeugs iiber die App

1. Anwendung installieren: Sie konnen die neueste Version der App EleRobot im App
Store und iiber Google Play herunterladen.

411



Bedienungsanleitung

2. Einrichten der Anwendung: Als Erstes stellen Sie bitte den ,upload-cam® Schalter
des 10-Erweiterungsboards auf ,,cam* um.

3. Schalten Sie WLAN in Thren Telefoneinstellungen ein und verbinden Sie sich mit dem
Netzwerk ELEGOO-123. (Die Zahl ,123“ ist eine Beispielzahl fiir die physikalische
Adresse des Kameramoduls, diese ist fiir jedes Kameramodul unterschiedlich.) Nachdem
die WLAN-Verbindung erfolgreich hergestellt wurde, 6ffnen Sie die App EleRobot.
Wihlen Sie Thre gewiinschte Sprache, indem Sie auf das Einstellungssymbol in der
oberen rechten Ecke klicken.

4. Klicken Sie auf Remote Control, um die Steuerungsfunktion aufzurufen. Klicken
Sie auf OK, wenn angezeigt wird, dass das Gerét erfolgreich verbunden wurde (The
device is successfully connected!).

5. Wenn Sie das Fahrzeug nicht im Vorfeld erfolgreich mit Threm Handy {iber WLAN
verbunden haben, erscheint beim Offnen der App ein Fenster mit der Meldung, dass
die Verbindung fehlgeschlagen ist (Failed to connect the device!). Bitte klicken Sie
auf OK, um fortzufahren. Schalten Sie Ihr WLAN ein und stellen Sie eine Verbindung
zu ,ELEGOO-123* auf Ihrem Telefon her. Wechseln Sie zur App und klicken Sie auf
das Symbol oben rechts, welches anzeigt, dass die Verbindung unterbrochen ist. Sie
erhalten dann eine Meldung iiber die erfolgreiche Verbindung.

Conqueror

@ Kipphebel-Steuerung: Kontrollieren Sie die Bewegung des Fahrzeugs in insgesamt 8
Richtungen.

@ Hindernisvermeidungsmodus

@ Linienfolgemodus

@ Auto-Folgemodus

@ Bereitschaftsmodus

@ FPV Modus: zeigt das Kamerabild. Kipphebel: Kontrollieren Sie die Bewegung des Fahrzeugs
in insgesamt 8 Richtungen. Die Pfeile dienen der Steuerung der Kameradrehung in horizontaler
und vertikaler Richtung (horizontaler und vertikaler Steuerungsbereich: 0-180°); mit HD erfolgt
die Auswahl der Auflésung,.

8. Vorsichtsmalinahmen

e Wenn das Kettenfahrzeug eingeschaltet wird, muss es stabil platziert werden, um einen
ungenauen Anfangskalibrierungswert des GY-521 Moduls zu vermeiden. Dies fiithrt
sonst zu schlechtem Verhalten bei Fahrt in gerader Linie.

e Der Akku sollte vor dem Gebrauch vollstiandig aufgeladen werden. Die Statusanzeige-
leuchte blinkt rot, wenn der Akku schwach ist. Laden Sie den Akku {iber das
mitgelieferte USB-Kabel auf.
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e Drehen Sie den Servo bei eingeschaltetem Strom nicht durch dufere Krafteinwirkung,
um eine Beschédigung des Servos zu vermeiden.

e Wenn der Akku zu schwach ist, kann die WLAN-Verbindung moglicherweise automa-
tisch getrennt werden, oder die Kamera bleibt stecken.

e Die physikalische Adresse jedes Kameramoduls ist unterschiedlich. Wenn das Programm
neu aufgespielt wird, &ndert sich die physikalische Adresse desselben Kameramoduls.

9. Fehlerbehebung

Das Handy zeigt das WLAN-Netz ELEGOO-. .. nicht an (Camera module FAQ von
ELEGOO):

1. Manche Handymodelle sind moglicherweise nicht mit dem Kameramodul kompatibel.
Priifen Sie es zuerst mit einem anderen Handy oder einem Laptop. Nach dem
Verbinden kénnen Sie im Webbrowser auch http://192.168.4.1/Test 6ffnen, um den
Videostream zu sehen.

2. Priifen Sie nach dem Einschalten des Fahrzeugs die rote LED am Kameramodul: Sie
sollte leuchten. Blinkt sie, ist die Verbindung schlecht; stecken Sie das 4-adrige Kabel
neu ein. Eine blinkende griine LED bedeutet, dass das Kameramodul nicht verbunden
ist; leuchtet sie dauerhaft, ist es verbunden.

3. Wenn ein anderes Handy oder ein Laptop das Netz sieht, funktioniert das Kameramo-
dul; moglicherweise ist der WLAN-Kanal belegt. Das FAQ im Download beschreibt,
wie Sie durch erneutes Hochladen des Kameraprogramms den Kanal &ndern oder ein
Passwort festlegen.

Zwei Varianten einiger Chips. Wegen des Chipmangels verbaut ELEGOO auf dem
Erweiterungsboard entweder einen Motortreiber-Chip DRV8835 oder TB6612 und entweder
einen USB-Seriell-Chip HT42B534 oder CH340; das Kameramodul verwendet entweder ein
ESP32-WROVER oder ein ESP32-S3-WROOM-1. Da das Programm bereits aufgespielt ist,
spielt das nur beim Hochladen eines Programms eine Rolle: Wihlen Sie das Hauptprogramm,
das zum Motortreiber-Chip auf Threm Board passt. Der HT42B534 braucht unter Windows
10, Linux und macOS keinen Treiber (unter Windows 7 installieren Sie den Treiber aus
dem Download und wéhlen ,USB to UART Bridge®); fiir den CH340 installieren Sie den
CH340-Treiber aus dem Download, wenn der Computer das Board nicht erkennt. Die Datei
ReadMeFirst im Download zeigt Fotos der Chips.

10. Vollstandiges Tutorial und Programmierung

Zunéchst gehen Sie bitte auf unsere Website, um das Tutorial fiir das Kettenfahrzeug
herunterzuladen: Offnen Sie den Eintrag Conqueror Robot Tank Kit. Dort ist auch die App

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Der Download enthélt ReadMeFirst, die Bedienungsanleitung (das Montageposter auf
Englisch, Deutsch, Spanisch, Franzosisch, Italienisch und Japanisch), die Hauptprogramme
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fiir beide Motortreiber-Chips, die App EleRobot fiir Android, das Programm und das FAQ
des Kameramoduls, die Tutorial-Lektionen (Einrichten der Entwicklungsumgebung unter
Windows, macOS und Ubuntu; Fahren; Linienfolge; Servosteuerung; Hindernisvermeidung;
Folgemodus; weitere Funktionen; DIY und Programmieren in der App), 3D-Modelle und
Datenblétter. Die Lektionen sind auf Englisch. Da das Programm bereits in der Fabrik auf
das Fahrzeug hochgeladen wurde, miissen Sie es nicht erneut hochladen. Wenn Sie den Code
des Kettenfahrzeugs geédndert haben, miissen Sie das Programm allerdings erneut hochladen:
Stellen Sie den Schalter dabei auf ,upload* und fiir die App wieder auf ,cam®. Sollten Sie
Schwierigkeiten beim Zusammenbau haben, schauen Sie sich bitte unser Video zur Montage
des Roboter-Panzers an: https://www.youtube.com/elegooofficial/.

11. Hersteller

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-Mail: service@elegoo.com (Kunden aus Nordamerika), euservice@elegoo.com (Kunden aus
Asien und Europa)

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.eu
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Uzivatelska prirucka

ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

1. O stavebnici

Strucny névod k pouziti

RUOBUT THANK

ELEGOO Conqueror Robot Tank je pasovy robot, kterého si sami sestavite. Ridi ho deska
UNO s rozsitujici deskou. Modul kamery s Wi-Fi je umistén na dvouosém drzaku, ktery
pohybuji dvé serva SG90, takze obraz z kamery vidite v telefonu a kameru miiZzete natacet
(rezim FPV). Robota dopliuji modul ultrazvukového senzoru, modul sledovani ¢ary, modul
GY-521 a infracerveny prijimac; napaji ho lithiovy akumulator v bateriovém boxu.

Tank ovladate infracervenym délkovym ovladacem, tlacitkem MODE na rozsifujici desce
nebo aplikaci EleRobot pres Wi-Fi. Jeho rezimy jsou sledovani ¢ary, vyhybani se prekazkam,
automatické sledovani a v aplikaci také rezim FPV. Program je nahrany z vyroby; zménit ho
muzete v Arduino IDE (oddil 10).

2. Obsah baleni

Dil Pocéet Dil Pocet
Deska UNO 1 Samofezny sroub M2x4 2
Rozsitujici deska 1 Samofezny Sroub M2x8 4
Modul kamery 1 Samofezny sroub M2,6x8 8
Modul ultrazvukového senzoru 1 Samofezny Sroub M2,6x14 2
Drzéak modulu ultrazvukového 1 Samofezny Sroub M1,5x4 se 8
senzoru zapustnou hlavou (2 nahradni)

Modul sledovani ¢ary 1 Sroub M3x5 se zapustnou hlavou 2
Modul GY-521 1 Sroub M2x4 s kifzovou hlavou 4
Servo SG90 2 Sroub M2x6 s kifZovou hlavou 4
Motor 2 Sroub M3x6 s kifzovou hlavou 2
Bateriovy box (s lithiovym 1 Sroub M3x7 s kifzovou hlavou 4
akumulatorem)

Infracerveny dalkovy ovladac 1 Sroub M3x8 s kifzovou hlavou (1 18

nahradni)
Zakladni deska Sroub M3x10 s kifZovou hlavou 2
Horni deska Sroub M3x16 s kifzovou hlavou (1 15
nahradni)
Levy boé¢ni panel 1 Sroub M2,5%x20 s kfizovou hlavou 4
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Dil Pocet Dil Pocet
Pravy boé¢ni panel 1 Sroub M1,6x8 s kifzovou hlavou (2 6
nahradni)
Pés 2 Matice M1,6 (2 nahradni) 6
Hnaci kolo 2 Pojistnad matice M2,5 4
Pojezdové kolo 8 Pojistna matice M3 15
Krytka kola 8 Meédény sloupek M3x11 1
Tlumic 6 Meédény sloupek M2x6 2
Kyvné rameno 1-A / 1-B 2 + 2 Maédény sloupek M3x25+6 4
Kyvné rameno 2-A / 2-B 1 + 1 Distan¢ni sloupek (1 nahradni) 4
Kyvné rameno 3-A / 3-B 1 +1 Kabel 4P 2
Spojka 2 Kabel 5P 1
Drzék kamery 1 Kabel USB typu Micro 1
Zakladna drzéku 1 Kabel USB typu B 1
Horni dil drzdku 1 Kfizovy Sroubovak 2
Leva / prava boc¢nice drzaku 1+ 1 Krizovy nastrény klic 1
KtiZzové rameno 1 Polovi¢ni rameno 1

3. Sestaveni

Ke stavebnici je prilozen obrazkovy montézni plakat ELEGOO, ktery ukazuje kazdy krok
v obréazcich (24 ¢islovanych oddili). Postupujte podle néj krok za krokem: kyvna ramena a
bo¢ni panely, motory a hnaci kola, pojezdova kola, rozsitujici deska a deska UNO, bateriovy
box, modul sledovani ¢ary a modul ultrazvukového senzoru, modul kamery a jeho dvouosy
drzék, kalibrace serv, bo¢ni panely, zapojeni a nakonec horni deska s pésy. Stejny plakat je i
ve stazeném souboru (oddil 10). Zadni strana plakatu je draha pro rezim sledovani ¢ary.

Upozornéni ELEGOO k sestaveni:

e U kazdého kroku je uvedeno, ve kterém ¢islovaném sacku dily najdete. Dily kyvnych
ramen jsou v saccich oznacenych left* (levé) a ,right (prave).

e Kde to plakat uvadi, neni nutné Srouby zatim dotahovat. K upevnéni pojistnych matic
potifebujete kiizovy nastrény klic.

e Kalibrace serv (oddil 15 plakatu): pfipojte bateriovy box a servo k rozsifujici desce
podle obrazku, zapnéte vypina¢ bateriového boxu a pak namontujte servo svisle na
zékladnu drzéku (tolerance +5°). Prisroubujte ho a stejné zkalibrujte druhé servo:
pripojte ho k rozsifujici desce a namontujte svisle k polovi¢nimu rameni (£5°). Potom
vypnéte napajeni a kabel serva od rozsitujici desky odpojte.

e Schéma zapojeni ukazuje, ktery dil patii ke kterému portu desky — budete to potiebovat
pri dalsi montazi; v tu chvili jesté neni nutné vSe zapojit.

e Aby bylo misto pro rozsiteni, lze ridici desku a rozsifujici desku namontovat i zvenku:
zméni se jen poloha bateriového boxu a desek (oddil 21 plakatu).
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4. Tlacitka a konektory

@ Reset

@ MODE: stisknutim pfepinite mezi ¢tyfmi rezimy: rezim sledovéni ¢ary, rezim vyhybani se
prekdZzkadm, rezim automatického sledovani a pohotovostni rezim.

@ Prepinac upload /cam: pii nahravani programu ho pfepnéte do polohy ,upload”, pii pouZivani
aplikace do polohy ,cam®.

@ Port USB: nahravani programu.

@ Infraderveny pfijimac: piijima kodovany signal z dalkového ovladace.

@ Stavova kontrolka: sviti ¢ervené, kdyZ je akumulator vybity.

5. Akumulator a nabijeni

‘ !

a Vypinac
b Stavova kontrolka: pii nabijeni sviti zelené, po
iplném nabiti zhasne

i ///w | et . c Nabijeci port USB

e Pied pouzitim akumulator plné nabijte. Nabiji se prilozenym kabelem USB.
e Kdyz je akumulator vybity, blika stavova kontrolka na rozsitujici desce ¢ervené.
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6. Ovladani infracervenym dalkovym ovladacem

Pred prvnim pouzitim odstraite ze zadni strany ovladace pruhledny plastovy izola¢ni
prouzek.

