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User Guide

ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Quick Start Guide

This guide applies to the ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, sold by ELEGOO as the
OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. About the kit

The ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit is a robot kit that you assemble yourself: a
two-wheeled car (two motors and a universal wheel) with an owl-shaped front. Its control
board is programmed with the Arduino IDE as an Arduino Nano board. The robot has a
line-tracking module, an ultrasonic sensor for detecting obstacles, and an LED dot matrix
module that shows expressions through the expression panel. The control board also carries

five RGB LEDs, a buzzer, a GY-521 gyroscope module and a Bluetooth module.

ELEGOQ’s program is already loaded on the robot, so it works as soon as it is assembled:
the Mode button switches between line tracking, obstacle avoidance and standby, and the
free ELEGOO Owl Robot app controls the robot over Bluetooth and offers block-based
graphical programming. If you want to write your own programs, ELEGOQ’s tutorial
contains lessons for the Arduino IDE (direction control, line tracking, obstacle avoidance,
sound, lights, expressions and trajectory control).

2. Kit contents

The kit contains the following parts, as listed in ELEGOQ’s material list. Small parts are
packed in numbered bags.

Part Qty Part Qty
Control board 1 Car body 1
Cell box (lithium battery included) 1 Motor 2
Tyre 2 Universal wheel 1
Line-tracking module 1 Ultrasonic sensor 1
LED dot matrix module 1 Expression panel 1
RJ25 cable 3 USB cable 1
M4*10+6 single-pass copper cylinder 4 M4*12 Phillips screw (1 spare) 11
M2.5*%25 Phillips screw 4 M2*6 Phillips screw (1 spare) 3
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Part Qty Part Qty
M2.3*8 self-tapping screw 2 M2.5 nut (1 spare)
M4 nut 2 Phillips screwdriver 1

3. Safety and precautions

ELEGOQ’s user manual gives the following precautions:

e The battery should be fully charged before use. When the battery is low, the five RGB
LEDs flash red. Charge the battery with the USB cable (section 6).

e OwlBot cannot be used in places with sunlight or strong light: infrared rays affect the
sensors of the line-tracking module.

e In obstacle-avoidance mode, the lighter the colour of the obstacles, the better the robot
avoids them.

e When you switch the power on, OwlBot must stand still on a stable surface. Otherwise
the GY-521 gyroscope module takes an inaccurate initial reading and the robot will
not drive straight well.

4. Assembly

The robot is assembled following ELEGOQ’s illustrated user manual, a large poster printed
and supplied in the box. Its pictures show every step exactly; this guide cannot replace them,
so keep the poster at hand and follow it step by step. The same user manual is also included
as a PDF in ELEGOO’s tutorial download (section 11).

The poster is divided into numbered sections: 1 material list; 2 motors; 3 battery box; 4 tyres;
5 line-tracking module; 6 LED dot matrix module; 7 ultrasonic sensor; 8 copper cylinders;
9 wiring; 10 wiring diagram; 11 main control board; 12 the finished robot (with two other
ways of assembling it that you can try); 13—-15 control board, operation, app and graphical
programming; 16 precautions.

Each step shows which parts you need and which bag they are in (for example Take @ out
from bag No. 1). Notes from the poster:

e Pass the battery box wires through the corresponding holes first, then install the battery
box.

e The ultrasonic sensor is installed behind the expression panel.

e Pass the two RJ25 cables through the hole in the robot’s head first, then install the
LED dot matrix module. Connect one RJ25 cable to the LED dot matrix module and
the other one to the ultrasonic sensor.

e Pass all wires through the corresponding holes as shown in the picture.

e Wiring: line-tracking module to interface 1, LED dot matrix module to interface 3; the
ultrasonic sensor can be connected to any of the interfaces 1-4. Left motor to M1,
right motor to M2, battery box to Battery.

If you find the assembly difficult, ELEGOQ’s assembly video is available on ELEGOQO’s
website and YouTube channel (https://www.youtube.com/elegooofficial/).
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5. Control board

= B 7 D
Reset B/ U OFF ON Battery | Mode
S (5] s [ T Q] —
i\\ L A T / &
Top view: interfaces 1-4 Side with the controls (legends as printed)
Label Function
Reset Reset button.
B/U Bluetooth / program upload switch. B = Bluetooth (use it with the app), U
= program upload.
5 USB charging port. While charging, the LED next to it is yellow; when the
battery is fully charged, it turns green.
OFF ON Power switch.
Battery Battery connector.
Mode Mode button (section 7).
M1 / M2 Left motor / right motor.
S1 /S2 Servo connectors (no servo is included).
Interface 1 Line-tracking module.
Interface 2 Ultrasonic sensor.
Interface 3 LED dot matrix module.
Interface 4 Reserved for expansion.
USB USB port for uploading programs.
Building block For building blocks, to extend the robot with your own shapes (no building
points blocks are included).

6. Battery and charging

The cell box contains a lithium battery. It is charged in the robot: connect the supplied USB
cable to the USB charging port on the control board ( # ). While charging, the LED next to
the port is yellow; when the battery is fully charged, it turns green. Charge the battery fully
before use. When the battery is low, the five RGB LEDs flash red.

7. Switching on and modes

Place the robot on a stable surface and switch it on with the OFF ON switch on the control
board; do not move it while it starts. The five RGB LEDs light up one after another like a
running light and a start-up melody plays. Each press of the Mode button selects the next
mode:

1st press: line-tracking mode. The RGB LEDs light green and the expression panel

3 4
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shows an expression. OwlBot follows the black track; when the line-tracking module
detects the black line, the panel shows another expression. When OwlBot is lifted, the
wheels stop turning.

2nd press: obstacle-avoidance mode. The RGB LEDs light yellow, the panel shows an
expression and OwlBot drives straight ahead. When an obstacle is closer than 25 cm,
the panel shows another expression and OwlBot avoids the obstacle and looks for a free
way to continue.

3rd press: standby mode. The panel shows the 8 default expressions one after another.

8. Control with the app

1. Install the ELEGOO Owl Robot app from the App Store or Google Play. (An
Android installation file is also on ELEGOQ’s download page; ELEGOO recommends
the 32-bit package, which also runs on 64-bit Android.)

2. Set the B/U switch on the control board to B.

3. Open the app and turn on the phone’s location (GPS). Tap OwlBot, then tap the
Bluetooth icon at the top right to open the Bluetooth search screen.

4. Hold the phone close to the robot (within 10 cm): the app connects automatically. You
can also open the list of Bluetooth devices with the menu icon at the top left and select
ELEGOO BT16. When the robot is connected, the Bluetooth icon changes from red
to brown.

5. Tap Rocker Control to open the control screen.

The control screen offers (names as the app shows them):

Rocker Control: the joystick drives the robot forward and backward and turns it left and
right.

Expression control mode: choose one of the preset expressions on the left or draw your
own pattern; tap OK to show it on the expression panel.

Line control mode: tap the start icon, then tap a point on the screen and another point
to join them into a line; the robot follows the direction of the line. Before using it, turn
the robot’s head to the right, parallel to your phone.

Light control mode: choose a colour on the colour ring; the RGB LEDs show it. - and +
adjust the brightness.

Sound control mode: play notes on the robot like on a piano.

Obstacle-avoidance, line-tracking and standby mode: as with the Mode button (sec-
tion 7).

Tracking sensor threshold: the sensor is strongly affected by the surroundings. If the
robot leaves the track or does not follow it correctly in line-tracking mode, adjust the
threshold slightly. The factory setting is 700.

Graphical programming: in Program you build programs from blocks: Motion
(movement), Voice & Light (sound and light), Sensing (sensors), Variable, Math and
Control (program flow). Only blocks connected to the entry block are executed. The play
button starts the program, the pause button stops it; you can rename, save and list your
projects.
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9. Programming with the Arduino IDE

The robot’s program is already loaded, so you only need to upload a program if you change
the code. ELEGOQ’s tutorial explains how (section 11):

10.

The

A

Start with For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf or the Mac
version. Use Arduino IDE version 1.8.10 or later, and select Tools > Board >
Arduino Nano. No driver is needed on Windows 10, Linux or macOS; for Windows 7,
ELEGOO offers a USB driver on its website.

Before uploading, set the B/U switch to U (uploading and Bluetooth share the same
serial port) and switch the robot on; otherwise the upload may fail. After uploading,
set the switch back to B.

The board uses either a TB6612 or a DRV8835 motor driver chip (look at the chip on
your board). Use the program folder that matches your chip.

The factory program is in the folder 02 Manual & Main Code € APP/02 Main Program.
Its code almost fills the board’s memory; ELEGOQO’s developer notes recommend
Arduino IDE 1.8.10 for it and the libraries supplied with it.

If the IDE reports No such file or directory, a library is missing: copy the folders from
01 ReadMeFirst/CopyMeF'irst into the libraries folder of your Arduino IDE (described
in ReadMeFirst 1.pdf).

Troubleshooting

app cannot find the robot or cannot connect (ELEGOQO’s Bluetooth self-check):

Switch the robot off and on again, then try to connect again.

Open the Bluetooth device list in the app and select the robot manually.

Allow the app the location permission; the phone’s Bluetooth function needs it.
Some phones only connect to Bluetooth with GPS on: turn on GPS / location.
Close the app completely and start it again.

Also check that the B/U switch is set to B.

The

robot does not drive straight: switch it off, place it still on a stable surface and

switch it on again (section 7).

Line tracking does not work well: avoid sunlight and strong light, and adjust the tracking
sensor threshold in the app.



User Guide

11. Full tutorial

ELEGOQ’s complete material for the kit is available free of charge on ELEGOOQO’s download
page. Select OwlBot Smart Robot Car Kit and download the tutorial:

https://www.elegoo.com/pages/download

The download contains the user manual (the poster) as a PDF, the factory program, the
Android app, the lessons with example code (Lesson 0 to Lesson 8), datasheets of the modules
and the FAQ. The lessons are in English; the user manual is in English, German, Spanish,
French, Italian and Japanese.

12. Manufacturer

ELEGOO
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

ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Kurzanleitung

Diese Anleitung gilt fiir das ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, das ELEGOO als
OwlBot Smart Robot Car Kit verkauft.

1. Uber den Bausatz

Das ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit ist ein Roboterbausatz zum Selbstbauen: ein
zweirddriges Fahrzeug (zwei Motoren und ein Universalrad) mit einer Front in Eulenform.
Die Steuerplatine wird in der Arduino IDE als Arduino-Nano-Board programmiert.
Der Roboter hat einen Linienfolge-Sensor, einen Ultraschall-Sensor zum Erkennen von
Hindernissen und ein LED-Punktmatrix-Modul, das durch die Blendscheibe (Expression
Panel) Gesichtsausdriicke zeigt. Auf der Steuerplatine befinden sich auferdem fiinf RGB-
LEDs, ein Summer, ein Gyroskop-Modul GY-521 und ein Bluetooth-Modul.

Das Programm von ELEGOOQO ist bereits auf den Roboter geladen, er funktioniert also
sofort nach dem Zusammenbau: Die Taste Mode schaltet zwischen Linienverfolgung,
Hindernisvermeidung und Standby um, und die kostenlose App ELEGOO Owl Robot
steuert den Roboter iiber Bluetooth und bietet grafische Programmierung mit Blécken. Wenn
Sie eigene Programme schreiben méchten, enthélt das Tutorial von ELEGOO Lektionen fiir
die Arduino IDE (Richtungssteuerung, Linienverfolgung, Hindernisvermeidung, Ton, Licht,
Gesichtsausdriicke und Bahnsteuerung).

2. Lieferumfang

Der Bausatz enthélt die folgenden Teile laut der Materialliste von ELEGOQO. Kleinteile sind
in nummerierten Beuteln verpackt.

Teil Stck Teil Stck
Steuerplatine 1 Fahrzeug Grundplatte 1
Batteriekasten mit Lithium Akku 1 Motoren 2
Reifen 2 Universal Rad 1
Linienfolge-Sensor 1 Ultraschall-Sensor 1
LED-Punktmatrix-Modul 1 Blendscheibe 1
RJ25 Kabel 3 USB-Kabel 1
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Teil Stck  Teil Stck

M4*10+6 Abstandshalter 4 M4*12 Kreuzschlitzschrauben (1 11
Ersatzteil)

M2.5*25 Kreuzschlitzschrauben 4 M2*6 Kreuzschlitzschrauben (1 3
Ersatzteil)

M2.3*8 selbstschneidende Schrauben 2 M2.5-Muttern (1 Ersatzteil)

M4-Muttern 2 Kreuzschlitzschraubendreher 1

3. Sicherheit und Vorsichtsmalinahmen

Die Bedienungsanleitung von ELEGOO nennt folgende Vorsichtsmaftnahmen:

e Die Batterie sollte vor dem Gebrauch vollstiandig aufgeladen werden. Die RGB-LEDs
blinken rot, wenn die Batterie schwach ist. Laden Sie bitte den Akku iiber das USB-
Kabel auf (Abschnitt 6).

e OwlBot kann nicht in Bereichen verwendet werden, in denen Sonnenlicht oder starkes
Licht vorhanden ist. Infrarotstrahlen wirken sich auf die Sensoren des Folgemodus aus.

e Im Hindernisvermeidungsmodus von OwlBot gilt: Je heller die Farbe von Hindernissen,
desto besser die Wirkung der Hindernisvermeidung.

e Wenn der Netzschalter eingeschaltet wird, muss OwlBot stabil platziert werden,
um einen ungenauen Anfangspriifwert des GY-521-Moduls (3-Achsen-Gyroskop) zu
vermeiden. Dieser wiirde zu einer schlechten geradlinigen Fahrleistung des OwlBot
fiihren.