Tlacéitko Funkce

A/V Vpred / vzad
</ » Odbo¢it vlevo / vpravo

OK Stop
1 Rezim sledovani ¢ary
2 Rezim vyhybani se prekazkam
3 Rezim automatického sledovani
4/6 Zvysit / snizit prahovou hodnotu senzoru sledovani ¢ary
5 Obnovit vychozi prahovou hodnotu

Rezim sledovani ¢ary: postavte tank na drahu vytisténou na zadni strané plakatu a
stisknéte tlacitko 1. Stavova kontrolka sviti trvale zelené a tank jede po dréze. Senzory
modulu sledovani ¢ary jsou silné ovlivnény okolim: pokud rezim nefunguje dobfe, upravte
prahovou hodnotu senzoru tlac¢itky 4, 5 a 6, dokud tank nejede co nejlépe.

Rezim vyhybani se prekazkam: stisknéte tlacitko 2. Stavova kontrolka sviti trvale zluté.
Tank jede vpred, dokud nenarazi na prekazku; pak se automaticky oto¢i smérem bez prekazek
a jede dal.

Rezim automatického sledovani: stisknéte tlacitko 3. Stavova kontrolka sviti trvale
modfe. Je-li do 20 cm pred modulem ultrazvukového senzoru néjaky predmét, tank ho sleduje.
Neni-li pfed nim nic, otoc¢i se o 90° doleva, pak o 90° doprava a zastavi se.

Tlacitko MODE na rozsitujici desce pfepind mezi stejnymi rezimy a pohotovostnim rezimem.

7. Ovladani aplikaci

1. Nainstalujte nejnovéjsi verzi aplikace EleRobot z App Store nebo Google Play.

2. Prepina¢ upload/cam na rozsifujici desce piepnéte do polohy ,,cam.

3. Zapnéte v telefonu Wi-Fi a pfipojte se k siti ELEGOO-123. Cislo oznacuje fyzickou
adresu modulu kamery a u kazdého modulu je jiné. Pak oteviete EleRobot. Jazyk
aplikace zvolite ikonou nastaveni v pravém hornim rohu.

4. Klepnutim na Remote Control oteviete ovladaci obrazovku; kdyz aplikace ohlési The
device is successfully connected!, klepnéte na OK.

5. Pokud telefon nebyl predem ptipojen k Wi-Fi tanku, aplikace ohlasi Failed to connect
the device! Klepnéte na OK, piipojte telefon k siti ELEGOO-123, vratte se do
aplikace a klepnéte na ikonu propojeni v pravém hornim rohu (ukazuje, ze Wi-Fi neni
pfipojena). Aplikace pak ohlasi tspé&sné pripojeni.
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Conqueror

@ Joystick: pohyb tanku v 8 smérech.
@ Rezim vyhybani se prekazkam

@ Rezim sledovani ¢ary

@ ReZim automatického sledovani
@ Pohotovostni{ rezim

@ Rezim FPV: zobrazi obraz z kamery. Joystick pohybuje tankem v 8 smérech, sipky natéceji
kameru na dvouosém drzaku vodorovné a svisle (rozsah 0-180°) a tla¢itko HD voli rozliSeni.

8. Upozornéni

ELEGOOQO uvadi tato upozornéni:

Pii zapnuti musi tank stat klidné a stabilné. Jinak modul GY-521 nacte nepfesnou
vychozi kalibra¢ni hodnotu a tank nejede rovné.

Pred pouzitim akumulator plné nabijte. Kdyz je akumulator vybity, stavova kontrolka
blika ¢ervené. Akumulator nabijejte kabelem USB.

Serva pri zapnutém napéjeni neotacejte nasilim rukou, abyste je neposkodili.

Kdyz je akumulator prili§ vybity, muze se Wi-Fi automaticky odpojit nebo se mitze
zaseknout obraz z kamery.

Fyzickd adresa kazdého modulu kamery je jina. Po novém nahrani programu se fyzicka
adresa téhoz modulu kamery zméni.

9. ResSeni problému

Telefon nezobrazuje sit Wi-Fi ELEGOO-... (Camera module FAQ od ELEGOO):

1.

Nékteré modely telefoni nemusi byt s modulem kamery kompatibilni. Nejprve to
vyzkouSejte s jinym telefonem nebo notebookem. Po pfipojeni miizete ve webovém
prohliZeci otevrit také http://192.168.4.1/Test a uvidite videostream.

Po zapnuti tanku zkontrolujte ¢ervenou LED na modulu kamery: ma svitit. Pokud
blika, je spojeni Spatné; kabel 4P znovu zapojte. Blikajici zelenda LED znamené, Ze
modul kamery neni pfipojen; sviti-li trvale, je pripojen.

Vidi-li sit jiny telefon nebo notebook, modul kamery funguje; kanal Wi-Fi miize byt
obsazeny. FAQ ve stazeném souboru popisuje, jak novym nahranim programu kamery
zménit kanal nebo nastavit heslo.

Dvé verze nékterych c¢ipt. Kvili nedostatku ¢ipi osazuje ELEGOO na rozsifujici desku
bud ovlada¢ motori DRV8835, nebo TB6612, a bud pievodnik USB-sériova linka HT42B534,
nebo CH340; modul kamery pouziva bud ESP32-WROVER, nebo ESP32-S3-WROOM-1.

Program je uz nahrany, takze na tom zéalezi jen pfi nahravani programu: zvolte hlavni program
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odpovidajici ¢ipu ovladace motort na vasi desce. HT42B534 nepotiebuje ve Windows 10,
Linuxu ani macOS ovlada¢ (ve Windows 7 nainstalujte ovladac ze stazeného souboru a zvolte
,USB to UART Bridge*); pro CH340 nainstalujte ovlada¢ CH340 ze stazeného souboru, pokud
pocitac desku nerozpozna. Soubor ReadMeFirst ve stazeném souboru ukazuje fotografie ¢ipu.

10. Uplny vyukovy navod a programovani

Na strance ke stazeni ELEGOO najdete vSechny soubory ke stavebnici zdarma: oteviete
polozku Conqueror Robot Tank Kit. Je tam odkaz i na aplikaci EleRobot.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Ke staZeni je ReadMeFirst, uzivatelska prirucka (montazni plakat v angli¢ting, néméing,
Spanélsting, francouzsting, italstiné a japonstiné), hlavni programy pro oba ¢ipy ovladace
motoru, aplikace EleRobot pro Android, program a FAQ modulu kamery, vyukové lekce
(pfiprava vyvojového prostiedi ve Windows, macOS a Ubuntu; pohyb; sledovani cary;
ovlddani serva; vyhybéani se prekazkam; rezim sledovani; dalsi funkce; DIY a programovéani
v aplikaci), 3D modely a datové listy. Lekce jsou v angli¢ting. Pokud program zmeénite,
musite ho znovu nahrat: pfi nahravani dejte prepina¢ do polohy ,upload* a pro aplikaci
zpét do polohy ,cam®. Video ELEGOO o sestaveni najdete na https://www.youtube.com/
elegooofficial/.

11. Vyrobce

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-mail: service@elegoo.com (Severni Amerika), euservice@elegoo.com (Evropa a Asie)

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.cz
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ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Stru¢ny navod na pouzitie

RUOBUT THANK

1. O stavebnici

ELEGOQO Conqueror Robot Tank je pasovy robot, ktorého si sami zostavite. Riadi ho doska
UNO s rozsirujicou doskou. Modul kamery s Wi-Fi je umiestneny na dvojosovom drziaku,
ktory pohybuju dve serva SG90, takze obraz z kamery vidite v teleféne a kameru mozete
natacat (rezim FPV). Robota dopliaju modul ultrazvukového senzora, modul sledovania
¢iary, modul GY-521 a infracerveny prijimac; napéaja ho litiovy akumulator v batériovom
boxe.

Tank ovladate infracervenym dialkovym ovladacom, tla¢idlom MODE na rozsirujucej doske
alebo aplikaciou EleRobot cez Wi-Fi. Jeho rezimy st sledovanie ¢iary, vyhybanie sa
prekazkam, automatické sledovanie a v aplikacii aj rezim FPV. Program je nahraty z vyroby;
zmenit ho mozete v Arduino IDE (oddiel 10).

2. Obsah balenia

Diel Pocdet Diel Pocet
Doska UNO Samorezné skrutka M2x4

1 2
Rozsirujica doska 1 Samorezné skrutka M2x8 4
Modul kamery 1 Samorezné skrutka M2,6x8 8
1 2
1 8

Samorezna skrutka M2,6x14
Drziak modulu ultrazvukového Samorezna skrutka M1,5x4 so
senzora zéapustnou hlavou (2 nahradné)

Modul ultrazvukového senzora

Modul sledovania ¢iary 1 Skrutka M3x5 so zapustnou hlavou 2
Modul GY-521 1 Skrutka M2x4 s krizovou hlavou 4
Servo SG90 2 Skrutka M2x6 s krizovou hlavou 4
Motor 2 Skrutka M3x6 s krizovou hlavou 2
Batériovy box (s litiovym 1 Skrutka M3x7 s kriZovou hlavou 4
akumulatorom)
Infracerveny dialkovy ovladag 1 Skrutka M3x8 s krizovou hlavou (1 18
nahradna)
Zakladna doska 1 Skrutka M3x10 s kriZzovou hlavou 2
Horna doska 1 Skrutka M3x16 s krizovou hlavou (1 15
nahradna)
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Diel Pocet Diel Pocet
Lavy bo¢ny panel 1 Skrutka M2,5x20 s krizovou hlavou 4
Pravy bo¢ny panel 1 Skrutka M1,6x8 s krizovou hlavou (2 6
nahradné)
Pas 2 Matica M1,6 (2 ndhradné) 6
Hnacie koleso 2 Poistna matica M2,5 4
Pojazdové koleso 8 Poistna matica M3 15
Krytka kolesa 8 Medeny stipik M3x11 1
Tlmi¢ 6 Medeny stipik M2x6 2
Kyvné rameno 1-A / 1-B 2 + 2 Medeny stlpik M3x25+6 4
Kyvné rameno 2-A / 2-B 1 + 1 Distanény stlpik (1 nahradny) 4
Kyvné rameno 3-A / 3-B 1+ 1 Kébel 4P 2
Spojka 2  Kabel 5P 1
Drziak kamery 1  Kabel USB typu Micro 1
Zéakladna drziaka 1 Kabel USB typu B 1
Horny diel drziaka 1 Krizovy skrutkovac 2
Lava / prava boc¢nica drziaka 1+ 1 Krizovy nastrény kla¢ 1
Krizové rameno 1 Polovi¢né rameno 1

3. Zostavenie

K stavebnici je prilozeny obrazkovy montéazny plagat ELEGOO, ktory ukazuje kazdy krok na
obrazkoch (24 ¢islovanych oddielov). Postupujte podla neho krok za krokom: kyvné ramena
a bocné panely, motory a hnacie kolesa, pojazdové kolesa, rozsirujuca doska a doska UNO,
batériovy box, modul sledovania ¢iary a modul ultrazvukového senzora, modul kamery a jeho
dvojosovy drziak, kalibracia serv, bo¢né panely, zapojenie a nakoniec horna doska s pasmi.
Rovnaky plagat je aj v stiahnutom stbore (oddiel 10). Zadna strana plagatu je draha pre
rezim sledovania ¢iary.

Upozornenia ELEGOO k zostaveniu:

Pri kazdom kroku je uvedené, v ktorom ¢islovanom vrecku diely najdete. Diely kyvnych
ramien st vo vreckich oznacenych ,left (lavé) a ,right (praveé).

Kde to plagat uvadza, nie je nutné skrutky zatial dotahovat. Na upevnenie poistnych
matic potrebujete krizovy nastrény kIac.

Kalibracia serv (oddiel 15 plagatu): pripojte batériovy box a servo k rozsirujucej
doske podla obrazka, zapnite vypina¢ batériového boxu a potom namontujte servo
zvisle na zakladiu drziaka (tolerancia £5°). Priskrutkujte ho a rovnako nakalibrujte
druhé servo: pripojte ho k rozsirujicej doske a namontujte zvisle k poloviénému ramenu
(£5°). Potom vypnite napajanie a kiabel serva od rozsirujucej dosky odpojte.

Schéma zapojenia ukazuje, ktory diel patri ku ktorému portu dosky — budete to
potrebovat pri dalSej montazi; v tej chvili eSte nie je nutné vsetko zapojit.

Aby bolo miesto na rozsirenie, mozno riadiacu dosku a rozsirujicu dosku namontovat
aj zvonka: zmeni sa len poloha batériového boxu a dosiek (oddiel 21 plagatu).
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4. Tlacidla a konektory

@ Reset

@ MODE: stlacenim prepinate medzi Styrmi rezimami: rezim sledovania Ciary, rezim vyhybania
sa prekadzkam, rezim automatického sledovania a pohotovostny rezim.

@ Prepinac¢ upload/cam: pri nahravani programu ho prepnite do polohy ,upload®, pri pouZivani
aplikacie do polohy ,cam®.

@ Port USB: nahravanie programu.

@ Infraderveny prijimaé: prijima kodovany signal z dialkového ovladaca.

@ Stavova kontrolka: svieti nacerveno, ked je akumulator vybity.

5. Akumulator a nabijanie

‘ !

a Vypinac
b Stavova kontrolka: pri nabfjani svieti nazeleno,
po tplnom nabiti zhasne

/;/}V ; i ¢ Nabijaci port USB

e Pred pouzitim akumulétor uplne nabite. Nabija sa prilozenym kablom USB.
e Ked je akumuléator vybity, blikd stavova kontrolka na rozsirujucej doske nacerveno.
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6. Ovladanie infracervenym dialkovym ovladac¢om

Pred prvym pouzitim odstrante zo zadnej strany ovladaca priehladny plastovy izola¢ny pasik.

Tlac¢idlo  Funkcia

A/V Vpred / vzad
</» Odbocit vliavo / vpravo

OK Stop
1 Rezim sledovania ¢iary
2 Rezim vyhybania sa prekazkam
3 Rezim automatického sledovania
4/6 Zvysit / znizit prahovi hodnotu senzorov sledovania Giary
5 Obnovit predvoleni prahova hodnotu

Rezim sledovania ¢iary: postavte tank na drahu vytlac¢ent na zadnej strane plagatu a
stlacte tlac¢idlo 1. Stavova kontrolka svieti trvalo nazeleno a tank ide po dréhe. Senzory
modulu sledovania ¢iary su silno ovplyvnené okolim: ak rezim nefunguje dobre, upravte
prahovi hodnotu senzorov tlac¢idlami 4, 5 a 6, kym tank nejde ¢o najlepsie.