4. Zusammenbau

Der Roboter wird nach der bebilderten Bedienungsanleitung von ELEGOO zusammengebaut,
einem grofien Poster, das gedruckt in der Schachtel liegt. Seine Abbildungen zeigen jeden
Schritt genau; diese Kurzanleitung kann sie nicht ersetzen. Halten Sie das Poster also bereit
und folgen Sie ihm Schritt fiir Schritt. Dieselbe Bedienungsanleitung ist auch als PDF im
Tutorial-Download von ELEGOO enthalten (Abschnitt 11).

Das Poster ist in nummerierte Abschnitte gegliedert: 1 Materialliste; 2 Motoren; 3 Batte-
riekasten; 4 Reifen; 5 Linienfolge-Sensor; 6 LED-Punktmatrix-Modul; 7 Ultraschall-Sensor;
8 Abstandshalter; 9 Verkabelung; 10 Verdrahtungsplan; 11 Steuerplatine; 12 der fertige
OwlBot (mit zwei weiteren Aufbauvarianten zum Ausprobieren); 13-15 Steuerplatine,
Bedienung, App und Block-Programmierung; 16 Vorsichtsmafnahmen.

Jeder Schritt zeigt, welche Teile Sie brauchen und in welchem Beutel sie liegen (zum Beispiel
Take @ out from bag No. 1 — Nehmen Sie @ aus Beutel Nr. 1 heraus). Hinweise aus dem
Poster:

e Fiihren Sie den Draht des Batteriekastens zuerst durch das entsprechende Loch, und
installieren Sie dann den Batteriekasten.

e Der Ultraschall-Sensor wird hinter der Blendscheibe installiert.

e Fiihren Sie zuerst die beiden RJ25-Kabel durch das Loch am OwlBot und installieren
Sie dann das LED-Punktmatrix-Modul. Schliefen Sie eines der RJ25-Kabel an das
LED-Punktmatrix-Modul an und das andere an den Ultraschall-Sensor.

e Fiihren Sie alle Dréhte wie in der Abbildung gezeigt durch das entsprechende Loch.
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e Verkabelung: Linienfolge-Sensor an Schnittstelle 1 anschlieften, LED-Punktmatrix-
Modul an Schnittstelle 3; der Ultraschall-Sensor kann an eine der Schnittstellen 1-4
angeschlossen werden. Linker Motor an M1, rechter Motor an M2, Batteriekasten an
Battery.

Wenn Sie das Gefiihl haben, dass es schwierig ist, den OwlBot zusammenzubauen, sehen Sie
sich bitte das Video zur Montageanleitung auf der Website von ELEGOO oder auf YouTube
an (https://www.youtube.com/elegooofficial/).

5. Steuerplatine

i
e[

Reset ’ OFF ON Battery Mode

A=

Draufsicht: Schnittstellen 1-4 Seite mit den Bedienelementen (Beschriftung wie aufgedruckt)

Beschriftung Funktion

Reset Reset-Knopf.

B/U Bluetooth- und Programm-Upload-Schalter. ,B* bedeutet Bluetooth (fiir die
App), ,,U“ bedeutet Programm-Upload.

5 USB-Lade-Schnittstelle. Beim Aufladen leuchtet die LED neben der
Schnittstelle gelb, bei voller Ladung griin.

OFF ON Power-Schalter.

Battery Batterie-Schnittstelle.

Mode Modus-Umschalttaste (Abschnitt 7).

M1 / M2 Anschluss an den linken / rechten Motor.

S1 /S2 Anschluss an Servo (nicht mit Servo ausgestattet).

Schnittstelle 1 Verbindung zum Linienfolge-Sensor.

Schnittstelle 2 Anschluss an Ultraschall-Sensor.

Schnittstelle 3 Anschluss an LED-Punktmatrix-Modul.

Schnittstelle 4 Fiir Reserveerweiterung.

USB USB-Schnittstelle: Fiir das Hochladen von Programmen.

Baustein-Punkte Hier kénnen Bausteine gebaut werden, um eine Vielzahl von Formen zu

erweitern (Bausteine sind nicht enthalten).

6. Akku und Aufladen

Der Batteriekasten enthélt einen Lithium-Akku. Er wird im Roboter geladen: Schlieften Sie
das mitgelieferte USB-Kabel an die USB-Lade-Schnittstelle der Steuerplatine ( # ) an. Beim
Aufladen leuchtet die LED neben der Schnittstelle gelb, bei voller Ladung griin. Laden Sie
den Akku vor dem Gebrauch vollstandig auf. Die RGB-LEDs blinken rot, wenn die Batterie

310
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schwach ist.

7. Einschalten und Modi

Stellen Sie den Roboter auf eine stabile Unterlage und schalten Sie ihn mit dem Schalter
OFF ON auf der Steuerplatine ein; bewegen Sie ihn beim Start nicht. Nach dem Einschalten
des Netzschalters blinken 5 RGB-LEDs mit dem Effekt eines Lauflichts, und es ertont eine
Startmusik. Jedes Driicken der Taste Mode wéahlt den nédchsten Modus:

Linienverfolgungsmodus (1. Driicken). Wenn Sie zum ersten Mal die Modus-Taste
driicken, leuchtet das RGB-Licht griin, und die Matrix zeigt Thnen an, dass OwlBot
jetzt im Linienverfolgungsmodus ist. Er versucht jetzt, einer schwarzen Linie auf dem
Boden zu folgen. Erkennt der Linienfolge-Sensor die schwarze Linie, zeigt die Matrix
einen anderen Ausdruck. Wird OwlBot angehoben, werden die Rédder abgeschaltet.

Hindernis-Vermeidungs-Modus (2. Driicken). Beim zweiten Driicken der Modus-
Taste leuchtet das RGB-Licht gelb, und die Matrix zeigt an, dass OwlBot jetzt im
Hindernis-Vermeidungs-Modus ist. OwlBot fahrt jetzt geradeaus; gibt es ein Hindernis
innerhalb von 25 cm, zeigt die Matrix dies an. Dann versucht OwlBot, in einer freien
Richtung weiterzufahren.

Standby-Modus (3. Driicken). Driicken Sie zum dritten Mal die Modus-Taste, um in den
Standby-Modus zu wechseln. OwlBot zeigt hier nacheinander 8 Ausdriicke an.

8. Mobile Steuerung mit der App

1. Installieren Sie die Anwendung. Sie konnen die neueste Version der Anwendung
ELEGOO Owl Robot fiir iOS und Android im App Store bzw. bei Google Play
herunterladen. (Eine Android-Installationsdatei finden Sie auch auf der Download-Seite
von ELEGOO; ELEGOO empfiehlt das 32-Bit-Paket, das auch auf 64-Bit-Android
lauft.)

2. Schalten Sie zunéchst den Schalter B/U auf der Steuerplatine auf B.

3. Offnen Sie die App ELEGOO Owl Robot. (Bitte schalten Sie das mobile GPS ein,
wenn Sie die App benutzen.) Tippen Sie auf OwlBot und dann auf das Bluetooth-
Symbol oben rechts, um die Bluetooth-Suchschnittstelle aufzurufen.

4. Stellen Sie Thr Telefon in die Ndhe des OwlBot (innerhalb von 10 ¢cm), die App verbindet
sich automatisch mit dem OwlBot. Sie konnen die Liste der Bluetooth-Gerédte auch
offnen, indem Sie auf das Meniisymbol in der oberen linken FEcke tippen und ELEGOO
BT16 wihlen, um den OwlBot manuell zu verbinden. Nachdem der OwlBot erfolgreich
verbunden wurde, wechselt das Bluetooth-Statussymbol von rot zu braun.

5. Tippen Sie auf Rocker Control, um in die Steuerungsschnittstelle zu gelangen.

Die Steuerungsschnittstelle bietet (Bezeichnungen wie in der App):

Rocker Control: Steuern Sie OwlBot mit dem Joystick vorwérts und riickwérts und drehen
Sie ihn nach links und nach rechts.

Expression control mode: Die linke Seite zeigt die voreingestellten Standardausdriicke
bzw. die verschiedenen Muster, die zum Selbermachen verwendet werden konnen.
Tippen Sie auf OK, um das entsprechende Muster auf der Matrix anzuzeigen.

Line control mode: Tippen Sie zuerst auf das Startsymbol, dann auf einen Punkt auf dem
Bildschirm und auf einen anderen Punkt, um sie zu einer Linie zu verbinden; dann folgt

411
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das Fahrzeug der Richtung der Linie. (Wenn Sie diese Funktion benutzen, drehen Sie
den Kopf des OwlBot nach rechts und halten Sie ihn parallel zu Threm Telefon.)

Light control mode: Wihlen Sie eine Farbe im Farbring aus; sowohl die linke obere Ecke
des Pop-up-Fensters als auch die RGB-LEDs am OwlBot zeigen die aktuell gewéhlte
Farbe an. - und + passen die Helligkeit des Lichts an.

Sound control mode: Sie konnen OwlBot Klavier spielen lassen.

Obstacle-avoidance, Line-tracking und Standby mode: wie mit der Taste Mode
(Abschnitt 7).

Tracking sensor threshold: Da der Sensor stark von der Umgebung beeinflusst wird,
sollten Sie bei Verwendung des Linienverfolgungsmodus den Schwellenwert des Sensors
leicht anpassen, damit er korrekt funktioniert, wenn der OwlBot von der Bahn abkommt
oder falsch funktioniert. (Der werkseitig voreingestellte Schwellenwert betriagt 700.)

Block-Programmierung: Unter Program setzen Sie Programme aus Blocken zusammen:
Motion (Bewegung: Block fiir die Bewegungskontrolle), Voice & Light (Ton und Licht),
Sensing (Sensor: Block fiir die Sensorik), Variable (Variablen fiir die Programmierung),
Math (Mathematik: Block fiir mathematische Operationen) und Control (Kontrolle: Block
zur Steuerung des Programmablaufs). Es werden nur Blocke ausgefiihrt, die mit dem
Startblock verbunden sind. Die Play-Schaltfliche startet das Programm, die Pause-Taste
hélt es an; Sie konnen Thre Projekte umbenennen, speichern und in einer Liste anzeigen.

9. Programmieren mit der Arduino IDE

Wir haben bereits einige notwendige Programme hochgeladen, daher kénnen Sie das
Hochladen der Programme iiberspringen. Falls Sie die Codes jedoch &ndern, miissen Sie sie
neu hochladen. Das Tutorial von ELEGOO erklirt, wie (Abschnitt 11):

e Fiir Windows-Benutzer: Am besten starten Sie mit For Windows Lesson 0 Setting up
development environment.pdf, um mit der Einrichtung Ihrer Entwicklungsumgebung
zu beginnen; fiir Mac-Benutzer mit der entsprechenden Mac-Datei. Verwenden Sie die
Arduino IDE ab Version 1.8.10 und wéhlen Sie Tools > Board > Arduino Nano.
Unter Windows 10, Linux und macOS ist kein Treiber nétig; fiir Windows 7 bietet
ELEGOO auf seiner Website einen USB-Treiber an.

e Stellen Sie vor dem Hochladen den Schalter B/U auf U (Hochladen und Bluetooth
nutzen dieselbe serielle Schnittstelle) und schalten Sie den Roboter ein, sonst kann das
Hochladen fehlschlagen. Stellen Sie den Schalter danach wieder auf B.

e Die Platine hat entweder den Motortreiber-Chip TB6612 oder DRV8835 (sehen Sie auf
Ihrer Platine nach). Verwenden Sie den Programmordner, der zu Threm Chip passt.

e Das Werksprogramm befindet sich im Ordner 02 Manual & Main Code € APP/02
Main Program. Sein Code fiillt den Speicher der Platine fast vollstindig; die
Entwicklerhinweise von ELEGOO empfehlen dafiir die Arduino IDE 1.8.10 und die
mitgelieferten Bibliotheken.

e Meldet die IDE No such file or directory, fehlt eine Bibliothek: Kopieren Sie die
Ordner aus 01 ReadMeFirst/CopyMeFirst in den Ordner libraries Threr Arduino IDE
(beschrieben in ReadMeFirst 1.pdf).

12
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10. Fehlerbehebung

Die App findet den Roboter nicht oder kann keine Verbindung herstellen
(Bluetooth-Selbsttest von ELEGOO):

1. Schalten Sie den Roboter aus und wieder ein und versuchen Sie erneut, die Verbindung
herzustellen.

2. Offnen Sie in der App die Liste der Bluetooth-Geriite und wihlen Sie den Roboter
manuell aus.

3. Erlauben Sie der App den Standortzugriff; die Bluetooth-Funktion des Telefons benotigt
ihn.

4. Manche Telefone verbinden sich nur bei eingeschaltetem GPS mit Bluetooth: Schalten
Sie GPS bzw. den Standort ein.

5. Beenden Sie die App vollstdndig und starten Sie sie neu.

Priifen Sie auferdem, ob der Schalter B/U auf B steht.

Der Roboter fahrt nicht geradeaus: Schalten Sie ihn aus, stellen Sie ihn ruhig auf eine
stabile Unterlage und schalten Sie ihn wieder ein (Abschnitt 7).

Die Linienverfolgung funktioniert schlecht: Vermeiden Sie Sonnenlicht und starkes
Licht und passen Sie den Schwellenwert des Sensors in der App an.

11. Vollstandiges Tutorial

Das vollstindige Material von ELEGOO zum Bausatz steht kostenlos auf der Download-
Seite von ELEGOO bereit. Wéhlen Sie OwlBot Smart Robot Car Kit und laden Sie das

Tutorial herunter:

https://www.elegoo.com/pages/download

Der Download enthélt die Bedienungsanleitung (das Poster) als PDF, das Werksprogramm,
die Android-App, die Lektionen mit Beispielcode (Lektion 0 bis Lektion 8), Datenblétter der
Module und die FAQ. Die Lektionen sind auf Englisch; die Bedienungsanleitung gibt es auf
Deutsch, Englisch, Spanisch, Franzosisch, Italienisch und Japanisch.