Rezim vyhybania sa prekidzkam: stlacte tlacidlo 2. Stavova kontrolka svieti trvalo
nazlto. Tank ide vpred, kym nenarazi na prekazku; potom sa automaticky otoc¢i smerom
bez prekazok a ide dalej.

Rezim automatického sledovania: stlacte tlacidlo 3. Stavova kontrolka svieti trvalo
namodro. Ak je do 20 cm pred modulom ultrazvukového senzora nejaky predmet, tank ho
sleduje. Ak pred nim ni¢ nie je, oto¢i sa o 90° dolava, potom o 90° doprava a zastavi sa.

Tlacidlo MODE na rozsirujicej doske prepina medzi rovnakymi rezimami a pohotovostnym
rezZimom.

7. Ovladanie aplikaciou

1. Nainstalujte najnovsiu verziu aplikacie EleRobot z App Store alebo Google Play.

2. Prepina¢ upload/cam na rozsirujucej doske prepnite do polohy ,,cam*.

3. Zapnite v telefone Wi-Fi a pripojte sa k sieti ELEGOO-123. Cislo oznacuje fyzicku
adresu modulu kamery a pri kazdom module je iné. Potom otvorte EleRobot. Jazyk
aplikacie zvolite ikonou nastaveni v pravom hornom rohu.

4. Tuknutim na Remote Control otvorte ovladaciu obrazovku; ked aplikacia ohlasi The
device is successfully connected!, tuknite na OK.

5. Ak telefon nebol vopred pripojeny k Wi-Fi tanku, aplikacia ohlasi Failed to connect
the device! Tuknite na OK, pripojte telefon k sieti ELEGOO-123, vratte sa do
aplikdcie a tuknite na ikonu prepojenia v pravom hornom rohu (ukazuje, ze Wi-Fi
nie je pripojend). Aplikicia potom ohlasi ispesné pripojenie.
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Conqueror

@ Joystick: pohyb tanku v 8 smeroch.
@ Rezim vyhybania sa prekazkam

@ Rezim sledovania Ciary

@ ReZim automatického sledovania

@ Pohotovostny rezim

@ Rezim FPYV: zobrazi obraz z kamery. Joystick pohybuje tankom v 8 smeroch, Sipky natacaju
kameru na dvojosovom drziaku vodorovne a zvisle (rozsah 0-180°) a tla¢idlo HD voli rozliSenie.

8. Upozornenia

ELEGOOQO uvadza tieto upozornenia:

Pri zapnuti musi tank stat pokojne a stabilne. Inak modul GY-521 nacita nepresnu
vychodiskovu kalibra¢nti hodnotu a tank nejde rovno.

Pred pouZzitim akumulator tplne nabite. Ked je akumuléator vybity, stavova kontrolka
blika nac¢erveno. Akumulétor nabijajte kablom USB.

Serva pri zapnutom napéajani neotacajte nasilim rukou, aby ste ich neposkodili.

Ked je akumulator prilis vybity, moze sa Wi-Fi automaticky odpojit alebo sa moze
zaseknut obraz z kamery.

Fyzick4 adresa kazdého modulu kamery je inad. Po novom nahrati programu sa fyzicka
adresa toho istého modulu kamery zmeni.

9. RieSenie problémov

Teleféon nezobrazuje siet Wi-Fi ELEGOO-. .. (Camera module FAQ od ELEGOO):

1.

Dve

Niektoré modely telefonov nemusia byt s modulom kamery kompatibilné. Najprv to
vysktusSajte s inym telefonom alebo notebookom. Po pripojeni moézete vo webovom
prehliadadi otvorit aj http://192.168.4.1/Test a uvidite videostream.

Po zapnuti tanku skontrolujte ¢erveni LED na module kamery: ma svietit. Ak blika,
spojenie je zlé; kabel 4P znova zapojte. Blikajuca zelena LED znamend, Ze modul
kamery nie je pripojeny; ak svieti trvalo, je pripojeny.

Ak siet vidi iny telefén alebo notebook, modul kamery funguje; kanal Wi-Fi moze byt
obsadeny. FAQ v stiahnutom subore opisuje, ako novym nahratim programu kamery
zmenit kanal alebo nastavit heslo.

verzie niektorych c¢ipov. Pre nedostatok ¢ipov osidza ELEGOO na rozsirujicu

dosku bud ovlada¢ motorov DRV8835, alebo TB6612, a bud prevodnik USB — sériova linka
HT42B534, alebo CH340; modul kamery pouZziva bud ESP32-WROVER, alebo ESP32-S3-
WROOM-1. Program je uz nahraty, takZe na tom zalezi len pri nahravani programu: zvolte
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hlavny program zodpovedajuci ¢ipu ovladaca motorov na vasej doske. HT'42B534 nepotrebuje
vo Windows 10, Linuxe ani macOS ovlada¢ (vo Windows 7 nainstalujte ovladac zo stiahnutého
suboru a zvolte ,USB to UART Bridge); pre CH340 nainstalujte ovlada¢ CH340 zo
stiahnutého siboru, ak pocita¢ dosku nerozpozna. Stibor ReadMeFirst v stiahnutom subore
ukazuje fotografie ¢ipov.

10. Uplny vyuébovy navod a programovanie

Na stranke na stiahnutie ELEGOO najdete vSetky stbory k stavebnici zadarmo: otvorte
polozku Conqueror Robot Tank Kit. Je tam odkaz aj na aplikidciu EleRobot.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Na stiahnutie je ReadMeFirst, pouZivatelska prirucka (montazny plagat v angli¢tine, neméine,
Spaniel¢ine, francuzstine, taliancine a japoncine), hlavné programy pre oba ¢ipy ovladaca
motorov, aplikacia EleRobot pre Android, program a FAQ modulu kamery, vyucbové
lekcie (priprava vyvojového prostredia vo Windows, macOS a Ubuntu; pohyb; sledovanie
Clary; ovladanie serva; vyhybanie sa prekdzkam; rezim sledovania; dalie funkcie; DIY
a programovanie v aplikacii), 3D modely a katalogové listy. Lekcie st v angli¢tine. Ak
program zmenite, musite ho znova nahrat: pri nahravani dajte prepina¢ do polohy ,upload*
a pre aplikdciu spdt do polohy ,cam®. Video ELEGOO o zostaveni najdete na https:
//www.youtube.com/elegooofficial/.

11. Vyrobca

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-mail: service@elegoo.com (Severna Amerika), euservice@elegoo.com (Eurépa a Azia)

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.sk
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Instrukcja obstugi

ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Skrocona instrukcja obstugi

RUOBUT THANK

1. O zestawie

ELEGOO Conqueror Robot Tank to gasienicowy robot do samodzielnego zlozenia. Steruje
nim ptytka UNO z ptytka rozszerzen. Modut kamery z Wi-Fi jest umieszczony na dwuosiowym
uchwycie poruszanym przez dwa serwa SG90, dzieki czemu obraz z kamery wida¢ na telefonie,
a kamere mozna obracaé (tryb FPV). Robota uzupetiaja modul czujnika ultradzwiekowego,
modut §ledzenia linii, modul GY-521 i odbiornik podczerwieni; zasila go akumulator litowy
w pojemniku akumulatora.

Czolgiem steruje sie pilotem na podczerwien, przyciskiem MODE na ptytce rozszerzen
lub aplikacja EleRobot przez Wi-Fi. Jego tryby to $ledzenie linii, omijanie przeszkod,
automatyczne podazanie oraz, w aplikacji, tryb FPV. Program jest wgrany fabrycznie; mozna
go zmieni¢ w Arduino IDE (rozdzial 10).

2. Zawartosé zestawu

Element Ilosé Element Tlosé
Plytka UNO 1 Wkret samogwintujacy M2x4 2
Plytka rozszerzen 1 Wkret samogwintujacy M2x8 4
Modul kamery 1 Wkret samogwintujacy M2,6x8 8
Modut czujnika ultradzwickowego 1 Wkret samogwintujacy M2,6x14 2
Uchwyt modutu czujnika 1 Wkret samogwintujacy M1,5x4 z 8
ultradzwiekowego tbem stozkowym (2 zapasowe)
Modut $ledzenia linii 1 Sruba M3x5 z tbem stozkowym 2
Modut GY-521 1 Sruba M2x4 z tbem krzyzakowym 4
Serwo SG90 2 Sruba M2x6 z tbem krzyzakowym 4
Silnik 2 Sruba M3x6 z tbem krzyzakowym 2
Pojemnik akumulatora (z 1 Sruba M3x7 z tbem krzyzakowym 4
akumulatorem litowym)
Pilot na podczerwien 1 Sruba M3x8 z tbem krzyzakowym (1 18
zapasowa.)
Plyta podstawy 1 Sruba M3x10 z tbem krzyzakowym 2
Plyta goérna 1 Sruba M3x16 z bem krzyzakowym 15
(1 zapasowa)
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Element Ilos¢ Element Tlosé
Lewy panel boczny 1 Sruba M2,5x20 z tbem krzyzakowym 4
Prawy panel boczny 1 Sruba M1,6x8 z tbem krzyzakowym 6
(2 zapasowe)
Gasienica 2 Nakretka M1,6 (2 zapasowe) 6
Koto napedowe 2 Nakretka samokontrujaca M2,5 4
Koto jezdne 8 Nakretka samokontrujaca M3 15
Kotpak kota 8 Tuleja miedziana M3x11 1
Amortyzator 6 Tuleja miedziana M2x6 2
Wahacz 1-A / 1-B 2 + 2 Tuleja miedziana M3x25+6 4
Wahacz 2-A / 2-B 1 +1 Tuleja dystansowa (1 zapasowa) 4
Wahacz 3-A / 3-B 1+ 1 Przewod 4P 2
Sprzegto 2 Przewod 5P 1
Uchwyt kamery 1 Kabel USB typu Micro 1
Podstawa uchwytu 1 Kabel USB typu B 1
Gorna czesé uchwytu 1 Srubokret krzyzakowy 2
Lewy / prawy bok uchwytu 1+ 1 Klucz krzyzowy nasadowy 1
Ramie krzyzowe 1 Polramie 1

3. Montaz

Do zestawu dotaczony jest ilustrowany plakat montazowy ELEGOOQO, ktéry pokazuje kazdy
krok na rysunkach (24 numerowane sekcje). Postepuj zgodnie z nim krok po kroku: wahacze i
panele boczne, silniki i kota napedowe, kota jezdne, ptytka rozszerzen i ptytka UNO, pojemnik
akumulatora, modut §ledzenia linii i modut czujnika ultradZwickowego, modut kamery i jego
dwuosiowy uchwyt, kalibracja serw, panele boczne, okablowanie, a na koncu ptyta goérna z
gasienicami. Ten sam plakat jest czescig materialow do pobrania (rozdziat 10). Tylna strona

plakatu to trasa do trybu $ledzenia linii.

Wskazowki ELEGOO dotyczace montazu:

Przy kazdym kroku podano, w ktérym numerowanym woreczku sa elementy. Czesci
wahaczy znajduja sie w woreczkach oznaczonych ,left” (lewe) i ,right” (prawe).

Tam, gdzie wskazuje to plakat, nie trzeba jeszcze dokrecaé¢ $rub. Do zamocowania
nakretek samokontrujacych potrzebny jest klucz krzyzowy nasadowy.

Kalibracja serw (sekcja 15 plakatu): podtacz pojemnik akumulatora i serwo do plytki
rozszerzen zgodnie z rysunkiem, wlacz wiacznik pojemnika akumulatora, a nastepnie
zamontuj serwo pionowo na podstawie uchwytu (tolerancja +5°). Przykre¢ je i tak
samo skalibruj drugie serwo: podtacz je do plytki rozszerzen i zamontuj pionowo
do polramienia (£5°). Nastepnie wylacz zasilanie i odlacz przewod serwa od plytki
rozszerzen.

Schemat okablowania pokazuje, ktory element nalezy do ktérego gniazda ptytki — przyda
sie to w dalszym montazu; na tym etapie nie trzeba jeszcze wszystkiego podtaczac.
Aby zostawi¢ miejsce na rozbudowe, plytke sterujaca i plytke rozszerzen mozna
zamontowac¢ takze na zewnatrz: zmienia sie tylko polozenie pojemnika akumulatora
i ptytek (sekcja 21 plakatu).
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4. Przyciski i ztacza

@ Reset

@ MODE: nacisniecie przetacza miedzy czterema trybami: tryb $Sledzenia linii, tryb omijania
przeszkod, tryb automatycznego podazania i tryb czuwania.

@ Przelacznik upload /cam: podczas wgrywania programu ustaw go w pozycji ,upload”, podczas
korzystania z aplikacji w pozycji ,,cam”.

@ Port USB: wgrywanie programu.

@ Odbiornik podczerwieni: odbiera zakodowany sygnat z pilota.

@ Wskaznik stanu: swieci na czerwono, gdy akumulator jest roztadowany.

5. Akumulator 1 tadowanie

‘ !

a Wilacznik
. b Wskaznik stanu: podczas tadowania swieci na
< -y zielono, po pelnym natadowaniu gasnie
B ///r/ ; - . ¢ Port tadowania USB
> 7 ¢

e Przed uzyciem w pelni nataduj akumulator. Laduje sie go dotaczonym kablem USB.
e Gdy akumulator jest roztadowany, wskaznik stanu na plytce rozszerzen miga na
CZEerwono.
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6. Sterowanie pilotem na podczerwien

Przed pierwszym uzyciem usun przezroczysty plastikowy pasek izolacyjny z tytu pilota.

Przycisk Funkcja

A/V Do przodu / do tytu
</ » Skret w lewo / w prawo

OK Stop
1 Tryb $ledzenia linii
2 Tryb omijania przeszkod
3 Tryb automatycznego podazania
4/6 Zwiekszenie / zmniejszenie progu czujnikow sledzenia linii
5 Przywrécenie domyslnego progu

Tryb Sledzenia linii: postaw czolg na trasie wydrukowanej na tylnej stronie plakatu i
naci$nij przycisk 1. Wskaznik stanu swieci stale na zielono, a czolg jedzie wzdhuz trasy.
Czujniki modutu sledzenia linii sg silnie zalezne od otoczenia: jesli tryb nie dziata dobrze,
wyreguluj prog czujnikéw przyciskami 4, 5 i 6, az czolg bedzie jezdzit jak najlepie;j.