12. Hersteller

ELEGOO
https://www.elegoo.com
E-Mail: service@elegoo.com (Nordamerika), euservice@elegoo.com (Europa und Asien)

Distributor

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

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



Uzivatelska prirucka

ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Strucny néavod k pouziti

Tento navod plati pro ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, ktery ELEGOO prodava pod
niazvem OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. O stavebnici

ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit je stavebnice robota, kterého si sestavite sami:
dvoukolové auticko (dva motory a ototné kolecko) s predni asti ve tvaru sovy. Ridici deska
se programuje v prostiedi Arduino IDE jako deska Arduino Nano. Robot m& modul sledovani
Cary, ultrazvukovy senzor pro rozpoznavani prekazek a LED maticovy modul, ktery pres celni
panel (Expression Panel) zobrazuje vyrazy obli¢eje. Na fidici desce je dale pét RGB LED,
bzuc¢ék, gyroskopicky modul GY-521 a modul Bluetooth.

Program od ELEGOO je v robotovi uz nahrany, takze funguje hned po sestaveni: tlac¢itko
Mode prepind mezi sledovanim ¢ary, vyhybanim se prekdzkam a pohotovostnim rezimem a
bezplatna aplikace ELEGOO Owl Robot robota ovlada ptfes Bluetooth a nabizi grafické
programovani pomoci blokii. Chcete-li psat vlastni programy, najdete v tutoridlu ELEGOO
lekce pro Arduino IDE (fizeni sméru, sledovani ¢ary, vyhybani se prekazkam, zvuk, svétla,
vyrazy a Fizeni trajektorie).

2. Obsah baleni

Stavebnice obsahuje tyto dily podle seznamu dilt ELEGOO. Drobné dily jsou zabalené v
oc¢islovanych saccich.

Dil Ks Dil Ks
Ridici deska 1 Podvozek (karoserie) 1
Bateriovy box (s lithiovym 1 Motor 2
akumulatorem)

Kolo 2 Otoc¢né kolecko 1
Modul sledovani ¢ary 1 Ultrazvukovy senzor 1
LED maticovy modul 1 Celni panel (Expression Panel) 1
Kabel RJ25 3 Kabel USB 1
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Dil Ks Dil Ks

Distan¢ni sloupek M4x10+6 (zavit a 4 Sroub s kifZovou hlavou M4x12 (1 11

matice) nahradni)

Sroub s kifZovou hlavou M2,5x25 4 Sroub s kifZovou hlavou M2x6 (1 3
nahradni)

Samotezny sroub M2,3x8 2 Matice M2,5 (1 nahradni)

Matice M4 2 Kfizovy sroubovak 1

3. Bezpecnost a upozornéni

Navod ELEGOO uvadi tato upozornéni:

e Pied pouzitim akumulétor plné nabijte. Kdyz je akumulator vybity, pét RGB LED
bliké ¢ervené. Akumulétor nabijejte kabelem USB (oddil 6).

e OwlBot nelze pouzivat na mistech se sluneénim nebo silnym svétlem: infracervené zareni
ovliviiuje senzory modulu sledovani ¢ary.

e V rezimu vyhybéni se prekazkam plati: ¢im svétlejsi je barva prekazek, tim 1épe se jim
robot vyhyba.

e Pri zapnuti musi OwlBot stat klidné na stabilni plose. Jinak gyroskopicky modul GY-
521 zmér nepresnou vychozi hodnotu a robot nebude jezdit rovné.

4. Sestaveni

Robot se sestavuje podle obrazkového navodu ELEGOOQO, velkého plakatu, ktery je vytistény a
prilozeny v krabici. Jeho obrazky presné ukazuji kazdy krok; tento navod je nemiize nahradit,
proto méjte plakit po ruce a postupujte podle néj krok za krokem. Stejny navod je také jako
PDF soucasti tutorialu ke stazeni od ELEGOO (oddil 11).

Plakat je rozdéleny do ¢islovanych oddili: 1 seznam dilti; 2 motory; 3 bateriovy box;
4 kola; 5 modul sledovani ¢ary; 6 LED maticovy modul; 7 ultrazvukovy senzor; 8 distanéni
sloupky; 9 zapojeni; 10 schéma zapojeni; 11 Fidici deska; 12 hotovy robot (se dvéma dalsimi
zpusoby sestaveni, které si muzete vyzkouset); 13-15 ridici deska, ovladani, aplikace a grafické
programovani; 16 upozornéni.

Kazdy krok ukazuje, které dily pot¥ebujete a ve kterém sacku jsou (napt. Take @ out from
bag No. 1 — vyjméte dil @ ze sacku ¢. 1). Pokyny z plakatu:

e Nejprve protahnéte kabely bateriového boxu piislusnymi otvory, teprve potom box
namontujte.

e Ultrazvukovy senzor se montuje za ¢elni panel.

e Nejprve protahnéte oba kabely RJ25 otvorem v hlavé robota, teprve potom namontujte
LED maticovy modul. Jeden kabel RJ25 ptipojte k LED maticovému modulu a druhy
k ultrazvukovému senzoru.

e Vsechny kabely protdhnéte piislusnymi otvory, jak ukazuje obrazek.

e Zapojeni: modul sledovani ¢ary do rozhrani 1, LED maticovy modul do rozhrani 3;
ultrazvukovy senzor lze pripojit do kteréhokoli z rozhrani 1-4. Levy motor do M1,
pravy motor do M2, bateriovy box do Battery.

Pokud je pro vas sestaveni obtizné, podivejte se na video s postupem sestaveni na webu
ELEGOO nebo na jeho kanalu YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).
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5. Ridici deska

Reset ; OFF ON Battery Mode

D [E]e=n I Q SR

i 2l U

Pohled shora: rozhrani 1-4 Strana s ovladacimi prvky (popisky tak, jak jsou natistény)

Popisek Funkce

Reset Tlacitko reset.

B/U Pfepina¢ Bluetooth / nahréavani programu. B = Bluetooth (pro aplikaci), U
= nahravan{ programu.

5 Nabfijeci port USB. Béhem nabijeni sviti LED vedle néj zluté, po dplném
nabit{ zelené.

OFF ON Vypinac.

Battery Konektor akumulatoru.

Mode Tla¢itko prepinani rezima (oddil 7).

M1 / M2 Levy motor / pravy motor.

S1/S2 Konektory pro servo (servo neni soucésti baleni).

Rozhrani 1 Modul sledovani ¢ary.

Rozhrani 2 Ultrazvukovy senzor.

Rozhrani 3 LED maticovy modul.

Rozhrani 4 Rezerva pro rozsifeni.

USB Port USB pro nahravani programi.

Body pro Sem lze pripevnit stavebnicové kostky a robota rozsifit o vlastni tvary (kostky

stavebnicové nejsou soucasti baleni).

kostky

6. Akumulator a nabijeni

Bateriovy box obsahuje lithiovy akumulétor. Nabiji se pfimo v robotovi: pripojte prilozeny
kabel USB do nabijeciho portu USB na fidici desce ( # ). Béhem nabijeni sviti LED vedle
portu zluté, po dplném nabiti zelené. Pred pouzitim akumulator plné nabijte. Kdyz je
akumulator vybity, pét RGB LED blika cervené.

7. Zapnuti a rezimy

Postavte robota na stabilni plochu a zapnéte ho vypinacem OFF ON na fidici desce; béhem
startu s nim nehybejte. Pét RGB LED se postupné rozsviti jako bézici svétlo a zazni tvodni
melodie. Kazdym stisknutim tlac¢itka Mode zvolite dalsi rezim:

1. stisk: rezim sledovani ¢ary. RGB LED sviti zelené a ¢elni panel zobrazi vyraz. OwlBot
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jede po ¢erné dréaze; kdyz modul sledovani ¢ary zachyti ¢ernou ¢aru, panel zobrazi jiny
vyraz. Kdyz OwlBot zvednete, kola se pfestanou otéacet.

2. stisk: rezim vyhybani se prekazkim. RGB LED sviti zluté, panel zobrazi vyraz a
OwlBot jede rovné. Kdyz je prekazka bliz nez 25 cm, panel zobrazi jiny vyraz a OwlBot
se prekazce vyhne a hleda volnou cestu, kudy pokracovat.

3. stisk: pohotovostni rezim. Panel postupné zobrazuje 8 prednastavenych vyrazu.

8. Ovladani aplikaci

1. Nainstalujte aplikaci ELEGOO Owl Robot z App Store nebo Google Play. (Instala¢ni
soubor pro Android je také na strance ke stazeni ELEGOO; ELEGOO doporucuje
32bitovy balicek, ktery funguje i v 64bitovém Androidu.)

2. Prepina¢ B/U na fidici desce pfepnéte do polohy B.

3. Oteviete aplikaci a v telefonu zapnéte polohu (GPS). Klepnéte na OwlBot a potom
na ikonu Bluetooth vpravo nahote; otevie se obrazovka vyhledavani Bluetooth.

4. Prilozte telefon k robotovi (do 10 cm): aplikace se pfipoji automaticky. Seznam zafizeni
Bluetooth muzete otevrit i ikonou nabidky vlevo nahote a vybrat ELEGOO BT16.
Po pfipojeni robota se ikona Bluetooth zméni z ¢ervené na hnédou.

5. Klepnutim na Rocker Control oteviete ovladaci obrazovku.

Ovladaci obrazovka nabizi (nazvy tak, jak je zobrazuje aplikace):

Rocker Control: joystick ovlada robota dopredu a dozadu a otaci ho doleva a doprava.

Expression control mode: vyberte jeden z pfednastavenych vyrazi vlevo nebo nakreslete
vlastni obrazec; klepnutim na OK ho zobrazite na ¢elnim panelu.

Line control mode: klepnéte na ikonu spusténi, potom na jeden bod na obrazovce a na
dalsi bod, tim je spojite do ¢ary; robot pojede ve sméru ¢ary. Pfed pouzitim otocte
hlavu robota doprava, rovnobézné s telefonem.

Light control mode: na barevném kruhu vyberte barvu; RGB LED ji zobrazi. - a +
nastavuji jas.

Sound control mode: hrajte na robotovi tény jako na klavir.

Obstacle-avoidance, line-tracking a standby mode: stejné jako tlac¢itkem Mode (od-
dil 7).

Tracking sensor threshold: senzor je silné ovlivnén okolim. Pokud robot v rezimu
sledovani ¢ary sjizdi z drahy nebo ji nesleduje spravné, mirné upravte prah citlivosti.
Tovarni nastaveni je 700.

Grafické programovani: v ¢asti Program skladate programy z blokii: Motion (pohyb),
Voice & Light (zvuk a svétlo), Sensing (senzory), Variable (proménné), Math
(matematika) a Control (fizeni béhu programu). Spusti se jen bloky pfipojené k tvodnimu
bloku. Tlacitko prehravani program spusti, tlacitko pauzy ho zastavi; projekty mizete
prejmenovat, ulozit a zobrazit jejich seznam.

9. Programovani v Arduino IDE

Program robota je uz nahrany, nahravat program tedy musite jen tehdy, kdyz zménite kod.
Jak na to, vysvétluje tutorial ELEGOO (oddil 11):

e Zalnéte souborem For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf nebo
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10.

jeho verzi pro Mac. Pouzijte Arduino IDE ve verzi 1.8.10 nebo novéjsi a zvolte Tools
> Board > Arduino Nano. Ve Windows 10, Linuxu a macOS neni potieba ovladac;
pro Windows 7 nabizi ELEGOO ovlada¢ USB na svém webu.

Pted nahravanim piepnéte prepina¢ B/U do polohy U (nahravani a Bluetooth sdileji
stejny sériovy port) a robota zapnéte, jinak nahravani muze selhat. Po nahrani prepinaé
vratte do polohy B.

Deska mé bud ¢ip ovlada¢e motoria TB6612, nebo DRV8835 (podivejte se na ¢ip na
své desce). Pouzijte slozku programu, ktera odpovida vasemu ¢ipu.

Tovarni program je ve slozce 02 Manual & Main Code & APP/02 Main Program.
Jeho kod témér zaplni pamét desky; poznamky vyvojaia ELEGOO pro néj doporucuji
Arduino IDE 1.8.10 a pfilozené knihovny.

Pokud IDE hlasi No such file or directory, chybi knihovna: zkopirujte slozky z
01 ReadMeFirst/CopyMeFirst do slozky libraries vaseho Arduino IDE (popsano v
ReadMeFirst 1.pdf).

ReSeni problémii

Aplikace robota nenajde nebo se k nému nepfipoji (kontrola Bluetooth podle

ELEGOO):

RARE O Sl

Robota vypnéte a znovu zapnéte a zkuste se pripojit znovu.

V aplikaci oteviete seznam zafizeni Bluetooth a vyberte robota ruéné.

Povolte aplikaci pfistup k poloze; funkce Bluetooth v telefonu ho potiebuje.

Neékteré telefony se k Bluetooth pfipoji jen se zapnutou GPS: zapnéte GPS / polohu.
Aplikaci iplné ukoncete a spustte znovu.

Zkontrolujte také, ze je prepina¢ B/U v poloze B.

Robot nejede rovné: vypnéte ho, postavte ho klidné na stabilni plochu a znovu zapnéte
(oddil 7).

Sledovani ¢ary nefunguje dobie: vyhnéte se slunecnimu a silnému svétlu a v aplikaci
upravte prah citlivosti senzoru.
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11. Kompletni tutorial

Kompletni materidly ELEGOO ke stavebnici jsou zdarma ke stazeni na strance ELEGOO.
Vyberte OwlBot Smart Robot Car Kit a stahnéte tutorial:

https://www.elegoo.com/pages/download

Balicek obsahuje navod (plakat) jako PDF, tovarni program, aplikaci pro Android, lekce s
ukazkovym kodem (lekce 0 az lekce 8), datové listy moduli a odpovédi na ¢asté dotazy. Lekce
jsou v angli¢tiné; navod je k dispozici anglicky, némecky, Spanélsky, francouzsky, italsky a
japonsky, ¢esky neni.

12. Vyrobce

ELEGOO
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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ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Struény navod na pouzitie

Tento navod plati pre ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, ktory ELEGOO predéva pod
niazvom OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. O stavebnici

ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit je stavebnica robota, ktorého si zostavite sami:
dvojkolesové auticko (dva motory a oto¢né koliesko) s prednou ¢astou v tvare sovy. Riadiaca
doska sa programuje v prostredi Arduino IDE ako doska Arduino Nano. Robot ma modul
sledovania Ciary, ultrazvukovy senzor na rozpoznavanie prekdzok a LED maticovy modul,
ktory cez Celny panel (Expression Panel) zobrazuje vyrazy tvare. Na riadiacej doske je dalej

pat RGB LED, bzudiak, gyroskopicky modul GY-521 a modul Bluetooth.

Program od ELEGOO je v robotovi uz nahrany, takze funguje hned po zostaveni: tlacidlo
Mode prepina medzi sledovanim ¢iary, vyhybanim sa prekazkam a pohotovostnym rezimom
a bezplatna aplikicia ELEGOO Owl Robot robota ovlada cez Bluetooth a pontika grafické
programovanie pomocou blokov. Ak chcete pisat vlastné programy, najdete v tutoriéli
ELEGOO lekcie pre Arduino IDE (riadenie smeru, sledovanie ¢iary, vyhybanie sa prekdzkam,
zvuk, svetld, vyrazy a riadenie trajektorie).

2. Obsah balenia

Stavebnica obsahuje tieto diely podla zoznamu dielov ELEGOQ. Drobné diely s zabalené v
oc¢islovanych vrecuskach.

Diel Ks Diel Ks
Riadiaca doska 1 Podvozok (karoséria) 1
Batériovy box (s litiovym 1 Motor 2
akumulatorom)

Koleso 2 Otoc¢né koliesko 1
Modul sledovania ¢iary 1 Ultrazvukovy senzor 1
LED maticovy modul 1 Celny panel (Expression Panel) 1
Kabel RJ25 3 Kaébel USB 1
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Diel Ks Diel Ks

Distanény stipik M4x10+6 (zavit a 4 Skrutka s krizovou hlavou M4x12 (1 11

matica) nahradna)

Skrutka s krizovou hlavou M2,5x25 4 Skrutka s krizovou hlavou M2x6 (1 3
nahradna)

Samorezna skrutka M2,3x8 2 Matica M2,5 (1 ndhradn4)

Matica M4 2 Krizovy skrutkovac 1

3. Bezpecnost a upozornenia

Navod ELEGOO uvadza tieto upozornenia:

e Pred pouzitim akumulator dplne nabite. Ked je akumulator vybity, pat RGB LED
blikéd nacerveno. Akumulétor nabijajte kablom USB (¢ast 6).

e OwlBot sa ned& pouzivat na miestach so slneénym alebo silnym svetlom: infracervené
ziarenie ovplyvinuje senzory modulu sledovania ciary.

e V rezime vyhybania sa prekdzkam plati: ¢im svetlejsia je farba prekazok, tym lepsie sa
im robot vyhyba.

e Pri zapnuti musi OwlBot stat pokojne na stabilnej ploche. Inak gyroskopicky modul
GY-521 nameria nepresnu vychodiskovi hodnotu a robot nebude jazdit rovno.

4. Zostavenie

Robot sa zostavuje podla obrazkového navodu ELEGOO, velkého plagétu, ktory je vytlaceny
a prilozeny v Skatuli. Jeho obrazky presne ukazuju kazdy krok; tento névod ich neméze
nahradit, preto majte plagat poruke a postupujte podla neho krok za krokom. Rovnaky
navod je aj ako PDF sucastou tutorialu na stiahnutie od ELEGOO (¢ast 11).

Plagat je rozdeleny na ¢islované ¢asti: 1 zoznam dielov; 2 motory; 3 batériovy box; 4 koles;
5 modul sledovania ¢ary; 6 LED maticovy modul; 7 ultrazvukovy senzor; 8 distanéné stlpiky;
9 zapojenie; 10 schéma zapojenia; 11 riadiaca doska; 12 hotovy robot (s dvoma dal$imi
sposobmi zostavenia, ktoré si mozete vyskusat); 13-15 riadiaca doska, ovladanie, aplikacia a
grafické programovanie; 16 upozornenia.

Kazdy krok ukazuje, ktoré diely potrebujete a v ktorom vrectusku sa (napr. Take @ out from
bag No. 1 — vyberte diel @ z vrectuska ¢. 1). Pokyny z plagatu:

e Najprv pretiahnite kable batériového boxu prislusnymi otvormi, az potom box
namontujte.

e Ultrazvukovy senzor sa montuje za Celny panel.

e Najprv pretiahnite oba kable RJ25 otvorom v hlave robota, az potom namontujte LED
maticovy modul. Jeden kabel RJ25 pripojte k LED maticovému modulu a druhy k
ultrazvukovému senzoru.

e Vsetky kable pretiahnite prislusnymi otvormi, ako ukazuje obrazok.

e Zapojenie: modul sledovania ¢iary do rozhrania 1, LED maticovy modul do rozhrania 3;
ultrazvukovy senzor mozno pripojit do ktoréhokolvek z rozhrani 1-4. Lavy motor do
M1, pravy motor do M2, batériovy box do Battery.

Ak je pre vas zostavenie naro¢né, pozrite si video s postupom zostavenia na webe ELEGOO
alebo na jeho kanali YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).
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5. Riadiaca doska

= B 7 D
Reset B/U ’ OFF ON Battery Mode
f\\ L A T / &
Pohlad zhora: rozhrania 1-4 Strana s ovladacimi prvkami (popisy tak, ako su vytlac¢ené)
Popis Funkcia
Reset Tlac¢idlo reset.
B/U Prepina¢ Bluetooth / nahravanie programu. B = Bluetooth (pre aplikaciu), U
= nahravanie programu.
5 Nabijaci port USB. Poc¢as nabijania svieti LED vedl'a neho nazlto, po tplnom
nabiti nazeleno.
OFF ON Vypinac.
Battery Konektor akumulatora.
Mode Tla¢idlo prepinania rezimov (¢ast 7).
M1 / M2 Lavy motor / pravy motor.
S1 /S2 Konektory pre servo (servo nie je sti¢astou balenia).
Rozhranie 1 Modul sledovania ¢iary.
Rozhranie 2 Ultrazvukovy senzor.
Rozhranie 3 LED maticovy modul.
Rozhranie 4 Rezerva na rozsirenie.
USB Port USB na nahravanie programov.
Body pre Sem sa daju pripevnit stavebnicové kocky a robota rozsirit o vlastné tvary
stavebnicové (kocky nie st sucastou balenia).
kocky

6. Akumulator a nabijanie

Batériovy box obsahuje litiovy akumulator. Nabija sa priamo v robotovi: pripojte prilozeny
kabel USB do nabijacicho portu USB na riadiacej doske ( # ). Pocas nabijania svieti LED
vedl'a portu nazlto, po uplnom nabiti nazeleno. Pred pouzitim akumulator uplne nabite. Ked
je akumulator vybity, pat RGB LED blika nacerveno.

7. Zapnutie a rezimy

Postavte robota na stabilni plochu a zapnite ho vypinacom OFF ON na riadiacej doske;
pocas Startu s nim nehybte. Pat RGB LED sa postupne rozsvieti ako beziace svetlo a zaznie
uvodna melodia. Kazdym stlacenim tlacidla Mode zvolite dalsi rezim:

1. stlacenie: rezim sledovania ¢iary. RGB LED svietia nazeleno a ¢elny panel zobrazi
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vyraz. OwlBot ide po ¢iernej drahe; ked modul sledovania Giary zachyti ¢iernu Giaru,
panel zobrazi iny vyraz. Ked OwlBot zdvihnete, kolesa sa prestani otacat.

2. stlacenie: rezim vyhybania sa prekazkam. RGB LED svietia nazlto, panel zobrazi
vyraz a OwlBot ide rovno. Ked je prekazka blizsie nez 25 cm, panel zobrazi iny vyraz
a OwlBot sa prekazke vyhne a hlada volna cestu, kadial pokracovat.

3. stlacenie: pohotovostny rezim. Panel postupne zobrazuje 8 prednastavenych vyrazov.

8. Ovladanie aplikiciou

1. Nainstalujte aplikiciu ELEGOO Owl Robot z App Store alebo Google Play.
(Instalaény sabor pre Android je aj na stranke na stiahnutie ELEGOO; ELEGOO
odporuca 32-bitovy balik, ktory funguje aj v 64-bitovom Androide.)

2. Prepina¢ B/U na riadiacej doske prepnite do polohy B.

3. Otvorte aplikaciu a v telefone zapnite polohu (GPS). Tuknite na OwlBot a potom na
ikonu Bluetooth vpravo hore; otvori sa obrazovka vyhladavania Bluetooth.

4. Prilozte telefon k robotovi (do 10 cm): aplikicia sa pripoji automaticky. Zoznam
zariadeni Bluetooth moéZete otvorit aj ikonou ponuky vlavo hore a vybrat ELEGOO
BT16. Po pripojeni robota sa ikona Bluetooth zmeni z cervenej na hnedu.

5. Tuknutim na Rocker Control otvorite ovlddaciu obrazovku.

Ovladacia obrazovka pontka (nazvy tak, ako ich zobrazuje aplikacia):

Rocker Control: joystick ovlada robota dopredu a dozadu a ota¢a ho dolava a doprava.

Expression control mode: vyberte jeden z prednastavenych vyrazov vlavo alebo nakres-
lite vlastny obrazec; tuknutim na OK ho zobrazite na ¢elnom paneli.

Line control mode: tuknite na ikonu spustenia, potom na jeden bod na obrazovke a na
dalsi bod, ¢m ich spojite do Ciary; robot pdjde v smere ¢iary. Pred pouzitim otocte
hlavu robota doprava, rovnobezne s telefénom.

Light control mode: na farebnom kruhu vyberte farbu; RGB LED ju zobrazia. - a +
nastavuju jas.

Sound control mode: hrajte na robotovi tény ako na klaviri.

Obstacle-avoidance, line-tracking a standby mode: rovnako ako tla¢idlom Mode
(Cast 7).

Tracking sensor threshold: senzor je silno ovplyvneny okolim. Ak robot v rezime
sledovania c¢iary schadza z drahy alebo ju nesleduje spravne, mierne upravte prah
citlivosti. Vyrobné nastavenie je 700.

Grafické programovanie: v casti Program skladate programy z blokov: Motion
(pohyb), Voice & Light (zvuk a svetlo), Sensing (senzory), Variable (premenné), Math
(matematika) a Control (riadenie behu programu). Spustia sa iba bloky pripojené k
tvodnému bloku. Tlacidlo prehravania program spusti, tlacidlo pauzy ho zastavi; projekty
mozete premenovat, ulozit a zobrazit ich zoznam.

9. Programovanie v Arduino IDE

Program robota je uz nahrany, nahravat program teda musite iba vtedy, ked zmenite kod.
Ako na to, vysvetluje tutorial ELEGOO (¢ast 11):

e Zaclnite suborom For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf alebo
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10.

jeho verziou pre Mac. Pouzite Arduino IDE vo verzii 1.8.10 alebo novsej a zvolte Tools
> Board > Arduino Nano. Vo Windows 10, Linuxe a macOS nie je potrebny
ovlddac; pre Windows 7 ponitka ELEGOO ovlada¢ USB na svojom webe.

Pred nahravanim prepnite prepina¢ B /U do polohy U (nahravanie a Bluetooth zdielajua
rovnaky sériovy port) a robota zapnite, inak nahravanie moze zlyhat. Po nahrati vratte
prepinac¢ do polohy B.

Doska ma bud ¢ip ovladaca motorov TB6612, alebo DRV8835 (pozrite sa na ¢ip na
svojej doske). Pouzite prie¢inok programu, ktory zodpoveda vasmu Cipu.

Vyrobny program je v prie¢inku 02 Manual € Main Code €& APP/02 Main Program.
Jeho kod takmer zaplni pamét dosky; poznamky vyvojarov ELEGOO pren odporicaji
Arduino IDE 1.8.10 a prilozené kniznice.

Ak IDE hlasi No such file or directory, chyba kniznica: skopirujte priecinky z
01 ReadMeF'irst/CopyMeFirst do prie¢inka libraries vasho Arduino IDE (opisané v
ReadMeFirst 1.pdf).

Riesenie problémov

Aplikicia robota nenajde alebo sa k nemu nepripoji (kontrola Bluetooth podla

ELEGOO):

RARE O Sl

Robota vypnite a znova zapnite a skuste sa pripojit znova.

V aplikacii otvorte zoznam zariadeni Bluetooth a vyberte robota rucne.

Povolte aplikécii pristup k polohe; funkcia Bluetooth v telefone ho potrebuje.
Niektoré telefony sa k Bluetooth pripoja iba so zapnutou GPS: zapnite GPS / polohu.
Aplikaciu tplne ukoncite a spustite znova.

Skontrolujte aj, ¢ je prepina¢ B/U v polohe B.

Robot nejde rovno: vypnite ho, postavte ho pokojne na stabilni plochu a znova zapnite
(Cast 7).