Tryb omijania przeszkod: nacisnij przycisk 2. Wskaznik stanu $wieci stale na z6tto. Czotg
jedzie do przodu, az napotka przeszkode; wtedy automatycznie skreca w kierunku wolnym
od przeszkod i jedzie dalej.

Tryb automatycznego podazania: nacisnij przycisk 3. Wskaznik stanu $wieci stale na
niebiesko. Jesli w odlegtosci do 20 cm przed modutem czujnika ultradzwiekowego znajduje
sie przedmiot, czolg podaza za nim. Jesli przed nim nic nie ma, obraca si¢ o 90° w lewo,
potem o 90° w prawo i zatrzymuje sie.

Przycisk MODE na plytce rozszerzen przetacza miedzy tymi samymi trybami i trybem
czuwania.

7. Sterowanie aplikacja

1. Zainstaluj najnowsza wersje aplikacji EleRobot z App Store lub Google Play.

2. Ustaw przetacznik upload/cam na plytce rozszerzen w pozycji ,,cam”.

3. Wilacz Wi-Fi w telefonie i poltacz si¢ z siecia ELEGOO-123. Liczba oznacza adres
fizyczny modutu kamery i jest inna dla kazdego modutu. Nastepnie otworz EleRobot.
Jezyk aplikacji wybierzesz ikong ustawienn w prawym goérnym rogu.

4. Stuknij Remote Control, aby otworzy¢ ekran sterowania; gdy aplikacja wy$wietli The
device is successfully connected!, stuknij OK.

5. Jesli telefon nie byl wczesniej potaczony z Wi-Fi czotgu, aplikacja wyswietli Failed
to connect the device! Stuknij OK, potacz telefon z siecia ELEGOO-123, wréé do
aplikacji i stuknij ikone potaczenia w prawym gornym rogu (pokazuje, ze Wi-Fi nie jest
potaczone). Aplikacja zglosi wtedy udane potaczenie.
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Conqueror

@ Joystick: ruch czotgu w 8 kierunkach.

@ Tryb omijania przeszkod

@ Tryb sledzenia linii

@ Tryb automatycznego podazania

@ Tryb czuwania

@ Tryb FPV: wyswietla obraz z kamery. Joystick porusza czolgiem w 8 kierunkach, strzatki
obracaja kamere na dwuosiowym uchwycie w poziomie i w pionie (zakres 0-180°), a przycisk
HD wybiera rozdzielczosé.

8. Srodki ostroznosci

ELEGOO podaje nastepujace srodki ostroznosci:

e W chwili wlaczenia czolg musi sta¢ nieruchomo i stabilnie. W przeciwnym razie modut
GY-521 przyjmie niedoktadna poczatkowa wartosé kalibracji i czolg nie bedzie jechat
prosto.

e Przed uzyciem w pelni nataduj akumulator. Gdy akumulator jest roztadowany,
wskaznik stanu miga na czerwono. Laduj akumulator kablem USB.

e Nie obracaj serwa sila przy wtaczonym zasilaniu, aby go nie uszkodzi¢.

e Gdy akumulator jest zbyt roztadowany, Wi-Fi moze sie samoczynnie roztaczy¢ lub obraz
z kamery moze sie zawiesic.

e Adres fizyczny kazdego modulu kamery jest inny. Po ponownym wgraniu programu
adres fizyczny tego samego modutu kamery sie zmienia.

9. Rozwiazywanie probleméw

Telefon nie wys$wietla sieci Wi-Fi ELEGOO-. .. (Camera module FAQ ELEGOO):

1. Niektore modele telefonéw moga nie byé zgodne z modutem kamery. Najpierw sprawdz
to innym telefonem lub laptopem. Po polaczeniu mozesz tez otworzy¢ w przegladarce
http://192.168.4.1/Test, aby zobaczy¢ strumien wideo.

2. Po wtaczeniu czotgu sprawdz czerwona diode na module kamery: powinna swieci¢. Jesli
miga, polaczenie jest stabe; podlacz ponownie przewod 4P. Migajaca zielona dioda
oznacza, ze modutl kamery nie jest potaczony; jesli Swieci stale, jest potaczony.

3. Jedli inny telefon lub laptop widzi sie¢, modut kamery dziata; kanal Wi-Fi moze by¢
zajety. FAQ w materialach do pobrania opisuje, jak zmieni¢ kanat lub ustawi¢ hasto,
wgrywajac ponownie program kamery.

Dwie wersje niektorych ukladéw. Z powodu niedoboru uktadéw ELEGOO montuje
na plytce rozszerzenn sterownik silnikow DRV8835 albo TB6612 oraz konwerter USB-port
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szeregowy HT42B534 albo CH340; modut kamery wykorzystuje ESP32-WROVER albo
ESP32-S3-WROOM-1. Program jest juz wgrany, wiec ma to znaczenie tylko przy wgrywaniu
programu: wybierz program gtéwny pasujacy do uktadu sterownika silnikow na Twojej ptytce.
HT42B534 nie wymaga sterownika w systemach Windows 10, Linux i macOS (w Windows 7
zainstaluj sterownik z materialow do pobrania i wybierz ,,USB to UART Bridge”); dla CH340
zainstaluj sterownik CH340 z materialéw do pobrania, jesli komputer nie rozpoznaje plytki.
Plik ReadMeFirst w materialach pokazuje zdjecia uktadow.

10. Pelny kurs i programowanie

Na stronie ELEGOO do pobrania znajdziesz bezpltatnie wszystkie pliki do zestawu: otworz
pozycje Conqueror Robot Tank Kit. Jest tam tez odnosnik do aplikacji EleRobot.

https://wuw.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Materialy do pobrania zawieraja ReadMeFirst, instrukcje obstugi (plakat montazowy po
angielsku, niemiecku, hiszparisku, francusku, wlosku i japonsku), programy gtéwne dla obu
uktadow sterownika silnikow, aplikacje EleRobot na Androida, program i FAQ modutu
kamery, lekcje kursu (przygotowanie srodowiska w systemach Windows, macOS i Ubuntu;
jazda; Sledzenie linii; sterowanie serwem; omijanie przeszkod; tryb podazania; inne funkcje;
DIY i programowanie w aplikacji), modele 3D i karty katalogowe. Lekcje sa w jezyku
angielskim. Jesli zmienisz program, musisz go ponownie wgra¢: podczas wgrywania ustaw
przetacznik w pozycji ,,upload”, a dla aplikacji z powrotem w pozycji ,,cam”. Film ELEGOO
o montazu znajdziesz pod adresem https://www.youtube.com/elegooofficial/.

11. Producent

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-mail: service@elegoo.com (Ameryka Polnocna), euservice@elegoo.com (Europa i Azja)

Dystrybutor
Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.pl
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Felhasznaloi kézikonyv

ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Rovid hasznalati itmutatod

1. A készletrol

RUBUT THNK

Az ELEGOO Congqueror Robot Tank lanctalpas robot, amelyet On szerel 6ssze. Egy UNO
kartya vezérli bévitckartyaval. A Wi-Fi-s kameramodul kéttengelyes tarton iil, amelyet két
SGI0 szervo mozgat, igy a kamera képét a telefonon latja, és a kamerat forgathatja (FPV
tizemmod). A robotot ultrahangos érzékelémodul, vonalkévetd modul, GY-521 modul és
infravoros vevs egésziti ki; tapellatasat az akkumulatordobozban 1évé litiumakku biztositja.

A tankot az infravords tavirdnyitoval, a bévitkartyan lévé MODE gombbal vagy Wi-Fi-n
keresztiil az EleRobot alkalmazéassal vezérelheti. Uzemmodjai: vonalkévetés, akadéalykeriilés,
automatikus kovetés, valamint az alkalmazasban az FPV iizemmod. A program gyarilag fel
van toltve; az Arduino IDE-ben modosithatja (10. fejezet).

2. A csomag tartalma

Alkatrész Db Alkatrész Db
UNO kartya 1  M2x4 6nmetsz6 csavar 2
Bévitskartya 1 M2x8 dnmetsz6 csavar 4
Kameramodul 1 M2,6x8 dnmetszS csavar 8
Ultrahangos érzékel6modul 1 M2,6x14 6nmetsz6 csavar 2
Az ultrahangos érzékelémodul 1 M1,5x4 siillyesztett fejii onmetszé 8
tartoja csavar (2 tartalék)

Vonalkoveté modul 1 M3xb5 siillyesztett fejii csavar 2
GY-521 modul 1 M2x4 csillagfejii csavar 4
SGI0 szervo 2 M2x6 csillagfeji csavar 4
Motor 2 M3x6 csillagfejd csavar 2
Akkumulatordoboz (litiumakkuval) 1 M3xT csillagfejt csavar 4
Infravorés taviranyito 1 M3x8 csillagfejii csavar (1 tartalék) 18
Alaplap 1 M3x10 csillagfejd csavar 2
Felss lap 1 M3x16 csillagfejii csavar (1 tartalék) 15
Bal oldallap 1 M2,5%20 csillagfejii csavar 4
Jobb oldallap 1 M1,6x8 csillagfeji csavar (2 tartalék) 6
Lanctalp 2 M1,6 anya (2 tartalék) 6
Hajtokerék 2 M2,5 6nzar6 anya 4
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Alkatrész Db Alkatrész Db
Futokerék 8 M3 Onzar6 anya 15
Kerékkupak 8 M3x11 réz tavtartod 1
Lengeéscsillapito 6 M2x6 réz tavtartod 2
Lengskar 1-A / 1-B 2 + 2 M3x25+6 réz tavtarto 4
Lengdkar 2-A / 2-B 1+ 1 Tavtarto (1 tartalék) 4
Lengskar 3-A / 3-B 1+1 4P kabel 2
Tengelykapcsold 2 5P kabel 1
Kameratarto 1 Micro USB kabel 1
Tartotalp 1 B tipusu USB kabel 1
Tartofedél 1 GCsillagesavarhuzo 2
Bal / jobb tartooldal 1+ 1 Kereszt alakt dugokules 1
Keresztkar 1 Félkar 1

3. Osszeszerelés

A készlethez mellékelt ELEGOO szerelési poszter minden lépést képekkel mutat be (24
szamozott szakasz). Kovesse lépésrdl lépésre: lengSkarok és oldallapok, motorok és
hajtokerekek, futokerekek, bévitSkartya és UNO kartya, akkumuldtordoboz, vonalkdvets
és ultrahangos érzékelémodul, kameramodul és kéttengelyes tartdja, a szervok kalibrélasa,
oldallapok, kabelezés, végiil a fels6 lap a lanctalpakkal. Ugyanez a poszter a letolthetd
anyagban is megtalalhato (10. fejezet). A poszter hatoldala a vonalkévetd iizemmod
palyaja.

Az ELEGOO szerelési tudnivaloi:

e Minden 1épésnél fel van tiintetve, melyik szamozott tasakban vannak az alkatrészek. A
lengkarok alkatrészei a left” (bal) és ,right” (jobb) feliratu tasakokban vannak.

e Ahol a poszter jelzi, a csavarokat még nem kell meghiizni. Az 6nzéard anyéak rogzitéséhez
a kereszt alakt dugokulcs sziikséges.

e A szervok kalibralasa (a poszter 15. szakasza): csatlakoztassa az akkumulatordobozt
és a szervot a bévitékartyahoz az abra szerint, kapcsolja be az akkumuldtordoboz
kapcsolojat, majd szerelje a szervot fiiggélegesen a tartotalpra (tiirés +5°). Csavarozza
be, és ugyanigy kalibralja a masodik szervot: csatlakoztassa a bdévitékartyahoz, és
szerelje fiiggSlegesen a félkarhoz (£5°). Ezutan kapcsolja ki a tapellatast, és huzza
ki a szervo kdbelét a bévitckartyabol.

o A kabelezési rajz azt mutatja, melyik alkatrész a kartya melyik csatlakozojahoz tartozik
— ez a tovabbi szereléshez kell; ekkor még nem kell mindent bedugni.

o A bovitési lehetGségek érdekében a vezérlGkartya és a bévitGkartya kiviilre is szerelhetd:
csak az akkumulatordoboz és a kartyak helye valtozik (a poszter 21. szakasza).
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4. Gombok és csatlakozdok

@ Reset

@ MODE: megnyoméaséval négy iizemmod kozott valthat: vonalkovets, akadalykeriils, automa-
tikus kovets és készenléti tizemmod.

@ Upload—cam kapcsold: programfeltoltéskor allitsa ,upload”, az alkalmazés hasznalatakor
,cam” allasba.

@ USB-csatlakozo6: a program feltoltése.
@ Infravorss vevd: fogadja a tavirdnyitoé kodolt jelét.
@ Allapotjelz6 fény: pirosan vilagit, ha az akkumulator lemeriilt.

5. Akkumulator és toltés

‘ !

a F&kapcsolo

b Allapotjelz fény: toltés kozben zold, teljes
. =~ - feltoltés utan kialszik

i ///r/ ; L c USB tolt6csatlakozo

e Hasznalat elGtt toltse fel teljesen az akkumulatort. A mellékelt USB kabellel toltse.
e Ha az akkumulétor lemeriilt, a bévitGkartyan 1évé allapotjelzd fény pirosan villog.
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6. Vezérlés az infravoros taviranyitoval

Az els6 hasznalat el6tt tavolitsa el a taviranyitdé hatoldalarol az atlatszo6 mianyag
szigetelGesikot.

Gomb Funkcio

A/V Elore / hatra
</ » Balra / jobbra fordulas

OK Megallas
1 Vonalk&vetd tizemmod
2 Akadalykeriil6 tizemmod
3 Automatikus kévets iizemmod
4/6 A vonalkévet§ érzékelSk kiiszobértékének novelése /
csOkkentése
5 Az alapértelmezett kiiszobérték visszaallitasa

Vonalkovet§ lizemmod: tegye a tankot a poszter hatoldalara nyomtatott péalyara, és
nyomja meg az 1 gombot. Az allapotjelzé fény folyamatosan zolden vilagit, és a tank
végighalad a palyan. A vonalkévetd modul érzékelGit erésen befolyasolja a kdrnyezet: ha
az lzemmod nem mikodik jol, a 4, 5 és 6 gombbal allitsa be az érzékel6k kiiszobértékét,
amig a tank a legjobban nem halad.