Sledovanie ¢iary nefunguje dobre: vyhnite sa slne¢nému a silnému svetlu a v aplikacii
upravte prah citlivosti senzora.
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11. Kompletny tutorial

Kompletné materidly ELEGOO k stavebnici st zadarmo na stiahnutie na stranke ELEGOO.
Vyberte OwlBot Smart Robot Car Kit a stiahnite tutorial:

https://www.elegoo.com/pages/download

Balik obsahuje navod (plagat) ako PDF, vyrobny program, aplikdciu pre Android, lekcie s
ukazkovym kodom (lekcia 0 az lekcia 8), katalogové listy modulov a odpovede na casté otézky.
Lekcie su v angli¢tine; navod je k dispozicii po anglicky, nemecky, Spanielsky, francizsky,
taliansky a japonsky, po slovensky nie je.

12. Vyrobca

ELEGOO
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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ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Skrocona instrukcja obstugi

Niniejsza instrukcja dotyczy zestawu ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4,
sprzedawanego przez ELEGOO pod nazwg OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. O zestawie

ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit to zestaw do samodzielnego zbudowania robota:
dwukotowy pojazd (dwa silniki i kotko obrotowe) z przodem w ksztalcie sowy. Ptytke sterujaca
programuje sie w Srodowisku Arduino IDE jako ptytke Arduino Nano. Robot ma modul
Sledzenia linii, czujnik ultradzwickowy do wykrywania przeszkdd oraz modul matrycy LED,
ktory przez panel przedni (Expression Panel) wyswietla miny. Na plytce sterujacej znajduje
sie ponadto pie¢ diod RGB LED, brzeczyk, modut zyroskopu GY-521 i modut Bluetooth.

Program ELEGOO jest juz wgrany do robota, wiec dziala on od razu po zlozeniu:
przycisk Mode przetacza miedzy $ledzeniem linii, omijaniem przeszkod i trybem czuwania,
a bezptatna aplikacja ELEGOO Owl Robot steruje robotem przez Bluetooth i oferuje
programowanie graficzne za pomoca blokéw. Jesli cheesz pisa¢ wlasne programy, samouczek
ELEGOO zawiera lekcje dla Arduino IDE (sterowanie kierunkiem, $ledzenie linii, omijanie
przeszkod, dzwiek, Swiatta, miny i sterowanie trajektoria).

2. Zawartosé¢ zestawu

Zestaw zawiera nastepujace czesci wedtug listy czesci ELEGOO. Drobne czedci sa zapakowane
W ponumerowane woreczki.

Czesé Szt. Czesé Szt.
Ptytka sterujaca 1 Podwozie (nadwozie) 1
Pojemnik na akumulator (z 1 Silnik 2
akumulatorem litowym)

Koto 2 Kotko obrotowe 1
Modut $ledzenia linii 1 Czujnik ultradzwiekowy 1
Modutl matrycy LED 1 Panel przedni (Expression Panel) 1
Kabel RJ25 3 Kabel USB 1
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Czesé Szt. Czesé Szt.

Tulejka dystansowa M4x 1046 (gwint 4 Sruba z tbem krzyzakowym M4x12 (1 11

zewnetrzny i wewnetrzny) zapasowa)

Sruba z tbem krzyzakowym M2,5x25 4 Sruba z tbem krzyzakowym M2x6 (1 3
zapasowa )

Wkret samogwintujacy M2,3x8 2 Nakretka M2,5 (1 zapasowa)

Nakretka M4 2 Wkretak krzyzakowy 1

3. Bezpieczenstwo i srodki ostroznosci

Instrukcja ELEGOO podaje nastepujace srodki ostroznodci:

e Przed uzyciem w pelni naladuj akumulator. Gdy akumulator jest roztadowany, pie¢
diod RGB LED miga na czerwono. Akumulator taduj kablem USB (rozdzial 6).

e OwlBot nie moze by¢ uzywany w miejscach, w ktérych wystepuje §wiatto stoneczne lub
silne $wiatto: promieniowanie podczerwone wptywa na czujniki modutu sledzenia linii.

e W trybie omijania przeszkod: im jasniejszy kolor przeszkod, tym lepiej robot je omija.

e Podczas wlaczania OwlBot musi sta¢ nieruchomo na stabilnej powierzchni. W
przeciwnym razie modut zyroskopu GY-521 zmierzy niedoktadnag wartos¢ poczatkowsa
i robot nie bedzie jezdzilt prosto.

4. Montaz

Robota sktada sie wedlug ilustrowanej instrukcji ELEGOO — duzego plakatu, ktory jest
wydrukowany i dotaczony do pudetka. Jego ilustracje doktadnie pokazuja kazdy krok;
niniejsza instrukcja nie moze ich zastapié¢, dlatego miej plakat pod reka i postepuj zgodnie z
nim krok po kroku. Ta sama instrukcja jest takze dostepna jako PDF w samouczku ELEGOO
do pobrania (rozdzial 11).

Plakat jest podzielony na ponumerowane czeéci: 1 lista czedci; 2 silniki; 3 pojemnik na
akumulator; 4 kota; 5 modut §ledzenia linii; 6 modut matrycy LED; 7 czujnik ultradzwickowy;
8 tulejki dystansowe; 9 okablowanie; 10 schemat potaczen; 11 ptytka sterujaca; 12 gotowy
robot (z dwoma innymi sposobami zlozenia, ktore mozesz wyprobowac); 13-15 plytka
sterujaca, obstuga, aplikacja i programowanie graficzne; 16 $rodki ostroznosci.

Kazdy krok pokazuje, jakich czesci potrzebujesz i w ktorym woreczku sie znajduja (np. Take
@ out from bag No. 1 — wyjmij czes¢ @ z woreczka nr 1). Wskazowki z plakatu:

e Najpierw przeprowadz przewody pojemnika na akumulator przez odpowiednie otwory,
a dopiero potem zamontuj pojemnik.

e Czujnik ultradzwickowy montuje sie za panelem przednim.

e Najpierw przeprowadz oba kable RJ25 przez otwor w gltowie robota, a dopiero potem
zamontuj modut matrycy LED. Jeden kabel RJ25 podiacz do modutu matrycy LED,
a drugi do czujnika ultradzwickowego.

o Wszystkie przewody przeprowad?z przez odpowiednie otwory, jak pokazano na rysunku.

e Potaczenia: modut §ledzenia linii do ztacza 1, modut matrycy LED do ztacza 3; czujnik
ultradzwickowy mozna podtaczyé do dowolnego ze ztaczy 1-4. Lewy silnik do M1,
prawy silnik do M2, pojemnik na akumulator do Battery.

Jesli montaz sprawia Ci trudnosé, obejrzyj film z instrukcjg montazu na stronie ELEGOO

227



Instrukcja obstugi

lub na jej kanale YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).

5. Plytka sterujaca

Widok z gory: zlacza 1-4

HE
HA[

Reset

[

)
(i

OFF ON Battery

Ly [

Mode

A

77

S

1T

e

m

Strona z elementami sterujacymi (oznaczenia jak na nadruku)

Oznaczenie

Reset
B/U

4

OFF ON
Battery
Mode
M1 / M2
S1/S2
Ztacze 1
Zlacze 2
ZYacze 3
Ztacze 4
USB

Punkty na klocki

Przycisk reset.
Przetacznik Bluetooth / wgrywanie programu. B = Bluetooth (do aplikacji),
U = wgrywanie programu.
Port tadowania USB. Podczas tadowania dioda obok niego $wieci na zotto, po
pelnym natadowaniu na zielono.
Wytacznik zasilania.
Ztacze akumulatora.
Przycisk przelaczania trybow (rozdzial 7).
Lewy silnik / prawy silnik.
Ztacza serwa (serwo nie jest dotaczone).
Modut §ledzenia linii.
Czujnik ultradzwickowy.
Modut matrycy LED.
Rezerwa na rozbudowe.
Port USB do wgrywania programéw.
Mozna tu mocowaé klocki konstrukcyjne i rozbudowaé robota o wlasne
ksztalty (klocki nie sa dotaczone).

6. Akumulator 1 tadowanie

Pojemnik na akumulator zawiera akumulator litowy. Laduje sie go w robocie: podtacz
dotaczony kabel USB do portu tadowania USB na plytce sterujacej ( # ). Podczas tadowania
dioda obok portu $wieci na zo6tto, po pelnym natadowaniu na zielono. Przed uzyciem w
pelni nataduj akumulator. Gdy akumulator jest roztadowany, pie¢ diod RGB LED miga na

CZerwono.

7. Wlaczanie i tryby

Postaw robota na stabilnej powierzchni i wlacz go wytacznikiem OFF ON na ptlytce
sterujacej; podczas uruchamiania nie poruszaj nim. Pie¢ diod RGB LED zapala sie kolejno

3
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jak $wiatto biegnace i rozbrzmiewa melodia startowa. Kazde nacisniecie przycisku Mode
wybiera nastepny tryb:

1. naci$niecie: tryb s$ledzenia linii. Diody RGB $wieca na zielono, a panel przedni
wyswietla mine. OwlBot jedzie po czarnej trasie; gdy modut §ledzenia linii wykryje
czarng linie, panel wy$wietla inng mine. Gdy podniesiesz robota, kota przestaja sie
obracac.

2. naci$niecie: tryb omijania przeszkod. Diody RGB $wieca na zotto, panel wyswietla
mine, a OwlBot jedzie prosto. Gdy przeszkoda jest blizej niz 25 cm, panel wyswietla
inng mine, a OwlBot omija przeszkode i szuka wolnej drogi, aby jechaé¢ dalej.

3. nacisniecie: tryb czuwania. Panel wyswietla kolejno 8 domyslnych min.

8. Sterowanie za pomoca aplikacji

1. Zainstaluj aplikacje ELEGOO Owl Robot z App Store lub Google Play. (Plik
instalacyjny na Androida jest roéwniez na stronie pobierania ELEGOO; ELEGOO zaleca
pakiet 32-bitowy, ktory dziata takze na 64-bitowym Androidzie.)

2. Ustaw przetacznik B /U na plytce sterujacej w pozycji B.

3. Otworz aplikacje i wlacz w telefonie lokalizacje (GPS). Stuknij OwlBot, a nastepnie
ikone Bluetooth w prawym gérnym rogu, aby otworzy¢ ekran wyszukiwania Bluetooth.

4. 7Zbliz telefon do robota (na odlegtosé do 10 cm): aplikacja potaczy sie automatycznie.
Liste urzadzen Bluetooth mozesz tez otworzyé ikong menu w lewym gérnym rogu i
wybra¢ ELEGOO BT16. Po potaczeniu z robotem ikona Bluetooth zmienia kolor z
czerwonego na brazowy.

5. Stuknij Rocker Control, aby otworzy¢ ekran sterowania.

Ekran sterowania oferuje (nazwy tak, jak wyswietla je aplikacja):

Rocker Control: joystick steruje robotem do przodu i do tytu oraz skreca nim w lewo i w
prawo.

Expression control mode: wybierz jedng z gotowych min po lewej stronie lub narysuj
wlasny wzor; stuknij OK, aby wyswietli¢ go na panelu przednim.

Line control mode: stuknij ikone startu, a nastepnie jeden punkt na ekranie i drugi punkt,
aby potaczy¢ je w linie; robot pojedzie w kierunku linii. Przed uzyciem obroé gltowe
robota w prawo, rownolegle do telefonu.

Light control mode: wybierz kolor na kole barw; diody RGB go wyswietla. - i + reguluja
jasnosc.

Sound control mode: graj na robocie dzwieki jak na pianinie.

Obstacle-avoidance, line-tracking i standby mode: tak samo jak przyciskiem Mode
(rozdzial 7).

Tracking sensor threshold: na czujnik silnie wplywa otoczenie. Jesli w trybie §ledzenia
linii robot zjezdza z trasy lub nie $Sledzi jej prawidtowo, lekko dostosuj prog czutosci.
Ustawienie fabryczne to 700.

Programowanie graficzne: w czeéci Program budujesz programy z blokéw: Motion
(ruch), Voice & Light (dzwiek i $wiatlo), Sensing (czujniki), Variable (zmienne),
Math (matematyka) i Control (przebieg programu). Wykonywane sa tylko bloki potaczone
z blokiem poczatkowym. Przycisk odtwarzania uruchamia program, przycisk pauzy go
zatrzymuje; mozesz zmienia¢ nazwy projektow, zapisywac je i wyswietlac¢ ich liste.
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9. Programowanie w Arduino IDE

Program robota jest juz wgrany, wiec wgrywacé program trzeba tylko wtedy, gdy zmienisz
kod. Samouczek ELEGOO wyjasnia, jak to zrobié¢ (rozdziat 11):

10.

Zacznij od pliku For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf lub
jego wersji dla komputeréw Mac. Uzywaj Arduino IDE w wersji 1.8.10 lub nowszej
i wybierz Tools > Board > Arduino Nano. W systemach Windows 10, Linux i
macOS sterownik nie jest potrzebny; dla Windows 7 ELEGOO udostepnia sterownik
USB na swojej stronie.

Przed wgrywaniem ustaw przetacznik B/U w pozycji U (wgrywanie i Bluetooth
korzystaja z tego samego portu szeregowego) i wlacz robota, w przeciwnym razie
wgrywanie moze si¢ nie powies¢. Po wgraniu ustaw przetacznik z powrotem w pozycji
B.

Plytka ma uktad sterownika silnikow TB6612 albo DRV8835 (sprawdz uktad na swojej
plytce). Uzyj folderu programu odpowiadajacego Twojemu uktadowi.

Program fabryczny znajduje sie w folderze 02 Manual & Main Code € APP/02 Main
Program. Jego kod prawie catkowicie wypelnia pamie¢ plytki; uwagi programistow
ELEGOO zalecaja dla niego Arduino IDE 1.8.10 i dotaczone biblioteki.

Jesli IDE zglasza No such file or directory, brakuje biblioteki: skopiuj foldery z 01
ReadMeFirst/CopyMeFirst do folderu libraries Twojego Arduino IDE (opisane w
ReadMeFirst 1.pdf).