Akadalykeriil$ lizemmod: nyomja meg a 2 gombot. Az allapotjelzé fény folyamatosan
sargan vilagit. A tank el6re halad, amig akadalyba nem iitkozik; ekkor automatikusan
akadéalymentes irdnyba fordul, és tovabbhalad.

Automatikus kovetd tizemmod: nyomja meg a 3 gombot. Az Aallapotjelzé fény
folyamatosan kéken vilagit. Ha az ultrahangos érzékelémodul el6tt 20 cm-en belil targy
van, a tank kéveti. Ha nincs el6tte semmi, 90°-ot fordul balra, majd 90°-ot jobbra, és megéll.

A bovitskartyan 1évé MODE gomb ugyanezen tizemmodok és a készenléti tizemmod kozott
valt.

7. Vezérlés az alkalmazassal

1. Telepitse az EleRobot alkalmazas legtjabb verziojat az App Store-bol vagy a Google
Playrél.

2. Allitsa a bévitSkartyan 1évé upload-—cam kapesolot ,,cam” allasba.

3. Kapcsolja be a telefonon a Wi-Fi-t, és csatlakozzon az ELEGQOO-123 halozathoz. A
szam a kameramodul fizikai cimét jeloli, és minden modulnél mas. Ezutan nyissa meg
az EleRobot alkalmazast. Az alkalmazas nyelvét a jobb fels§ sarokban 1évé beallitasok
ikonnal valaszthatja ki.

4. Koppintson a Remote Control elemre a vezérl6képernyé megnyitasahoz; amikor az
alkalmazéas kiirja a The device is successfully connected! iizenetet, koppintson az
OK gombra.

5. Ha a telefon el6z6leg nem csatlakozott a tank Wi-Fi-jéhez, az alkalmazas a Failed to
connect the device! iizenetet jelzi. Koppintson az OK gombra, csatlakoztassa a
telefont az ELEGOO-123 hélézathoz, térjen vissza az alkalmazasba, és koppintson a
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jobb fels6 sarokban 1évS kapcsolodas ikonra (ez jelzi, hogy nincs Wi-Fi-kapcsolat). Az
alkalmazas ezutan sikeres csatlakozast jelez.

Conqueror

@ Joystick: a tank mozgatasa 8 iranyba.
@ Akadélykeriils tizemmod
@ Vonalkévet§ tizemmod

@ Automatikus kovets lizemmod

@ Készenléti tizemmod

@ FPV ilizemmod: megjeleniti a kamera képét. A joystick 8 iranyba mozgatja a tankot, a nyilak
a kéttengelyes tarton vizszintesen és fliggblegesen forgatjak a kamerat (tartoméany 0-180°), a
HD gomb a felbontast valasztja ki.

8. Figyelmeztetések

Az ELEGOO a kévetkez6 figyelmeztetéseket adja:

Bekapcsolaskor a tanknak nyugodtan és stabilan kell éllnia. Ellenkez& esetben a GY-521
modul pontatlan kezdeti kalibrécios értéket vesz fel, és a tank nem halad egyenesen.
Hasznalat el6tt toltse fel teljesen az akkumulétort. Ha az akkumulétor lemeriilt, az
allapotjelzé fény pirosan villog. Az akkumulatort USB kébellel toltse.

Bekapcsolt allapotban ne forgassa erével kézzel a szervot, mert megsériilhet.

Ha az akkumuléator tilsagosan lemeriilt, a Wi-Fi-kapcsolat automatikusan megszakad-
hat, vagy a kamera képe megakadhat.

Minden kameramodul fizikai cime mas. A program ajboli feltoltése utan ugyanannak a
kameramodulnak megvéltozik a fizikai cime.

9. Hibaelharitas

A telefon nem latja az ELEGOO-... Wi-Fi-halézatot (az ELEGOO Camera module
FA@ dokumentuma):

1.

Egyes telefonmodellek nem feltétleniil kompatibilisek a kameramodullal.  ElGszor
probélja ki masik telefonnal vagy laptoppal. Csatlakozas utan a bongészében a
http://192.168.4.1/Test cimet megnyitva a videoképet is lathatja.

. A tank bekapcsolasa utéan ellendrizze a kameramodul piros LED-jét: vilagitania kell.

Ha villog, rossz a csatlakozés; dugja be djra a 4P kébelt. A villog6 zold LED azt jelzi,
hogy a kameramodul nincs csatlakoztatva; ha folyamatosan vilagit, csatlakoztatva van.
Ha egy masik telefon vagy laptop latja a halozatot, a kameramodul mikodik; lehet,
hogy foglalt a Wi-Fi-csatorna. A letdltésben lévé FAQ leirja, hogyan véltoztathatja
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meg a csatornat, vagy allithat be jelszot a kameraprogram ujboli feltéltésével.

Egyes chipek két valtozatban. Chiphiany miatt az ELEGOO a bévitékartyara DRV8835
vagy TB6612 motorvezérls chipet, illetve HT42B534 vagy CH340 USB-soros atalakité chipet
szerel; a kameramodul ESP32-WROVER vagy ESP32-S3-WROOM-1 modult hasznal. A
program mar fel van toltve, igy ennek csak programfeltoltéskor van jelentGsége: azt a {6
programot valassza, amely a kartyajan 1évé motorvezérlg chiphez tartozik. A HT42B534
Windows 10, Linux és macOS alatt nem igényel illeszt6programot (Windows 7 alatt telepitse
az illesztSprogramot a letoltésbdl, és valassza a,,USB to UART Bridge” lehetdséget); a CH340-
hez telepitse a CH340 illesztéprogramot a letoltésbdl, ha a szamitdégép nem ismeri fel a
kartyat. A letoltésben 1év6 ReadMeFirst tajl fényképeken mutatja a chipeket.

10. A teljes oktatbéanyag és a programozas

Az ELEGOO letoltési oldalan ingyenesen megtalalja a készlet Osszes fajljat: nyissa meg a
Conqueror Robot Tank Kit bejegyzést. Itt talalhato az EleRobot alkalmazés hivatkozésa is.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

A letoltés tartalmazza a ReadMeF'irst fajlt, a felhasznaloi kézikonyvet (a szerelési posztert
angolul, németiil, spanyolul, francidul, olaszul és japanul), mindkét motorvezérls chiphez
a f6 programot, az EleRobot alkalmazést Androidra, a kameramodul programjat és FAQ-
jat, az oktatési leckéket (a fejlesztGkornyezet beéllitasa Windows, macOS és Ubuntu alatt;
mozgés; vonalkovetés; szervovezérlés; akadalykeriilés; kdvetd tizemmod; egyéb funkciok; DIY
és programorzés az alkalmazéasban), 3D-modelleket és adatlapokat. A leckék angol nyelviiek.
Ha moédositja a programot, tjra fel kell toltenie: feltoltés kozben allitsa a kapcsoldt ,,upload”,
az alkalmazashoz pedig vissza ,cam” allasba. Az ELEGOOQO szerelési videbja: https://www.
youtube.com/elegooofficial/.

11. Gyartoé

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-mail: service@elegoo.com (Eszak-Amerika), euservice@elegoo.com (Eurépa és Azsia)

Forgalmazo
Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.hu
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Ghid de utilizare

ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Ghid de pornire rapida

RUOBUT THANK

1. Despre set

ELEGOO Conqueror Robot Tank este un robot pe senile pe care il asamblati singuri. Este
comandat de o placa UNO cu placa de extensie. Un modul camera cu Wi-Fi este montat
pe un suport cu doud axe, actionat de doua servomotoare SG90, astfel incat vedeti imaginea
camerei pe telefon si puteti roti camera (modul FPV). Robotul este completat de un modul
senzor ultrasonic, un modul de urmarire a liniei, un modul GY-521 si un receptor infrarosu;
este alimentat de un acumulator cu litiu din cutia acumulatorului.

Tancul se comanda cu telecomanda IR, cu butonul MODE de pe placa de extensie sau cu
aplicatia EleRobot prin Wi-Fi. Modurile sale sunt urmarirea liniei, ocolirea obstacolelor,
urmarirea automata si, in aplicatie, modul FPV. Programul este incarcat din fabrica; il
puteti modifica in Arduino IDE (sectiunea 10).

2. Continutul pachetului

Piesa Buc. Piesa Buc.
Placa UNO 1 Surub autofiletant M2x4 2
Placa de extensie 1 Surub autofiletant M2x8 4
Modul camera 1 Surub autofiletant M2,6x8 8
Modul senzor ultrasonic 1 Surub autofiletant M2,6x14 2
Suportul modulului senzor ultrasonic 1 Surub autofiletant M1,5x4 cu cap 8
inecat (2 de rezerva)
Modul de urmarire a liniei 1 Surub M3x5 cu cap inecat 2
Modul GY-521 1 Surub M2x4 cu cap in cruce 4
Servomotor SG90 2 Surub M2x6 cu cap in cruce 4
Motor 2 Surub M3x6 cu cap in cruce 2
Cutia acumulatorului (cu acumulator 1 Surub M3x7 cu cap in cruce 4
cu litiu)
Telecomanda IR 1 Surub M3x8 cu cap in cruce (1 de 18
rezerva)
Placa de baza 1 Surub M3x10 cu cap in cruce 2
Placa superioara 1 Surub M3x16 cu cap in cruce (1 de 15
rezerva)
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Piesa Buc. Piesa Buc.
Panou lateral stanga 1 Surub M2,5x20 cu cap in cruce 4
Panou lateral dreapta 1 Surub M1,6x8 cu cap in cruce (2 de 6
rezerva)

Senild 2 Piulita M1,6 (2 de rezerva) 6
Roata motoare 2 Piulita autoblocanta M2,5 4
Roata de rulare 8 Piulita autoblocanta M3 15
Capac de roata 8 Distantier din cupru M3x11 1
Amortizor 6 Distantier din cupru M2x6 2
Balansier 1-A / 1-B 2 + 2 Distantier din cupru M3x25-+6 4
Balansier 2-A / 2-B 1 +1 Distantier (1 de rezerva) 4
Balansier 3-A / 3-B 14+ 1 Cablu4P 2
Cuplaj 2 Cablu 5P 1
Suport cameri 1 Cablu USB tip Micro 1
Baza suportului 1 Cablu USB tip B 1
Partea superioara a suportului 1 Surubelnita in cruce 2
Laterala stanga / dreapta a 1 + 1 Cheie tubulara in cruce 1
suportului

Brat in cruce 1 Semibrat 1

3. Asamblarea

Setul este insotit de posterul de asamblare ilustrat al ELEGOO, care arata fiecare pas
in imagini (24 de sectiuni numerotate). Urmati-l pas cu pas: balansierele si panourile
laterale, motoarele si rotile motoare, rotile de rulare, placa de extensie si placa UNO, cutia
acumulatorului, modulul de urmarire a liniei si modulul senzor ultrasonic, modulul camera
si suportul sau cu doua axe, calibrarea servomotoarelor, panourile laterale, cablajul si, la

final,

placa superioara cu senilele. Acelasi poster se gaseste si in materialele de descarcat

(sectiunea 10). Spatele posterului este traseul pentru modul de urmarire a liniei.

Indicatiile ELEGOO pentru asamblare:

La fiecare pas este indicatda punga numerotatd in care se afla piesele. Piesele
balansierelor sunt in pungile marcate ,left” (stanga) si ,right” (dreapta).

Acolo unde o indica posterul, suruburile nu trebuie inca stranse. Pentru fixarea
piulitelor autoblocante aveti nevoie de cheia tubulara in cruce.

Calibrarea servomotoarelor (sectiunea 15 a posterului): conectati cutia acumulato-
rului si servomotorul la placa de extensie conform imaginii, porniti comutatorul cutiei
acumulatorului, apoi montati servomotorul vertical pe baza suportului (tolerantd +5°).
Insurubati-1 si calibrati la fel al doilea servomotor: conectati-l la placa de extensie
si montati-1 vertical la semibrat (£5°). Apoi opriti alimentarea si deconectati cablul
servomotorului de la placa de extensie.

Schema de cablare arata ce piesa se conecteaza la ce port al placii — veti avea nevoie
de ea mai tarziu; in acel moment nu este necesar sa conectati totul.

Pentru a face loc extensiilor, placa de comanda si placa de extensie pot fi montate si
la exterior: se schimba doar pozitia cutiei acumulatorului si a placilor (sectiunea 21 a
posterului).
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4. Butoane si conectorl

@ Reset

@ MODE: apasati acest buton pentru a comuta intre patru moduri: urmarirea liniei, ocolirea
obstacolelor, urmarirea automata si modul de asteptare.

@ Comutator upload/cam: puneti-1 in pozitia ,upload” cand incércati un program si in pozitia
,cam” cand folositi aplicatia.

@ Port USB: incarcarea programului.

@ Receptor infrarosu: primeste semnalul codificat de la telecomanda IR.

(6) Indicator de stare: lumineazd rosu cand acumulatorul este descarcat.

5. Acumulatorul si incarcarea

‘ !

a Comutator de pornire

b Indicator de stare: verde in timpul incarcarii, se
stinge cand acumulatorul este complet incarcat

¢ Port de incarcare USB

e Inainte de utilizare incarcati complet acumulatorul. Se incarca cu cablul USB livrat.
e Cand acumulatorul este descarcat, indicatorul de stare de pe placa de extensie clipeste
rosu.
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6. Comanda cu telecomanda IR

Inainte de prima utilizare, indepartati banda izolatoare transparenta din plastic de pe spatele
telecomenzii.

Tasta Functie

A/V Inainte / inapoi
</ » Viraj la stanga / la dreapta
OK Oprire

1 Mod de urmarire a liniei
2 Mod de ocolire a obstacolelor
3 Mod de urmarire automata

4/6 Marirea / micsorarea pragului senzorilor de urmaérire a liniei
5 Restabilirea pragului implicit

Mod de urmarire a liniei: asezati tancul pe traseul tiparit pe spatele posterului si apasati
tasta 1. Indicatorul de stare lumineaza continuu verde, iar tancul se deplaseaza de-a lungul
traseului. Senzorii modulului de urmarire a liniei sunt puternic influentati de mediu: daca
modul nu functioneaza bine, reglati pragul senzorilor cu tastele 4, 5 si 6 pana cand tancul
merge cat mai bine.

Mod de ocolire a obstacolelor: apasati tasta 2. Indicatorul de stare lumineaza continuu
galben. Tancul merge inainte pana intalneste un obstacol, apoi vireaza automat intr-o directie
fara obstacole si isi continua drumul.

Mod de urmarire automata: apasati tasta 3. Indicatorul de stare lumineaza continuu
albastru. Daca la mai putin de 20 cm in fata modulului senzor ultrasonic se afla un obiect,
tancul il urmareste. Daca in fata nu se afla nimic, se roteste cu 90° la stanga, apoi cu 90° la
dreapta si se opreste.

Butonul MODE de pe placa de extensie comuta intre aceleasi moduri si modul de asteptare.

7. Comanda cu aplicatia

1. Instalati cea mai recenta versiune a aplicatiei EleRobot din App Store sau Google
Play.

2. Puneti comutatorul upload/cam de pe placa de extensie in pozitia ,,cam”.

3. Porniti Wi-Fi pe telefon si conectati-va la reteaua ELEGOO-123. Numarul reprezinta
adresa fizica a modulului camera si difera de la un modul la altul. Apoi deschideti
EleRobot. Limba aplicatiei o alegeti cu pictograma de setari din coltul din dreapta sus.

4. Atingeti Remote Control pentru a deschide ecranul de comanda; cand aplicatia
afiscaza The device is successfully connected!, atingeti OK.

5. Daca telefonul nu a fost conectat in prealabil la reteaua Wi-Fi a tancului, aplicatia
afiseaza Failed to connect the device! Atingeti OK, conectati telefonul la reteaua
ELEGOO-123, reveniti in aplicatie si atingeti pictograma de conectare din coltul din
dreapta sus (aratd cd Wi-Fi nu este conectat). Aplicatia afiseazd apoi conectarea
reusita.
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Conqueror

(1) Joystick: deplasarea tancului in 8 directii.
@ Mod de ocolire a obstacolelor

@ Mod de urmarire a liniei

@ Mod de urmérire automata

(5) Mod de asteptare

(6) Mod FPV: afiseaza imaginea camerei. Joystickul deplaseaza tancul in 8 directii, sigetile rotesc
camera pe suportul cu doud axe pe orizontald si pe verticald (domeniu 0-180°), iar butonul HD

alege rezolutia.

8. Masuri de precautie

ELEGOO indica urmatoarele masuri de precautie:

La pornire, tancul trebuie sd stea nemiscat si stabil. Altfel, modulul GY-521 preia o
valoare initiala de calibrare inexacta, iar tancul nu merge drept.

Inainte de utilizare incircati complet acumulatorul. Cand acumulatorul este descarcat,
indicatorul de stare clipeste rosu. Incircati acumulatorul cu cablul USB.

Nu rotiti cu forta servomotorul cu méana cand alimentarea este pornitd, pentru a nu-l
deteriora.

Cand acumulatorul este prea descarcat, conexiunea Wi-Fi se poate intrerupe automat
sau imaginea camerei se poate bloca.

Adresa fizica a fiecarui modul camera este diferita. Dupa reincdrcarea programului,
adresa fizica a aceluiasi modul camera se schimba.

9. Depanare

Telefonul nu afiseazia reteaua Wi-Fi ELEGOO-... (Camera module FAQ de la
ELEGOO):

1.

Unele modele de telefon pot sa nu fie compatibile cu modulul camera. Verificati mai
intai cu alt telefon sau cu un laptop. Dupa conectare puteti deschide in browser si
adresa http://192.168.4.1/Test pentru a vedea fluxul video.

Dupa pornirea tancului, verificati LED-ul rosu de pe modulul camera: trebuie sa fie
aprins. Daca clipeste, conexiunea este slaba; reconectati cablul 4P. Un LED verde care
clipeste inseamna ca modulul camera nu este conectat; daca lumineaza continuu, este
conectat.

Daca un alt telefon sau un laptop vede reteaua, modulul camera functioneaza; canalul
Wi-Fi poate fi ocupat. FAQ-ul din materialele de descircat descrie cum schimbati
canalul sau setati o parola reincarcand programul camerei.
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Doua variante ale unor cipuri. Din cauza penuriei de cipuri, ELEGOO monteaza pe placa
de extensie fie un cip de comanda a motoarelor DRV8835, fie TB6612, si fie un convertor
USB-serial HT42B534, fie CH340; modulul camera foloseste fie ESP32-WROVER, fie ESP32-
S3-WROOM-1. Programul este deja incarcat, asa ca acest lucru conteaza doar cand incarcati
un program: alegeti programul principal potrivit cipului de comanda a motoarelor de pe
placa dvs. HT42B534 nu necesita driver pe Windows 10, Linux si macOS (pe Windows
7 instalati driverul din materialele de descarcat si alegeti ,USB to UART Bridge”); pentru
CH340 instalati driverul CH340 din materialele de descarcat daca computerul nu recunoaste
placa. Fisierul ReadMeFirst din materiale arata fotografii ale cipurilor.

10. Tutorialul complet si programarea

Pe pagina de descarcare ELEGOO gasiti gratuit toate fisierele setului: deschideti intrarea
Congueror Robot Tank Kit. 'Tot acolo este si legatura catre aplicatia EleRobot.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Materialele contin ReadMeFirst, manualul de utilizare (posterul de asamblare in engleza,
germand, spaniold, franceza, italiana si japoneza), programele principale pentru ambele
cipuri de comanda a motoarelor, aplicatia EleRobot pentru Android, programul si FAQ-
ul modulului camerd, lectiile tutorialului (pregatirea mediului de dezvoltare pe Windows,
macOS si Ubuntu; deplasare; urmarirea liniei; comanda servomotorului; ocolirea obstacolelor;
modul de urmarire; alte functii; DIY si programare in aplicatie), modele 3D si fise tehnice.
Lectiile sunt in limba engleza. Daca modificati programul, trebuie sa il incarcati din nou:
in timpul incarcarii puneti comutatorul in pozitia ,upload”, iar pentru aplicatie din nou in
pozitia ,cam”. Videoclipul ELEGOO despre asamblare se afla la https://www.youtube.
com/elegooofficial/.

11. Producator

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-mail: service@elegoo.com (America de Nord), euservice@elegoo.com (Europa si Asia)

Distribuitor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.ro
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ELEGOQO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Kratka navodila za uporabo

RUOBUT THANK

1. O kompletu

ELEGOO Conqueror Robot Tank je goseni¢ni robot, ki ga sestavite sami. Krmili ga plosca
UNO z razsiritveno plos¢o. Modul kamere z Wi-Fi je namescen na dvoosnem nosilcu, ki ga
premikata dva serva SG90, tako da sliko kamere vidite na telefonu in kamero lahko obracate
(na¢in FPV). Robota dopolnjujejo modul ultrazvocnega senzorja, modul za sledenje ¢rti,
modul GY-521 in infrardedi sprejemnik; napaja ga litijev akumulator v ohisju baterije.

Tank upravljate z daljinskim upravljalnikom IR, s tipko MODE na razsiritveni plosci ali z
aplikacijo EleRobot prek Wi-Fi. Njegovi nacini so sledenje ¢rti, izogibanje oviram, samodejno
sledenje in v aplikaciji Se na¢in FPV. Program je nalozen Ze v tovarni; spremenite ga lahko
v okolju Arduino IDE (razdelek 10).

2. Vsebina kompleta

Del Kos Del Kos
Plos¢a UNO 1 Samorezni vijak M2x4 2
Razsiritvena plosca 1 Samorezni vijak M2x8 4
Modul kamere 1 Samorezni vijak M2,6x8 8
Modul ultrazvoc¢nega senzorja 1 Samorezni vijak M2,6x14 2
Nosilec modula ultrazvocnega 1 Samorezni vijak M1,5x4 z 8
senzorja ugreznjeno glavo (2 rezervna)

Modul za sledenje ¢rti 1 Vijak M3x5 z ugreznjeno glavo 2
Modul GY-521 1 Vijak M2x4 s krizno glavo 4
Servo SG90 2 Vijak M2x6 s krizno glavo 4
Motor 2 Vijak M3x6 s krizno glavo 2
Ohigje baterije (z litijevim 1 Vijak M3x7 s krizno glavo 4
akumulatorjem)

Daljinski upravljalnik IR 1 Vijak M3x8 s krizno glavo (1 18

rezervni)
Osnovna plosca 1 Vijak M3x10 s krizno glavo 2
Zgornja plog¢a 1 Vijak M3x16 s krizno glavo (1 15
rezervni)
Leva stranska plosca 1 Vijak M2,5x20 s krizno glavo 4
45



Navodila za uporabo

Del Kos Del Kos
Desna stranska plosca 1 Vijak M1,6x8 s krizno glavo (2 6
rezervna)
Gosenica 2 Matica M1,6 (2 rezervni) 6
Pogonsko kolo 2 Samovarovalna matica M2,5 4
Tekalno kolo 8 Samovarovalna matica M3 15
Pokrovéek kolesa 8 Bakren distan¢nik M3x11 1
Blazilnik 6 Bakren distan¢nik M2x6 2
Nihajna roka 1-A / 1-B 2 + 2 DBakren distan¢nik M3x25+6 4
Nihajna roka 2-A / 2-B 1 + 1 Distan¢nik (1 rezervni) 4
Nihajna roka 3-A / 3-B 1 +1 Kabel 4P 2
Sklopka 2 Kabel 5P 1
Nosilec kamere 1 Kabel USB tipa Micro 1
Podnozje nosilca 1 Kabel USB tipa B 1
Zgornji del nosilca 1 Krizni izvija¢ 2
Leva / desna stranica nosilca 1 + 1 Krizni nasadni klju¢ 1
Krizna rocica 1 Polrocica 1

3. Sestavljanje

Kompletu je prilozen ELEGOO-jev slikovni plakat za sestavljanje, ki vsak korak prikaze s
slikami (24 oSteviléenih razdelkov). Sledite mu korak za korakom: nihajne roke in stranske
plosce, motorja in pogonski kolesi, tekalna kolesa, razsiritvena plosc¢a in ploséa UNO, ohisje
baterije, modul za sledenje ¢rti in modul ultrazvo¢nega senzorja, modul kamere in njegov
dvoosni nosilec, umerjanje servov, stranske plosce, ozi¢enje in nazadnje zgornja plosca z
gosenicama. Enak plakat je tudi v gradivu za prenos (razdelek 10). Hrbtna stran plakata je

proga za nacin sledenja crti.

ELEGOOQO-jeva opozorila za sestavljanje:

e Pri vsakem koraku je navedeno, v kateri ostevil¢eni vrecki so deli. Deli nihajnih rok so

v vreckah z oznako ,left* (levo) in ,right (desno).

Kjer to navaja plakat, vijakov Se ni treba zategniti. Za pritrditev samovarovalnih matic
potrebujete krizni nasadni kljuc.

Umerjanje servov (razdelek 15 plakata): ohigje baterije in servo prikljucite na
razsiritveno plosco, kot kaze slika, vklopite stikalo ohisja baterije in nato servo namestite
navpi¢no na podnoZzje nosilca (odstopanje +5°). Privijte ga in na enak nain umerite
drugi servo: prikljucite ga na razgiritveno plosco in ga namestite navpi¢no na polrocico
(£5°). Nato izklopite napajanje in kabel serva odklopite z razsiritvene plosce.

Shema ozic¢enja prikazuje, kateri del spada h kateremu prikljucku plosce — to boste
potrebovali pri nadaljnjem sestavljanju; takrat Se ni treba vsega prikljuciti.

Da bo prostor za razsiritve, lahko krmilno in razsiritveno plos¢o namestite tudi na
zunanjo stran: spremeni se le lega ohiSja baterije in plos¢ (razdelek 21 plakata).
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4. Tipke in prikljucki

@ Reset

@ MODE: s pritiskom preklapljate med Stirimi nacini: sledenje ¢rti, izogibanje oviram, samodejno
sledenje in nacin pripravljenosti.

@ Stikalo upload/cam: pri nalaganju programa ga prestavite v polozaj ,upload“, pri uporabi
aplikacije v polozaj ,cam".

@ Prikljuéek USB: nalaganje programa.

@ Infrardeci sprejemnik: sprejema kodirani signal daljinskega upravljalnika IR.

@ Lucka stanja: sveti rdece, ko je akumulator prazen.

5. Akumulator in polnjenje

‘ !

a Stikalo za vklop

b Lucka stanja: med polnjenjem sveti zeleno, ko je
akumulator poln, ugasne

i ///w ‘ e ; ¢ Polnilni prikljucek USB

e Pred uporabo akumulator do konca napolnite. Polni se s priloZzenim kablom USB.
e Ko je akumulator prazen, lucka stanja na razsiritveni plos¢i utripa rdece.
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6. Upravljanje z daljinskim upravljalnikom IR

Pred prvo uporabo s hrbtne strani upravljalnika odstranite prozorni plasti¢ni izolacijski trak.

Tipka Funkcija

A/V Naprej / nazaj

</» Zavij levo / desno
OK Ustavi
1 Nagcin sledenja ¢rti
2 Nagcin izogibanja oviram
3 Nagcin samodejnega sledenja
4/6 Zvisaj / znizaj prag senzorjev za sledenje ¢rti
5 Ponastavi privzeti prag

Nacin sledenja ¢rti: tank postavite na progo, natisnjeno na hrbtni strani plakata, in
pritisnite tipko 1. Lucka stanja neprekinjeno sveti zeleno in tank pelje po progi. Na senzorje
modula za sledenje ¢rti moc¢no vpliva okolica: ¢e nacin ne deluje dobro, s tipkami 4, 5 in 6
nastavite prag senzorjev, dokler tank ne pelje ¢im bolje.

Nacin izogibanja oviram: pritisnite tipko 2. Lucka stanja neprekinjeno sveti rumeno.
Tank pelje naprej, dokler ne naleti na oviro; nato samodejno zavije v smer brez ovir in pelje
naprej.