Rozwigzywanie probleméw

Aplikacja nie znajduje robota lub nie moze sie z nim potaczyé (samodzielna kontrola
Bluetooth wedtug ELEGOO):

= LW

D.

Wytacz i ponownie wtacz robota, a nastepnie sprobuj potaczy¢ sie jeszcze raz.

Otworz w aplikacji liste urzadzen Bluetooth i wybierz robota recznie.

Zezwol aplikacji na dostep do lokalizacji; potrzebuje go funkcja Bluetooth telefonu.
Niektore telefony lacza si¢ z Bluetooth tylko przy wlaczonym GPS: wlacz GPS /
lokalizacje.

Catkowicie zamknij aplikacje i uruchom ja ponownie.

Sprawdz tez, czy przelacznik B/U jest w pozycji B.

Robot nie jedzie prosto: wylacz go, postaw nieruchomo na stabilnej powierzchni i wlacz
ponownie (rozdziat 7).

Sledzenie linii nie dziala dobrze: unikaj $wiatta slonecznego i silnego $wiatta i dostosuj
w aplikacji préog czutosci czujnika.
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11. Pelny samouczek

Kompletne materialy ELEGOO do zestawu sa bezptatnie dostepne na stronie pobierania
ELEGOO. Wybierz OwlBot Smart Robot Car Kit i pobierz samouczek:

https://www.elegoo.com/pages/download

Pakiet zawiera instrukcje (plakat) w formacie PDF, program fabryczny, aplikacje na
Androida, lekcje z przyktadowym kodem (od lekcji 0 do lekcji 8), karty katalogowe modutow
i odpowiedzi na czesto zadawane pytania. Lekcje sa w jezyku angielskim; instrukcja jest
dostepna po angielsku, niemiecku, hiszpansku, francusku, wlosku i japonsku, po polsku nie.

12. Producent

ELEGOO
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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ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Rovid hasznalati itmutatod

Ez az atmutaté az ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4 készletre vonatkozik, amelyet az
ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit néven forgalmaz.

1. A készletrol

Az ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit sajat keztileg Osszeszerelhetd robotkészlet:
kétkerekii robotauto (két motor és egy forgokerék), bagoly forméaju elejével. A vezérlgkartyat
az Arduino IDE-ben, Arduino Nano kartyaként lehet programozni. A robot vonalkdvetd
modullal, az akadalyok érzékelésére szolgalod ultrahangos érzékel6vel és LED-matrix modullal
rendelkezik, amely az el6lapon (Expression Panel) keresztiil arckifejezéseket jelenit meg. A
vezérlSkartyan ezenkiviil 6t RGB LED, egy hangjelz6 (ziimmer), egy GY-521 giroszképmodul
és egy Bluetooth-modul talalhato.

Az ELEGOO programja méar fel van toltve a robotra, igy az Osszeszerelés utan azonnal
miikodik: a Mode gomb a vonalkovetés, az akadalykeriilés és a készenléti mod kozott
valt, az ingyenes ELEGOQO Owl Robot alkalmazas pedig Bluetooth-on keresztiil vezérli a
robotot, és blokkalapu grafikus programozast kinal. Ha sajat programokat szeretne irni, az
ELEGOO oktatoanyaga leckéket tartalmaz az Arduino IDE-hez (irdnyvezérlés, vonalkovetés,
akadalykertilés, hang, fények, arckifejezések és utvonalvezérlés).

2. A készlet tartalma

A készlet az ELEGOO alkatrészlistaja szerint a kivetkezs alkatrészeket tartalmazza. Az aprod
alkatrészek szamozott tasakokba vannak csomagolva.

Alkatrész Db Alkatrész Db
Vezérlgkartya 1 Alvaz (karosszéria) 1
Akkumulatordoboz (litiumakkuval) 1 Motor 2
Kerék 2 Forgokerék 1
Vonalkdvets modul 1 Ultrahangos érzékels 1
LED-matrix modul 1 Elslap (Expression Panel) 1
RJ25 kabel 3 USB-kébel 1
M4x10+6 tavtarto oszlop (kiilss és 4 M4x12 csillagfeji csavar (1 tartalék) 11
bels6 menettel)
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Alkatrész Db Alkatrész Db

M2x6 csillagfeji csavar (1 tartalék)
M2,5 anya (1 tartalék)
Csillagesavarhizd

M2,5x25 csillagfejii csavar
M2,3x8 onmetsz6 csavar
M4 anya

N DN >
= Ot W

3. Biztonsag és 6vintézkedések

Az ELEGOO utmutatéja a kovetkezs ovintézkedéseket adja meg:

e Hasznélat el6tt toltse fel teljesen az akkumulétort. Ha az akkumulator lemeriil6ben van,
az 6t RGB LED pirosan villog. Az akkumulatort az USB-kabellel toltse (6. fejezet).

e Az OwlBot nem hasznalhaté olyan helyen, ahol napfény vagy erds fény van: az
infravords sugarzéas befolyasolja a vonalkévetd modul érzékelsit.

o Akadélykeriil6 modban minél vilagosabb szintiek az akadélyok, annal jobban keriili ki
6ket a robot.

e Bekapcsolaskor az OwlBotnak mozdulatlanul, stabil feliileten kell allnia. FEllenkez§
esetben a GY-521 giroszkopmodul pontatlan kezdeti értéket mér, és a robot nem fog
egyenesen haladni.

4. Osszeszerelés

A robotot az ELEGOO képes utmutatoja alapjan kell Osszeszerelni; ez egy nagy mérett
poszter, amely nyomtatva megtalalhaté a dobozban. Abrai minden lépést pontosan
bemutatnak; ez az utmutatdé nem helyettesitheti Sket, ezért tartsa kéznél a posztert, és
lépésrdl 1épésre kovesse.  Ugyanez az utmutaté PDF formatumban is megtalalhato az
ELEGOO letolthets oktatoanyagaban (11. fejezet).

A poszter szamozott részekre tagolodik: 1 alkatrészlista; 2 motorok; 3 akkumulatordoboz;
4 kerekek; 5 vonalkéveté modul; 6 LED-matrix modul; 7 ultrahangos érzékels; 8 tavtarto
oszlopok; 9 kabelezés; 10 bekotési rajz; 11 vezérl6kartya; 12 a kész robot (két tovabbi
Osszeszerelési valtozattal, amelyeket kiprobalhat); 13-15 vezérlkartya, kezelés, alkalmazas
és grafikus programozas; 16 6vintézkedések.

Minden lépés mutatja, mely alkatrészekre van sziikség, és melyik tasakban vannak (pl. Take
@ out from bag No. 1 — vegye ki az @O alkatrészt az 1. szamu tasakbol). Tudnivalok a
poszterrdl:

e ElGszor vezesse at az akkumulatordoboz vezetékeit a megfelels furatokon, és csak azutéan
szerelje fel a dobozt.

e Az ultrahangos érzékels az elSlap mogé keriil.

e ElGszor vezesse at mindkét RJ25 kabelt a robot fejében 1év6 nyilason, és csak azutan
szerelje fel a LED-métrix modult. Az egyik RJ25 kabelt csatlakoztassa a LED-méatrix
modulhoz, a masikat az ultrahangos érzékel6hoz.

e Az abranak megfelelGen vezesse at az Osszes vezetéket a megfelel6 nyilasokon.

e Bekotés: a vonalkéveté modul az 1-es csatlakozoba, a LED-matrix modul a 3-asba
keriil; az ultrahangos érzékeld az 1-4. csatlakozok barmelyikébe kothetd. A bal motort
az M1, a jobb motort az M2, az akkumulatordobozt a Battery csatlakozoba kosse.

Ha nehéznek talalja az Osszeszerelést, nézze meg az Osszeszerelési videét az ELEGOO
weboldaléan vagy YouTube-csatornajan (https://www.youtube.com/elegooofficial/).
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5. Vezérl6kartya

= B 7 D
Reset B/ U OFF ON Battery | Mode
S [ g2 [ T Q. —
i\\ L A T / &
Feliilnézet: 1-4. csatlakozo A kezelGszervek oldala (a feliratok a nyomtatott formaban)

Felirat Funkcié
Reset Reset gomb.
B/U Bluetooth / programfeltoltés kapesoldo. B = Bluetooth (az alkalmazashoz), U

= programfeltoltés.
5 USB toltéesatlakozo. Toltés kdzben a mellette 1évé LED sargan vilagit, teljes

feltoltés utan zoldre valt.
OFF ON Fékapcsolo.
Battery Akkumulatorcsatlakozo.
Mode Uzemmodvalté gomb (7. fejezet).
M1 / M2 Bal motor / jobb motor.
S1 /S2 Szervocsatlakozok (szervo nem tartozék).
1. csatlakozo Vonalkévet§ modul.
2. csatlakoz6 Ultrahangos érzékeld.
3. csatlakozo LED-métrix modul.
4. csatlakozo Tartalék bévitéshez.
USB USB-port programok feltoltéséhez.
Epitskocka- Ide épitSkockak rogzitheték, hogy a robotot sajat formakkal bévitse
rogzitési pontok (épitskocka nem tartozék).

6. Akkumulator és toltés

Az akkumulatordoboz litiumakkut tartalmaz. To6ltése a robotban torténik: csatlakoztassa
a mellékelt USB-kabelt a vezérlokartya USB toltGesatlakozojahoz (4 ). Toltés kozben a
csatlakozo melletti LED sargan vilagit, teljes feltoltés utan zoldre valt. Hasznalat elGtt toltse
fel teljesen az akkumulatort. Ha az akkumulator lemeriil6ben van, az 6t RGB LED pirosan
villog.

7. Bekapcsolas és lizemmobdok

Helyezze a robotot stabil feliiletre, és kapcsolja be a vezérlgkartya OFF ON kapcsolojaval;
indulas kozben ne mozditsa el. Az 6t RGB LED futéfényként egymas utan felvillan, és
megszolal az indité dallam. A Mode gomb minden megnyomasa a kévetkezd tizemmodot
valasztja ki:
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1. megnyomas: vonalkoveté moéd. Az RGB LED-ek zdlden vilagitanak, az elGlapon
megjelenik egy arckifejezés. Az OwlBot a fekete palyat koveti; amikor a vonalkdvets
modul érzékeli a fekete vonalat, az elGlapon maésik arckifejezés jelenik meg. Ha felemeli
az OwlBotot, a kerekek leallnak.

2. megnyomas: akadalykeriil6 méd. Az RGB LED-ek sargan vilagitanak, az el6lapon
megjelenik egy arckifejezés, és az OwlBot egyenesen elére halad. Ha 25 cm-en beliil
akadaly van, az el6lapon masik arckifejezés jelenik meg, az OwlBot kikeriili az akadalyt,
és szabad utat keres a tovabbhaladashoz.

3. megnyomas: készenléti moéd. Az elSlapon egymaés utan megjelenik a 8 alapértelmezett
arckifejezés.

8. Vezérlés az alkalmazassal

1. Telepitse az ELEGOO Owl Robot alkalmazast az App Store-bdl vagy a Google
Playrsl. (Androidos telepitéfajl az ELEGOO letoltési oldalan is talalhato; az ELEGOO
a 32 bites csomagot ajanlja, amely 64 bites Androidon is miikodik.)

2. Allitsa a vezérlékartya B /U kapcsolojat B allasba.

3. Nyissa meg az alkalmazést, és kapcsolja be a telefonon a helymeghatéarozast (GPS).
Koppintson az OwlBot elemre, majd a jobb fels§ sarokban 1év6é Bluetooth ikonra;
megnyilik a Bluetooth-keresés képernydje.

4. Tartsa a telefont a robot kozelébe (10 cm-en beliil): az alkalmazas automatikusan
csatlakozik. A Bluetooth-eszkozok listdjat a bal fels6 sarokban lévé meniiikonnal
is megnyithatja, és kivalaszthatja az ELEGOQO BT16 eszkozt. Amikor a robot
csatlakozott, a Bluetooth ikon pirosrél barnara valt.

5. Koppintson a Rocker Control elemre a vezérl§képernyd megnyitasihoz.

A vezérlképernyd funkcioi (az alkalmazasban lathato elnevezésekkel):

Rocker Control: a joystickkal el6re és hatra vezetheti, valamint balra és jobbra fordithatja
a robotot.

Expression control mode: vilasszon a bal oldali el6re beéllitott arckifejezések koziil, vagy
rajzoljon sajat mintat; az OK gombbal megjeleniti az elGlapon.

Line control mode: koppintson az inditas ikonra, majd a képernyd egyik pontjara és egy
maésik pontra, hogy vonalla kosse 0ssze 6ket; a robot a vonal iranyadban halad. Hasznalat
elstt forditsa a robot fejét jobbra, a telefonnal parhuzamosan.

Light control mode: valasszon szint a szinkoron; az RGB LED-ek ezt a szint mutatjak. A
- és + gombbal a fényerd allithato.

Sound control mode: zongorahoz hasonléan hangokat jatszhat a robottal.

Obstacle-avoidance, line-tracking és standby mode: ugyanaz, mint a Mode gombbal
(7. fejezet).

Tracking sensor threshold: az érzékel6t erésen befolyésolja a kornyezet. Ha a robot
vonalkoveté modban letér a palyarol, vagy nem koveti megfelelGen, allitson kissé az
érzékeld kiiszobértékén. A gyari érték 700.

Grafikus programozas: a Program részben blokkokbol allithat Ossze programokat:
Motion (mozgas), Voice & Light (hang és fény), Sensing (érzékelsk), Variable (valtozok),
Math (matematika) és Control (programfolyamat). Csak a kezdéblokkhoz kapcsolt blokkok
futnak le. A lejatszés gomb elinditja, a sziinet gomb leallitja a programot; a projekteket
atnevezheti, mentheti és listazhatja.
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9. Programozas az Arduino IDE-ben

A robot programja mar fel van toltve, ezért programot csak akkor kell feltélteni, ha modositja
a kodot. Ennek modjat az ELEGOO oktatoanyaga ismerteti (11. fejezet):

10.