Nacin samodejnega sledenja: pritisnite tipko 3. Lucka stanja neprekinjeno sveti modro.
Ce je do 20 cm pred modulom ultrazvocnega senzorja predmet, mu tank sledi. Ce pred njim
ni nicesar, se obrne za 90° v levo, nato za 90° v desno in se ustavi.

Tipka MODE na razsiritveni plosc¢i preklaplja med istimi nacini in na¢inom pripravljenosti.

7. Upravljanje z aplikacijo

1. Namestite najnovejSo razli¢ico aplikacije EleRobot iz trgovine App Store ali Google
Play.

2. Stikalo upload/cam na razgiritveni plos¢i prestavite v polozaj ,cam.

3. V telefonu vklopite Wi-Fi in se povezite z omrezjem ELEGOO-123. Stevilka oznacuje
fizicni naslov modula kamere in je pri vsakem modulu drugacna. Nato odprite
EleRobot. Jezik aplikacije izberete z ikono nastavitev v zgornjem desnem kotu.

4. Tapnite Remote Control, da odprete zaslon za upravljanje; ko aplikacija sporoc¢i The
device is successfully connected!, tapnite OK.

5. Ce telefon prej ni bil povezan z omrezjem Wi-Fi tanka, aplikacija sporoci Failed to
connect the device! Tapnite OK, povezite telefon z omrezjem ELEGOO-123, se
vrnite v aplikacijo in tapnite ikono povezave v zgornjem desnem kotu (kaze, da Wi-Fi
ni povezan). Aplikacija nato sporo¢i uspesno povezavo.
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Conqueror

@ Igralna palica: premikanje tanka v 8 smereh.

@ Nacin izogibanja oviram
@ Nagcin sledenja ¢rti
@ Nacin samodejnega sledenja

@ Nagcin pripravljenosti

@ Nacin FPV: prikaze sliko kamere. Igralna palica premika tank v 8 smereh, puséice obracajo
kamero na dvoosnem nosilcu vodoravno in navpi¢no (obmodcje 0-180°), gumb HD pa izbere
lo¢ljivost.

8. Previdnostni ukrepi

ELEGOOQO navaja te previdnostne ukrepe:

Ob vklopu mora tank mirno in stabilno stati. Sicer modul GY-521 zajame neto¢no
zacetno vrednost umerjanja in tank ne pelje naravnost.

Pred uporabo akumulator do konca napolnite. Ko je akumulator prazen, lucka stanja
utripa rdec¢e. Akumulator polnite s kablom USB.

Serva pri vklopljenem napajanju ne obracajte na silo z roko, da ga ne poskodujete.
Ko je akumulator preve¢ prazen, se lahko Wi-Fi samodejno prekine ali se slika kamere
zatakne.

Fizi¢ni naslov vsakega modula kamere je drugacen. Po ponovnem nalaganju programa
se fizi¢ni naslov istega modula kamere spremeni.

9. Odpravljanje tezav

Telefon ne prikaze omrezja Wi-Fi ELEGOO-... (ELEGOO-jev Camera module FAQ):

1.

Dve

Nekateri modeli telefonov morda niso zdruzljivi z modulom kamere. Najprej preverite
z drugim telefonom ali prenosnikom. Po povezavi lahko v spletnem brskalniku odprete
tudi http://192.168.4.1/Test, da vidite videotok.

Po vklopu tanka preverite rdeco lucko LED na modulu kamere: svetiti mora. Ce utripa,
je povezava slaba; kabel 4P znova prikljuc¢ite. Utripajoca zelena lucka LED pomeni, da
modul kamere ni povezan; Ce sveti neprekinjeno, je povezan.

Ce drug telefon ali prenosnik omrezje vidi, modul kamere deluje; kanal Wi-Fi je morda
zaseden. FAQ v gradivu za prenos opisuje, kako s ponovnim nalaganjem programa
kamere spremenite kanal ali nastavite geslo.

razli¢ici nekaterih ¢ipov. Zaradi pomanjkanja ¢ipov ELEGOO na razsiritveno

plosco vgrajuje krmilnik motorjev DRV8835 ali TB6612 ter pretvornik USB-serijska povezava
HT42B534 ali CH340; modul kamere uporablja ESP32-WROVER ali ESP32-S3-WROOM-
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1. Program je ze nalozen, zato je to pomembno le pri nalaganju programa: izberite glavni
program, ki ustreza ¢ipu krmilnika motorjev na vasi ploséi. HT42B534 v sistemih Windows
10, Linux in macOS ne potrebuje gonilnika (v sistemu Windows 7 namestite gonilnik iz
gradiva in izberite ,USB to UART Bridge*); za CH340 namestite gonilnik CH340 iz gradiva,
¢e raCunalnik plosce ne prepozna. Datoteka ReadMeFirst v gradivu prikazuje fotografije
¢ipov.

10. Celoten uc¢ni priroc¢nik in programiranje

Na ELEGOO-jevi strani za prenos so brezplacno na voljo vse datoteke za komplet: odprite
vnos Conqueror Robot Tank Kit. Tam je tudi povezava do aplikacije EleRobot.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Gradivo vsebuje ReadMeFirst, uporabniski priro¢nik (plakat za sestavljanje v angles¢ini,
nemscini, Spanséini, francos¢ini, italijan$¢ini in japonsé¢ini), glavna programa za oba ¢ipa
krmilnika motorjev, aplikacijo EleRobot za Android, program in FAQ modula kamere, u¢ne
lekcije (priprava razvojnega okolja v sistemih Windows, macOS in Ubuntu; premikanje;
sledenje ¢rti; upravljanje serva; izogibanje oviram; nacin sledenja; druge funkcije; DIY in
programiranje v aplikaciji), 3D-modele in podatkovne liste. Lekcije so v anglescini. Ce
program spremenite, ga morate znova naloziti: med nalaganjem prestavite stikalo v polozaj
yupload®, za aplikacijo pa nazaj v polozaj ,cam”. ELEGOO-jev videoposnetek sestavljanja je
na https://www.youtube.com/elegooofficial/.

11. Proizvajalec

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

E-posta: service@elegoo.com (Severna Amerika), euservice@elegoo.com (Evropa in Azija)

Distributer

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a

190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.si
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PwvkoBOIICTBO 32 MOTpEeOUTENS

ELEGOO Conqueror Robot Tank Kit
(Smart Robot Tank Kit)

Kpatko pbKkoBOACTBO 32 ynoTpeda

RUOBUT THANK

1. 3a koMIjIeKTa

ELEGOO Conqueror Robot Tank e BepwkeH poOOT, KOHTO criioOsiBaTe camMu. YIpaBisiBa c€ OT
wiatka UNO c pa3mupurensa mwiatka. MonynsT Ha kamepara ¢ Wi-Fi e MoHTHpaH Ha JByoceH
IbpyKay, 3aJBMKBaH OT nBe cepBa SG90, Taka ye Bmkaare oOpa3a OT KaMmepara Ha TeneoHa U
MoJKeTe J1a 3aBbpTare kamepara (pexum FPV). PoOoTsT ce nonbiaBa oT MOAya Ha yATPa3BYKOBHS
CEH30p, MOIYI 3a cliefiBaHe Ha JuHUs, Moaya GY-521 u undpadyepBeH NpUEeMHUK; 3aXpaHBa ce OT
TuTHEeBa Oarepus B KyTUsATa Ha OaTepusiTa.

VhpasnsiBate TaHka ¢ WH(pPauepBEHOTO AUCTAHIIMOHHO, ¢ OyroHa MODE Ha pasmuputenHara
miarka wm ¢ npuioxkeHueto EleRobot mpe3 Wi-Fi. Pexxumure My ca cienBane Ha JTWHUA,
n30sirBaHe Ha MPEMATCTBHS, aBTOMATUYHO CJIeIBaHE U B MpuiiokeHueTo — peskuM FPV. [Iporpamara
e 3apeneHa (pabpuuno; Moxkere aa s mpomenure B Arduino IDE (paznen 10).

2. CbabpikaHue HA KOMILJIEKTA

Yacr bp. Yacrt bp.
ITnatka UNO 1  CamonapeseH BUHT M2x4 2
Pazmmupurenna nnarka 1  CamonHapeseH BUHT M2Xx§ 4
Mogyn Ha kamepara 1  CamonapeseH BUHT M2,6%8 8
Motyn Ha ylITpa3ByKOBUS CEH30D 1  CamonapeseH BUHT M2,6x14 2
Jbprkad Ha MOAyJIa Ha YITPa3ByKOBHUs 1 Camonape3seH BUHT M1,5%4 ¢ noTbBaiia 8
CeH3op r1aBa (2 pe3epBHH)
Monyn 3a cneaBaHe Ha JIMHUS 1  Buuat M3X5 ¢ morpBaiia riasa 2
Monyn GY-521 1  Bunat M2x4 ¢ kpbcraTa 1m1aBa 4
Cepso SG90 2 BuHT M2X6 Cc KphCcTaTa I1aBa 4
Morop 2 BunaT M3X6 Cc KpBCTaTa IM1aBa 2
Kyrtus na 6arepusra (c muTueBa 1 Bunt M3x7 c kpbcTara riiaBa 4
Oarepus)
HNH(ppadepBeHO UCTAHIIMOHHO 1 BuaT M3X8 ¢ Xpbcrara niasa (1 18
pe3epBeH)
OcHoBHa mio4a 1 Bunt M3x10 ¢ kpbcTara rasa 2
I'opna moua 1 Bunr M3x16 c kpbrcTara rasa (1 15
pe3epBeH)
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Yacr bp. Yacr bp.
JIsBa cTpaHnuHa mIoua 1 Bunr M2,5%20 ¢ xpbpcTara miasa 4
JlsacHa cTpaHMYHA JI04Ya 1 BueT M1,6%8 ¢ kphCcTara rasa (2 6
pe3epBHH)
Bepura 2 Taiika M1,6 (2 pe3epBHH) 6
3aIBMIKBAIIIO KOJIEIO 2 CamozakirouBaiia ce raiika M2,5 4
X0I0BO KOJIETIO 8 CamosakimrouBaia ce raiika M3 15
Karmauka Ha Ko0J1e510TO 8 Menna xkonona M3x11 1
AMopTuchop 6 MenHa koinoHa M2x6 2
Jlroneemo pamo 1-A / 1-B 2+2 Menna konoHa M3x25+6 4
Jlroneemo pamo 2-A / 2-B 1+1 [ucranmumonHa kojoHa (1 pe3epBHa) 4
Jlroneemo pamo 3-A / 3-B 1+1 Kaben4P 2
CreequHuTEN 2 KaoOen 5P 1
JBprkad Ha KamepaTa 1 USB ka6exn tum Micro 1
OcHoBa Ha JbpXxKaya 1 USB kaben tun B 1
l'opHa yacT Ha nbpxkaya 1  Kpsbcrara oTBepTKa 2
JlsBa / nsicHa cTpaHa Ha AbpKada 1+1 Kpscrar raecueH Kiod 1
Kpscraro pamo 1 Tlomypamo 1

3. CriiooaBane

KbM KOMIUIEKTa € MPUIIOKEH MIIIOCTPOBAHUAT IUTakar 3a criodssane Ha ELEGOO, koiiTo nokassa
BCSKa CThIIKa B KapTHHKU (24 HOMepupaHu pazfnena). CienBaiiTe ro CThIKA MO CTHIKA: JIHOJIE-
eIUTEe paMEHa M CTPAHWYHUTE IJIOYM, MOTOPUTE M 3aJBUXKBALIUTE KOJIEJa, XOJOBUTE KOJela,
pasmupurenHara miarka u ruiatkara UNO, kyTusta Ha OarepusTa, MOXYIbT 3a CJleJBaHE Ha
JMHUA A MOIYJIBT Ha YITPa3sByKOBHS CEH30p, MOAYIBT Ha KamMepara M IBYOCHHAT MY IbpiKad,
KaTHMOpUpaHETO Ha CepBaTa, CTPAHWYHHUTE IUIOYHM, OKAaOEIsIBAHETO M HaKpas ropHara Iuioda C
Bepurute. ChITUAT IUIAKaT € BKIIOYEH M B Marepuanute 3a usrerisine (paszmen 10). I'spObT Ha
IUIaKaTa € TPaceTo 3a pe;KuMa 3a cJieBaHe Ha JTUHMA.

Vkazauns ga ELEGOOQO 3a crimo0siBaseTo:

* [Ipu Bcsika cThIKAa € MOCOYEHO B KOE HOMEpPHpaHO IUIMKYe ca yacture. Yacture Ha
JIOJICCIIUTE paMeHa ca B TUTHMKYeTaTa ¢ Haamuc ,,left™ (sBo) u ,,right™ (mscHo).

* KpaeTo miakarsT o MOCOYBa, BAHTOBETE BCE Ol HE TPSOBaA /a ce 3aTsrar. 3a 3aKpernBaHe
Ha CaMO3aKJIFOYBAIINTE CE TaliKi € HYKEH KPBbCTaTUAT Ta€4ueH KIII0Y.

+ KaauOpupane na cepBara (paszmen 15 or 1utakara): CBbpKETe KyTHsTa Ha Oarepusra u
CEPBOTO KBbM pa3llIMpHUTEIHATa IUIaTKa, KaKTO € MOKa3aHO, BKIIIOYETE KIIo4a Ha KyTHusTa
Ha OaTrepusiTa U CleJ TOBa MOHTHpANTEe CEpBOTO BEPTUKAIHO BHPXY OCHOBAaTa Ha JIbpKaua
(momyck +5°). 3aBuiiTe TO U KanuOpHUpaiiTe MO ChIIKS HAYUH BTOPOTO CEPBO: CBBPIKETE IO
KbM pa3llIMpUTEIHATa IUIaTKa U T0O MOHTHpAiTe BEPTUKAIHO KbM nosypamorto (£5°). Cnen
TOBA M3KJIIOYETE 3aXPAHBAHETO U OTKa4YeTe Kabesia Ha CEpBOTO OT pa3LIMpUTEIIHATA IJIaTKa.

+ Cxemara Ha OKa0eJIIBaHEeTO MIOKa3Ba KOs 4acT KbM KO MOPT Ha IUIaTKaTa ce CBhp3Ba — LIE BU
Tps0Ba MO-HATaThK NPHU CITIO0SBAHETO; B TO3U MOMEHT OIII€ HE € HY>KHO /1a CBhP3BaTe BCHUKO.