Kezdje a For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf fajllal vagy
annak Mac-es valtozataval. Az Arduino IDE 1.8.10-es vagy tjabb verzidjat hasznélja,
és valassza a Tools > Board > Arduino Nano lehetéséget. Windows 10, Linux és
macOS alatt nincs sziikség illesztGprogramra; Windows 7-hez az ELEGOO a weboldalan
kinal USB-illeszt6programot.

Feltoltes elstt allitsa a B /U kapcsolot U allasba (a feltoltés és a Bluetooth ugyanazt a
soros portot hasznélja), és kapcsolja be a robotot, kiilonben a feltoltés sikertelen lehet.
Feltoltés utan allitsa vissza a kapcsolot B allasba.

A kartyan TB6612 vagy DRV8835 tipusi motorvezérls chip van (nézze meg a sajat
kartyajan). Az On chipjének megfelels programmappat hasznalja.

A gyari program a 02 Manual €& Main Code € APP/02 Main Program mappéaban
megjegyzései ehhez az Arduino IDE 1.8.10-es verziojat és a mellékelt konyvtarakat
ajanljak.

Ha az IDE a No such file or directory hibat jelzi, hidnyzik egy konyvtar: maésolja
a 01 ReadMeFirst/CopyMeFirst mappaban 1évé mappékat az Arduino IDE libraries
mappajaba (leiras: ReadMeFirst 1.pdf).

Hibaelharitas

Az alkalmazas nem talalja a robotot, vagy nem tud csatlakozni hozza (az ELEGOO
Bluetooth-ellenérzése szerint):

1.

Kapcsolja ki, majd Gjra be a robotot, és probaljon ismét csatlakozni.

2. Nyissa meg az alkalmazasban a Bluetooth-eszkozok listajat, és vélassza ki kézzel a

d.

robotot.

Engedélyezze az alkalmazasnak a helyhozzaférést; erre a telefon Bluetooth-funkci6janak
van sziiksége.

Egyes telefonok csak bekapcsolt GPS mellett csatlakoznak Bluetooth-on: kapcsolja be
a GPS-t / helymeghatarozast.

Zarja be teljesen az alkalmazast, majd inditsa tujra.

Ellendrizze azt is, hogy a B /U kapcsolé B allasban van-e.

A robot nem halad egyenesen: kapcsolja ki, helyezze mozdulatlanul stabil feliiletre, majd
kapcsolja be ujra (7. fejezet).

A vonalkovetés nem miikodik jol: keriilje a napfényt és az erés fényt, és allitsa be az
alkalmazasban az érzékels kiiszobértékét.
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11. A teljes oktatbéanyag

Az ELEGOQO teljes anyaga a készlethez ingyenesen letolthets az ELEGOO letoltési oldalarol.
Vilassza ki az OwlBot Smart Robot Car Kit terméket, és toltse le az oktatdanyagot:

https://www.elegoo.com/pages/download

A csomag tartalmazza az ttmutatot (a posztert) PDF formatumban, a gyéari programot,
az androidos alkalmazast, a leckéket mintakoddal (0-8. lecke), a modulok adatlapjait és a
gyakori kérdéseket. A leckék angol nyelviek; az ttmutatd angol, német, spanyol, francia,
olasz és japan nyelven érheté el, magyarul nem.

12. Gyarto

ELEGOO
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

ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Ghid de pornire rapida

Acest ghid se aplica setului ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, vandut de ELEGOO
sub numele OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. Despre set

ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit este un set de robot pe care il asamblati singur: o
masinutd cu doud roti (doud motoare si o roata pivotantd), cu partea din fatd in forma de
bufnita. Placa de comanda se programeaza in Arduino IDE ca placad Arduino Nano. Robotul
are un modul de urmarire a liniei, un senzor cu ultrasunete pentru detectarea obstacolelor si
un modul matrice LED care afiseaza expresii faciale prin panoul frontal (Expression Panel).
Pe placa de comanda se mai afla cinci LED-uri RGB, un buzzer, un modul giroscop GY-521
si un modul Bluetooth.

Programul ELEGOO este deja incarcat in robot, astfel incat acesta functioneaza imediat
dupa asamblare: butonul Mode comuta intre urmarirea liniei, evitarea obstacolelor si modul
de asteptare, iar aplicatia gratuita ELEGOO Owl Robot comanda robotul prin Bluetooth
si oferd programare grafica cu blocuri. Daca doriti sa va scrieti propriile programe, tutorialul
ELEGOO contine lectii pentru Arduino IDE (controlul directiei, urmaérirea liniei, evitarea
obstacolelor, sunet, lumini, expresii si controlul traiectoriei).

2. Continutul pachetului

Setul contine urmatoarele piese, conform listei de piese ELEGOQ. Piesele mici sunt ambalate
in pungi numerotate.

Piesa Buc. Piesa Buc.
Placd de comanda 1 Sasiu (caroserie) 1
Cutie de baterie (cu acumulator cu litiu) 1 Motor 2
Roata 2 Roatéd pivotanta 1
Modul de urmarire a liniei 1 Senzor cu ultrasunete 1
Modul matrice LED 1 Panou frontal (Expression Panel) 1
Cablu RJ25 3 Cablu USB 1
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Piesa Buc. Piesa Buc.

Distantier M4x10+6 (filet exterior si 4 Surub cu cap in cruce M4x12 (1 de 11

interior) rezerva)

Surub cu cap in cruce M2,5x25 4 Surub cu cap in cruce M2x6 (1 de 3
rezerva)

Surub autofiletant M2,3x8 2 Piulita M2,5 (1 de rezerva)

Piulita M4 2 Surubelnita in cruce 1

3. Siguranta si precautii
Manualul ELEGOO indica urmatoarele precautii:

° incérca‘pi complet acumulatorul inainte de utilizare. Cand acumulatorul este descarcat,
cele cinci LED-uri RGB clipesc rosu.  Incidrcati acumulatorul cu cablul USB
(sectiunea 6).

e OwlBot nu poate fi folosit in locuri cu lumina solara sau lumina puternica: radiatia
infrarosie afecteaza senzorii modulului de urmarire a liniei.

e In modul de evitare a obstacolelor: cu cat culoarea obstacolelor este mai deschisa, cu
atat robotul le evita mai bine.

e La pornire, OwlBot trebuie sa stea nemiscat pe o suprafata stabila. Altfel modulul
giroscop GY-521 méasoara o valoare initiala inexacta, iar robotul nu va merge drept.

4. Asamblare

Robotul se asambleaza dupa manualul ilustrat ELEGOO, un poster mare, tiparit si inclus
in cutie. Imaginile sale arata exact fiecare pas; acest ghid nu le poate inlocui, asa ca tineti
posterul la indemana si urmati-1 pas cu pas. Acelasi manual este inclus si ca PDF in tutorialul
ELEGOO care se poate descirca (sectiunea 11).

Posterul este impartit in sectiuni numerotate: 1 lista de piese; 2 motoarele; 3 cutia bateriei;
4 rotile; 5 modulul de urmarire a liniei; 6 modulul matrice LED; 7 senzorul cu ultrasunete;
8 distantierele; 9 cablarea; 10 schema de conectare; 11 placa de comanda; 12 robotul finalizat
(cu incd doud variante de asamblare pe care le puteti incerca); 13-15 placa de comanda,
utilizarea, aplicatia si programarea grafica; 16 precautii.

Fiecare pas aratd de ce piese aveti nevoie si in ce punga se afla (de exemplu Take @ out from
bag No. 1 — scoateti piesa @ din punga nr. 1). Indicatii de pe poster:

e Treceti mai intai firele cutiei bateriei prin orificiile corespunzatoare, apoi montati cutia.

e Senzorul cu ultrasunete se monteaza in spatele panoului frontal.

e Treceti mai intai ambele cabluri RJ25 prin orificiul din capul robotului, apoi montati
modulul matrice LED. Conectati un cablu RJ25 la modulul matrice LED si celalalt la
senzorul cu ultrasunete.

e Treceti toate firele prin orificiile corespunzatoare, asa cum aratd imaginea.

e Conectare: modulul de urmarire a liniei la interfata 1, modulul matrice LED la
interfata 3; senzorul cu ultrasunete poate fi conectat la oricare dintre interfetele 1-
4. Motorul stang la M1, motorul drept la M2, cutia bateriei la Battery.

Daca asamblarea vi se pare dificila, urmariti videoclipul de asamblare pe site-ul ELEGOO
sau pe canalul sdu YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).
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5. Placa de comanda

Reset ’ OFF ON Battery Mode

— [—Bmﬂ?m\ N
MY L 2 U

Vedere de sus: interfetele 1-4 Partea cu elementele de comand4 (inscriptii ca pe placi)

Inscriptie Functie

Reset Buton de resetare.

B/U Comutator Bluetooth / incircare program. B = Bluetooth (pentru aplicatie),
U = incarcarea programului.

5 Port USB de incircare. In timpul incircarii, LED-ul de langs el lumineazi
galben, iar cand acumulatorul este complet incarcat devine verde.

OFF ON Intrerupator de alimentare.

Battery Conector pentru acumulator.

Mode Buton de schimbare a modului (sectiunea 7).

M1 / M2 Motorul stang / motorul drept.

S1 /S2 Conectori pentru servomotor (servomotorul nu este inclus).

Interfata 1 Modulul de urmarire a liniei.

Interfata 2 Senzorul cu ultrasunete.

Interfata 3 Modulul matrice LED.

Interfata 4 Rezerva pentru extindere.

USB Port USB pentru incarcarea programelor.

Puncte pentru Aici se pot fixa caramizi de constructie, pentru a extinde robotul cu forme

caramizi de proprii (caramizile nu sunt incluse).

constructie

6. Acumulatorul si incarcarea

Cutia bateriei contine un acumulator cu litiu. Acesta se incarca in robot: conectati cablul
USB furnizat la portul USB de incércare de pe placa de comanda ( # ). In timpul incarcarii,
LED-ul de langa port lumineaza galben, iar cand acumulatorul este complet incarcat devine
verde. Tncérca‘gi complet acumulatorul inainte de utilizare. Cand acumulatorul este descarcat,
cele cinci LED-uri RGB clipesc rosu.

7. Pornirea si modurile de functionare

Asezati robotul pe o suprafata stabila si porniti-l cu intrerupatorul OFF ON de pe placa
de comanda; nu il miscati in timpul pornirii. Cele cinci LED-uri RGB se aprind pe rand, ca
o lumina care alearga, si se aude o melodie de pornire. Fiecare apasare a butonului Mode
selecteaza modul urmator:
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Prima apasare: modul de urmarire a liniei. LED-urile RGB lumineaza verde, iar pa-
noul frontal afiseazd o expresie. OwlBot urmeaza traseul negru; cand modulul de
urmarire a liniei detecteaza linia neagra, panoul afiseaza o alta expresie. Cand ridicati
OwlBot, rotile se opresc.

A doua apasare: modul de evitare a obstacolelor. LED-urile RGB lumineaza galben,
panoul afiseaza o expresie, iar OwlBot merge drept inainte. Cand un obstacol este la
mai putin de 25 cm, panoul afiseaza o alta expresie, iar OwlBot ocoleste obstacolul si
cauta un drum liber pentru a continua.

A treia apasare: modul de asteptare. Panoul afiseaza pe rand cele 8 expresii implicite.

8. Comanda prin aplicatie

1. Instalati aplicatia ELEGOO Owl Robot din App Store sau Google Play. (Un fisier
de instalare pentru Android se afla si pe pagina de descarcari ELEGOO; ELEGOO
recomandd pachetul pe 32 de biti, care functioneaza si pe Android pe 64 de biti.)

2. Puneti comutatorul B/U de pe placa de comanda in pozitia B.

3. Deschideti aplicatia si activati localizarea (GPS) pe telefon. Atingeti OwlBot, apoi
pictograma Bluetooth din dreapta sus pentru a deschide ecranul de cautare Bluetooth.

4. Tineti telefonul aproape de robot (la cel mult 10 cm): aplicatia se conecteazd automat.
Puteti deschide lista dispozitivelor Bluetooth si cu pictograma de meniu din stanga
sus si selecta ELEGOO BT16. Dupa conectarea robotului, pictograma Bluetooth isi
schimba culoarea din rosu in maro.

5. Atingeti Rocker Control pentru a deschide ecranul de comanda.

Ecranul de comanda oferd (denumiri asa cum le afiseaza aplicatia):

Rocker Control: joystickul deplaseaza robotul inainte si inapoi si il intoarce la stanga si la
dreapta.

Expression control mode: alegeti una dintre expresiile presetate din stanga sau desenati
propriul model; atingeti OK pentru a-1 afisa pe panoul frontal.

Line control mode: atingeti pictograma de pornire, apoi un punct de pe ecran si un alt
punct pentru a le uni intr-o linie; robotul merge in directia liniei. Inainte de utilizare,
intoarceti capul robotului spre dreapta, paralel cu telefonul.

Light control mode: alegeti o culoare pe cercul de culori; LED-urile RGB o afiseaza. - si
+ regleaza luminozitatea.

Sound control mode: cantati note pe robot ca la pian.

Obstacle-avoidance, line-tracking si standby mode: la fel ca prin butonul Mode
(sectiunea 7).

Tracking sensor threshold: senzorul este puternic influentat de mediul inconjurator.
Daca in modul de urmarire a liniei robotul iese de pe traseu sau nu il urmeaza corect,
reglati usor pragul senzorului. Valoarea din fabrica este 700.