* 3a 7ga uMa MSCTO 3a Pa3lIMPEHMs, yIpaBisBallaTa U pa3lIMpUTEIHATa IJIaTKa MOraT Jia ce
MOHTHpAT ¥ OTBBH: IPOMEHS CE€ CaMO MOJIKEHNETO Ha KyTUATa Ha OaTepusTa U Ha IJIaTKUTE
(pazmen 21 ot makarta).
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4. BYTOHM M KOHEKTOPH

(1) Reset

@ MODE: c Hatuckane MpPEBKIIOYBATE MEKIY YETHPH pEKHUMa: CeIBaHE Ha JIMHUS, M30sSTBaHE HA
OpeIATCTBHA, aBTOMAaTUYHO CJICABAHE U PCIKUM HAa TOTOBHOCT.

@ IIpekuouBares upload/cam: npu KayBaHe Ha IPOrpaMa ro MOCTaBeTe B MOJOKEHHE ,,upload®, a mpu
M3M0JI3BaHe Ha NPUIIOKEHUETO — B MOJOXKEHHUE ,,cam*.

@ USB nopt: xauBaHe Ha porpamara.
@ HNudpayepBeH NnpueMHHK: IpUeMa KOIUPaHUS CUT'HAJI OT MH(PauepPBEHOTO TUCTAHIIMOHHO.
@ HMuauxatop 3a cbCTOSIHHE: CBETH B YEPBEHO, KOTaTO OaTepusiTa € 3TOIIEHA.

S. barepus u 3apexaaHe

| !

a Kimtou 3a 3axpaHBaHe

b WHaukartop 3a CbCTOSHUE: B 3€JIEHO 1O BpPEME Ha
3apex]iaHe, u3racpa Mpu IIbIHO 3apeKiaHe

¢ USB mopr 3a 3apexmane

* Ilpenu ynmorpeba 3apenere Oarepusara HarbJIHO. 3apexaa ce ¢ npuwiokeHnns USB kaben.
* Koraro Garepusita e U3TOLICHA, HHMKATOPBT 32 ChCTOSIHUE Ha Pa3LIMPUTEIIHATA [TaTKa MUTa
B YCPBEHO.
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6. YnpasieHue ¢ HHQpPa4epBEHOTO TUCTAHIUOHHO

[Ipenu mbpBara ynorpebda OTCTpaHETe MPO3padHaTa IIACTMACOBA M30JIAIIMOHHA JICHTA OT I'bpOa Ha
JMCTAHIIMOHHOTO.

Byron DyHKIHA

A/Y Hampen / Hazazg
</ » 3aBoii HaIABO / HAASICHO
OK Cron
1 Pexxum 3a crienBaHe Ha JTUHUS
2 PexxuM Ha M30STBaHE Ha MPETSTCTBHS
' 3 PexxuM Ha aBTOMATHYHO ClieIBaHEe
4/6 VBenuuaBaHe / HAMaIABaHE Ha Mpara Ha CEH30PUTE 3a JIMHUS

Bb3cranoBsBane Ha mpara 1o nmojjpazonpaHe

Pexxum 3a ciieiBaHe HA JIMHUA: [IOCTABETE TaHKA BbPXY TPACETO, OTIIEYATAHO HA T'bpOa Ha ILIa-
Kara, u HatucHeTe OyToH 1. IHIUKaTOphT 3a ChCTOSHUE CBETH IMOCTOSHHO B 3€JIEHO M TAHKBT CE
JIBUXKH 110 TpaceTo. CeH30puTe Ha MOJYJa 3a CJIeJ[BaHE Ha JIMHUS ca CUJIHO MOBIUSHU OT OKOJIHATA
cpeza: ako peXHMBT He paboTH 100pe, HacTpoiiTe npara Ha ceH3zopute ¢ Oyronute 4, 5 u 6, nokaro
TaHKBT CE IBIKU Bb3MOXKHO Haifl-mo0pe.

Pe:xum Ha U30sirBaHe HA MPENATCTBUSI: HaTucHeTe OyTOH 2. IHIMKATOphT 32 CHCTOSIHUE CBETH
MOCTOSTHHO B XBJATO. TaHKBT c€ IBMXKU HANPE]I, JOKATO CPEIlHE MPETSITCTBHUE; TOraBa aBTOMAaTUIHO
3aBHBA B [TOCOKA 0€3 MPEMATCTBUS U MPOIBIDKABA.

PexxuM Ha aBTOMATHYHO cjeABaHe: HaTucHeTe OyToH 3. VHAMKatopbT 3a CHCTOSHUE CBETH
IIOCTOSIHHO B CHMHBO. AKO Ha mo-Majiko oT 20 cm mpea Mojyia Ha YJITPa3ByKOBHUS CEH30p MMa
IIPEAMET, TAHKBT IO cliefiBa. AKO IpEJ HEro HsaMma HULIO, TOU ce 3aBbpTa Ha 90° HansiBO, mocie
Ha 90° HaACHO U ciupa.

byronsr MODE Ha pa3mupurenHara rjiarka NpeBKIOUBa MEXAY ChIIUTE PEKUMU U PeKUMa Ha
TOTOBHOCT.

7. YupasiieHHe ¢ IPHJI0KEHHETO

1. Mucranupaiite Hali-HOBaTa Bepcus Ha npuiokeHneto EleRobot ot App Store unmu Google
Play.

2. TlocraBere npeBkitouBarens upload/cam Ha pa3mupuTenHaTa miaTka B TOJIOKEHHE ,,cam®.

3. Brmouere Wi-Fi Ha tenedona u ce ceppkere ¢ Mpexxara ELEGOO-123. Uucnoro o603Ha-
yaBa (pu3nUecKus ajipec Ha MOJyNa Ha KamepaTa U € pa3jInyHo 3a Bceku Mofyi. Cien ToBa
orBopete EleRobot. E3uka Ha npunokeHnero u3bupare ¢ MKOHaTa 3a HACTPOHWKU B TOPHHUS
JIECEeH BI'bII.

4. Joxocuere Remote Control, 3a 1a 0OTBOpUTE €KpaHa 3a yIPABICHHUE; KOTaTO MPUIOKEHUETO
nokaxke The device is successfully connected!, noxocuere OK.

5. Axo teneoHbT He € 611 cBbp3aH npensaputento ¢ Wi-Fi Mpekara Ha TaHKa, IPUIIOKEHUETO
noka3Ba Failed to connect the device! Jlokocuere OK, cBbpkere Tenedona ¢ mpexara
ELEGOO-123, BbpHETE CE B IPUIOKEHUETO U JOKOCHETE NKOHATA 32 BPb3Ka B TOPHUS JIECEH
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BI'bA (MOKa3Ba, ue HaMa Wi-Fi Bpp3ka). Crieq; ToBa MPUIIOKEHUETO CHhOOIaBa 3a YCIEIIHA
Bpb3Ka.

Conqueror

@ JIxkoiicTHK: IBIDKCHUE HA TaHKA B 8 IIOCOKH.
@ PexxuM Ha M30sTrBaHE HA IPETIATCTBUS

(3) PesxuM 3a ciieiBaHe Ha JTHHUS

@ PesxuM Ha aBTOMAaTHYHO ClIeIBaHE

@ PesxyM Ha TOTOBHOCT

@ Pexxum FPV: nokasea o0pasa ot kameparta. JPKOWCTUKBT IBUKH TaHKA B 8 IIOCOKH, CTPEITKUTE 3aBbPTaT
Kamepara Ha JBYOCHHS Ibp>Kad XOpU30HTAIHO U BepTukanHo (ooxsat 0—180°), a 6yrousT HD n36mpa
pasaenuTenHara CriocoOHOCT.

8. Ilpeanazuu mepku

ELEGOO nocouBa cieHuTe peana3Hi MEPKU:

* Ilpu BKJIIOYBaHE TaHKBT TPSIOBA Ja CTOM HEMOABIKHO M CTaOWIHO. B mpoTHBEH ciydaii
MonyabT GY-521 mpuema HeTOYHA HavajgHa CTOWHOCT Ha KaquOpWpaHe W TaHKBT HE CE
JIBUKH TIPABO.

* Ilpenu ynorpeba 3apenere 6arepusita HabiaHO. Koraro OarepusrTa e u3TomeHa, HHANKATOPBT
3a ChbCTOSTHME MHUTa B uepBeHO. 3apexaante 6arepusita ¢ USB kabena.

» He 3aBbpraiiTe cepBOTO HacuiIa ¢ pbKa IIPH BKIIOYEHO 3aXpaHBaHe, 3a J1a He TO MOBPEAUTE.

+ Koraro 6arepusita e TBbpe uzrouiena, Wi-Fi Bpp3kata Moxke J1a MpeKbCHE aBTOMATUYHO HITH
00pa3bT OT KaMepara MoXxe Jia OJI0KHpa.

» OU3NMYECKUAT aJpec Ha BCEKH MOAYJ Ha KaMmepara € paszinudeH. Ciesn MoBTOPHO KauBaHE Ha
nporpamara (pU3NUECKHT apec Ha ChIIUS MOAYI Ha KamepaTa ce IPOMEHSI.

9. OTcTpaHsiBaHe HA HEU3NPABHOCTHU

TenedgonnbT He mokaszBa Wi-Fi mpe:xkara ELEGOO-... (Camera module FAQ na ELEGOO):

1. Hsaxon monmenu tenedoHH MOXe Ja HE ca ChbBMECTUMH C MOAayJa Ha kamepara. [IbpBo
npoBepere ¢ Apyr TenedoH wnu jnantorn. Crel CBbp3BaHE MOXETE Ja OTBOPUTE B yeO
Opaysbpa u aapeca http://192.168.4.1/Test, 3a 1a BUAUTE BUICOMIOTOKA.

2. Cnen BKJIIOYBaHE Ha TaHKAa IPOBEPETE YEPBEHHS CBETONMOJ HAa MOIYyJa Ha KaMepara: TOW
TpsiOBa J1a cBeTH. AKO MHUTa, Bpb3KaTa € JIOIIa; CBbp)KETe OTHOBO Kabena 4P. Muramr 3eneH
CBETOIMOJ O3HaYaBa, Y€ MOJAYJIBT Ha KaMepara He € CBbP3aH; ako CBETH MOCTOSIHHO, TOH €
CBBp3aH.

3. Ako apyr tenedoH WM JANTON BIDKIA Mpekara, MOAYJIBT Ha kamepara padoru; Wi-Fi
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KaHaJIbT MOXEC Aa € 3acT. FAQ B MarCpraJiuTC 3a U3TCITIAHC OIIMCBA KaK J1a CMCHHUTC KaHaJia
WK [a 3a1aCTC IMapojia 4pe3 NOBTOPHO KAYBAHC HA IIpOTpaMara Ha KaMepara.

/IBe Bepcun Ha Hskou 4umnose. [Topagu Henoctur Ha ynnose ELEGOO MoHTHpa Ha pa3mmpu-
TeJHAaTa IJIaTka WK apaiisep 3a motopu DRVE83S, unun TB6612, n win npeodpazysaren USB-
cepuen nopt HT42B534, wim CH340; monynsT Ha kamepara usnonsBa win ESP32-WROVER,
nnu ESP32-S3-WROOM-1. IIporpamara Bede € 3apeieHa, Taka 4ye TOBa MMa 3HAYEHUE CaMO MpPH
KauBaHEe Ha Mporpama: u3bepere OCHOBHATa MporpamMa, KOsITO ChOTBETCTBA HA YMIIa Ha JpaiiBepa
3a MoTopH Ha Bamata miarka. HT42B534 ne nsucksa apaiisep nog Windows 10, Linux u macOS
(mox Windows 7 mHcTanupaiite apaiiBepa ot Mmatepuanure u u3bdepere ,,USB to UART Bridge®);
3a CH340 mncranupaiire npaiiBepa CH340 ot marepuanure, ako KOMIIIOTBPBT HE pa3loO3HaBa
riatkata. @ainsT ReadMekFirst B MaTepuanute oka3Ba CHUMKH Ha YUIIOBETE.

10. IIbJHO PHKOBOACTBO U NMPOrPAMHUPAHE

Ha crpanunara 3a usrernssne Ha ELEGOO e HamepuTe 6e31r1aTHo BCUIKH (DaifiyioBe 32 KOMIUICKTA!
otrBopete 3anuca Conqueror Robot Tank Kit. Tam e u Bpb3kata kbM npuioxkerneto EleRobot.

https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files

Marepuanure cbabpxar ReadMelFirst, ppKOBOACTBOTO 3a MOTpeOUTENs (IU1aKaTa 3a CIIOOsBaHe
Ha aHIIMHACKU, HEMCKH, MCIAHCKH, (PPEHCKU, UTAJIHMAHCKU U STOHCKH), OCHOBHUTE MPOrpaMu 3a
JiBaTa 4YMIla Ha JpaiiBepa 3a MoTopu, npuioxkeHuero EleRobot 3a Android, mporpamara u FAQ
Ha MOJyJIa Ha Kamepara, yporure (MoAroToBKa Ha cpefara 3a pazpabdorka mox Windows, macOS u
Ubuntu; aBmKeHne; CIIeABaHE Ha IMHUS, YIPABJICHUE HAa CEPBO; N30sTBaHE HA MPETISITCTBHS; PEXKUM
Ha ciensane; aApyru ¢dyHkiun; DIY u mporpamupane B mpuiiokeHneTo), 3D Monenu u TeXHUIeCKu
JIMCTOBE. YPOLUTE Ca HAa aHINIMICKH €3UK. AKO IPOMEHHTE IporpaMara, TpsioBa /1a s KauuTe OTHOBO:
10 BpeMe Ha KauBaHETO IOCTAaBeTe MPEBKIIOYBATENIS B ITOJIOKEHUE ,,upload®, a 3a mpHI0KEHUETO —
OTHOBO B NoJIOKeHUE ,,cam*. Buneoro Ha ELEGOO 3a crio6sBanero e Hahttps://www. youtube.
com/elegooofficial/.

11. IIpousBoauTe

Elegoo Inc.

Shenzhen, China

https://www.elegoo.com

Nwmeiin: service@elegoo.com (CeBepHa Amepuka), euservice@elegoo.com (EBpona u A3us)

HuctpubyTop
Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.bg
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