Programare grafica: in Program construiti programe din blocuri: Motion (miscare),
Voice & Light (sunet si lumind), Sensing (senzori), Variable (variabile), Math
(matematica) si Control (fluxul programului). Se executd doar blocurile conectate la blocul
de inceput. Butonul de redare porneste programul, butonul de pauza il opreste; puteti
redenumi, salva si lista proiectele.
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9. Programarea in Arduino IDE

Programul robotului este deja incarcat, asa ca trebuie sa incarcati un program doar daca
modificati codul. Tutorialul ELEGOO explica modul de lucru (sectiunea 11):

10.

incepe‘gi cu fisierul For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf
sau cu versiunea pentru Mac. Folositi Arduino IDE versiunea 1.8.10 sau mai noua si
selectati Tools > Board > Arduino Nano. Pe Windows 10, Linux si macOS nu
este necesar niciun driver; pentru Windows 7, ELEGOOQO oferd un driver USB pe site-ul
sau.

Inainte de incircare, puneti comutatorul B/U in pozitia U (incircarea si Bluetooth
folosesc acelasi port serial) si porniti robotul; altfel incarcarea poate esua. Dupa
incarcare, readuceti comutatorul in pozitia B.

Placa are fie cipul de comanda a motoarelor TB6612, fie DRV8835 (uitati-va la cipul
de pe placa dumneavoastra). Folositi folderul de program care corespunde cipului
dumneavoastra.

Programul din fabricd se afla in folderul 02 Manual & Main Code & APP/02 Main
Program. Codul sau ocupa aproape toatd memoria placii; notele dezvoltatorilor
ELEGOO recomanda pentru el Arduino IDE 1.8.10 si bibliotecile furnizate.

Daca IDE-ul raporteaza No such file or directory, lipseste o biblioteca: copiati folderele
din 01 ReadMeFirst/CopyMeFirst in folderul libraries al Arduino IDE (descris in
ReadMeFirst 1.pdf).

Depanare

Aplicatia nu gaseste robotul sau nu se poate conecta (verificarea Bluetooth
recomandata de ELEGOO):

= LW

D.

Opriti si reporniti robotul, apoi incercati din nou conectarea.

Deschideti lista dispozitivelor Bluetooth din aplicatie si selectati manual robotul.
Permiteti aplicatiei accesul la locatie; functia Bluetooth a telefonului are nevoie de el.
Unele telefoane se conecteaza prin Bluetooth doar cu GPS-ul pornit: activati GPS-ul
/ localizarea.

Inchideti complet aplicatia si porniti-o din nou.

Verificati si daca comutatorul B/U este in pozitia B.

Robotul nu merge drept: opriti-1, asezati-1 nemiscat pe o suprafata stabila si porniti-1 din
nou (sectiunea 7).

Urmarirea liniei nu functioneaza bine: evitati lumina solard si lumina puternica si
reglati in aplicatie pragul senzorului.
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11. Tutorialul complet

Materialele complete ELEGOO pentru acest set sunt disponibile gratuit pe pagina de
descarcari ELEGOO. Selectati OwlBot Smart Robot Car Kit si descarcati tutorialul:

https://www.elegoo.com/pages/download

Pachetul contine manualul (posterul) in format PDF, programul din fabrica, aplicatia pentru
Android, lectiile cu cod exemplu (de la lectia 0 la lectia 8), fisele tehnice ale modulelor si
intrebarile frecvente. Lectiile sunt in limba engleza; manualul este disponibil in engleza,
germana, spaniola, franceza, italiana si japoneza, nu si in romana.

12. Producator

ELEGOO
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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Navodila za uporabo

ELEGOO OwlBot
Smart Robot Car Kit

Kratka navodila za uporabo

Ta navodila veljajo za komplet ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, ki ga ELEGOO
prodaja pod imenom OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. O kompletu

ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit je komplet za robota, ki ga sestavite sami: dvokolesni
avtomobil¢ek (dva motorja in vrtljivo kolesce) s sprednjim delom v obliki sove. Krmilno plosco
programirate v okolju Arduino IDE kot plos¢o Arduino Nano. Robot ima modul za sledenje
¢rti, ultrazvoéni senzor za zaznavanje ovir in modul matrike LED, ki skozi sprednjo plos¢o
(Expression Panel) prikazuje obrazne izraze. Na krmilni plosci so Se pet RGB LED, brencag,
ziroskopski modul GY-521 in modul Bluetooth.

Program ELEGOO je v robota Ze nalozen, zato deluje takoj po sestavljanju: tipka Mode
preklaplja med sledenjem ¢rti, izogibanjem oviram in stanjem pripravljenosti, brezplac¢na
aplikacija ELEGOO Owl Robot pa robota upravlja prek Bluetootha in omogoc¢a graficno
programiranje z bloki. Ce zelite pisati lastne programe, vsebuje vadnica ELEGOO lekcije za
Arduino IDE (krmiljenje smeri, sledenje ¢rti, izogibanje oviram, zvok, lué¢i, izrazi in krmiljenje
poti).

2. Vsebina kompleta

Komplet vsebuje naslednje dele po seznamu delov ELEGOO. Drobni deli so pakirani v
ostevilcene vrecke.

Del Kos Del Kos
Krmilna plosca 1 Podvozje (karoserija) 1
Baterijsko ohigje (z litijevim 1 Motor 2
akumulatorjem)

Kolo 2 Vrtljivo kolesce 1
Modul za sledenje ¢rti 1 Ultrazvoc¢ni senzor 1
Modul matrike LED 1 Sprednja plos¢a (Expression Panel) 1
Kabel RJ25 3 Kabel USB 1
Distan¢nik M4x10-+6 (zunanji in 4 Vijak s krizno glavo M4x12 (1 rezervni) 11

notranji navoj)
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Del Kos Del Kos

Vijak s krizno glavo M2,5x25
Samorezni vijak M2,3x8
Matica M4

Vijak s krizno glavo M2x6 (1 rezervni)
Matica M2,5 (1 rezervna)
Krizni izvija¢

N DN >
= Ot W

3. Varnost in previdnostni ukrepi

Navodila ELEGOO navajajo naslednje previdnostne ukrepe:

e Pred uporabo akumulator povsem napolnite. Ko je akumulator prazen, pet RGB LED
utripa rdece. Akumulator polnite s kablom USB (razdelek 6).

e OwlBota ni mogoce uporabljati na mestih s soncno ali moc¢no svetlobo: infrardece
sevanje vpliva na senzorje modula za sledenje Crti.

e V nacinu izogibanja oviram velja: svetlejsa kot je barva ovir, bolje se jim robot izogne.

e Ob vklopu mora OwlBot mirno stati na stabilni podlagi. Sicer Ziroskopski modul GY-
521 izmeri neto¢no zacetno vrednost in robot ne bo vozil naravnost.

4. Sestavljanje

Robota sestavite po slikovnih navodilih ELEGOOQO, velikem plakatu, ki je natisnjen in prilozen
v skatli. Njegove slike natanc¢no prikazujejo vsak korak; ta navodila jih ne morejo nadomestiti,
zato imejte plakat pri roki in mu sledite korak za korakom. Ista navodila so kot PDF tudi
del vadnice ELEGOO za prenos (razdelek 11).

Plakat je razdeljen na oStevil¢ene razdelke: 1 seznam delov; 2 motorja; 3 baterijsko ohisje;
4 kolesi; 5 modul za sledenje ¢rti; 6 modul matrike LED; 7 ultrazvocni senzor; 8 distancniki;
9 ozifenje; 10 shema vezave; 11 krmilna plosca; 12 sestavljeni robot (z dvema drugima
nacinoma sestave, ki ju lahko preizkusite); 13-15 krmilna plos¢a, upravljanje, aplikacija in
grafi¢no programiranje; 16 previdnostni ukrepi.

Vsak korak prikazuje, katere dele potrebujete in v kateri vrecki so (npr. Take @ out from bag
No. 1 — vzemite del @ iz vrecke §t. 1). Napotki s plakata:

e Najprej napeljite Zice baterijskega ohiSja skozi ustrezne odprtine, Sele nato ohiSje
namestite.

e Ultrazvocni senzor se namesti za sprednjo plosco.

e Najprej napeljite oba kabla RJ25 skozi odprtino v glavi robota, Sele nato namestite
modul matrike LED. En kabel RJ25 priklju¢ite na modul matrike LED, drugega na
ultrazvoé¢ni senzor.

e Vse zice napeljite skozi ustrezne odprtine, kot prikazuje slika.

e Vezava: modul za sledenje ¢rti na vmesnik 1, modul matrike LED na vmesnik 3;
ultrazvo¢ni senzor lahko priklju¢ite na katerikoli vmesnik 1-4. Levi motor na M1,
desni motor na M2, baterijsko ohisje na Battery.

Ce se vam zdi sestavljanje tezavno, si oglejte videoposnetek sestavljanja na spletnem mestu
ELEGOO ali na njegovem kanalu YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).
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5. Krmilna plosca

Reset OFF ON Battery

Pogled od zgoraj: vmesniki i\\ TT 1 77 ST T % &

1-4 Stran s krmilnimi elementi (napisi, kot so natisnjeni)

Napis Funkcija

Reset Tipka za ponastavitev.

B/U Stikalo Bluetooth / nalaganje programa. B = Bluetooth (za aplikacijo), U =
nalaganje programa.

5 Vrata USB za polnjenje. Med polnjenjem LED poleg njih sveti rumeno, ko je
akumulator poln, zeleno.

OFF ON Stikalo za vklop.

Battery Prikljucek za akumulator.

Mode Tipka za preklop nac¢ina (razdelek 7).

M1 / M2 Levi motor / desni motor.

S1/S2 Prikljucka za servomotor (servomotor ni prilozen).

Vmesnik 1 Modul za sledenje ¢rti.

Vmesnik 2 Ultrazvoé¢ni senzor.

Vmesnik 3 Modul matrike LED.

Vmesnik 4 Rezerva za razsiritev.

USB Vrata USB za nalaganje programov.

Tocke za gradnike  Sem lahko pritrdite gradnike in robota razsirite z lastnimi oblikami (gradniki
niso prilozeni).

6. Akumulator in polnjenje

Baterijsko ohigje vsebuje litijev akumulator. Polnise v robotu: prilozeni kabel USB prikljucite
na vrata USB za polnjenje na krmilni ploséi ( # ). Med polnjenjem LED poleg vrat sveti
rumeno, ko je akumulator poln, zeleno. Pred uporabo akumulator povsem napolnite. Ko je
akumulator prazen, pet RGB LED utripa rdece.

7. Vklop in nacini delovanja

Postavite robota na stabilno podlago in ga vklopite s stikalom OFF ON na krmilni plos¢i;
med zagonom ga ne premikajte. Pet RGB LED zasveti zaporedoma kot tekoca lu¢ in zaigra
zagonska melodija. Vsak pritisk tipke Mode izbere naslednji nacin:

1. pritisk: nacin sledenja ¢rti. RGB LED svetijo zeleno, sprednja plosc¢a prikaze izraz.
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OwlBot sledi ¢érni progi; ko modul za sledenje ¢rti zazna ¢rno ¢rto, plosca prikaze drug
izraz. Ko OwlBota dvignete, se kolesi ustavita.

2. pritisk: nacin izogibanja oviram. RGB LED svetijo rumeno, plosca prikaze izraz in
OwlBot vozi naravnost. Ko je ovira blizje kot 25 cm, plosca prikaze drug izraz, OwlBot
se oviri izogne in poisce prosto pot za nadaljevanje.

3. pritisk: stanje pripravljenosti. Plosca zaporedoma prikazuje 8 privzetih izrazov.

8. Upravljanje z aplikacijo

1. Namestite aplikacijo ELEGOO Owl Robot iz trgovine App Store ali Google Play.
(Namestitvena datoteka za Android je tudi na strani za prenose ELEGOO; ELEGOO
priporo¢a 32-bitni paket, ki deluje tudi v 64-bitnem Androidu.)

2. Stikalo B/U na krmilni plos¢i nastavite na B.

3. Odprite aplikacijo in v telefonu vklopite lokacijo (GPS). Tapnite OwlBot, nato ikono
Bluetooth zgoraj desno, da odprete zaslon za iskanje Bluetooth.

4. Telefon priblizajte robotu (na najve¢ 10 cm): aplikacija se poveze samodejno. Seznam
naprav Bluetooth lahko odprete tudi z ikono menija zgoraj levo in izberete ELEGOOQO
BT16. Ko je robot povezan, ikona Bluetooth spremeni barvo iz rdece v rjavo.

5. Tapnite Rocker Control, da odprete zaslon za upravljanje.

Zaslon za upravljanje ponuja (imena, kot jih prikazuje aplikacija):

Rocker Control: z igralno palico upravljate robota naprej in nazaj ter ga obracate levo in
desno.

Expression control mode: izberite enega od prednastavljenih izrazov na levi ali narisite
svoj vzorec; s tapom na OK ga prikazete na sprednji ploSéi.

Line control mode: tapnite ikono za zacetek, nato tocko na zaslonu in Se eno tocko, da ju
povezete v Crto; robot vozi v smeri ¢rte. Pred uporabo obrnite glavo robota v desno,
vzporedno s telefonom.

Light control mode: na barvnem krogu izberite barvo; RGB LED jo prikazejo. - in +
nastavljata svetlost.

Sound control mode: na robotu igrajte tone kot na klavir.

Obstacle-avoidance, line-tracking in standby mode: enako kot s tipko Mode (razde-
lek 7).

Tracking sensor threshold: na senzor mo¢no vpliva okolica. Ce robot v na¢inu sledenja
¢rti zapusca progo ali ji ne sledi pravilno, rahlo prilagodite prag senzorja. Tovarniska
nastavitev je 700.

Grafiéno programiranje: v razdelku Program sestavljate programe iz blokov: Motion
(gibanje), Voice & Light (zvok in svetloba), Sensing (senzorji), Variable (spremenljivke),
Math (matematika) in Control (potek programa). Izvedejo se samo bloki, povezani z
zacetnim blokom. Tipka za predvajanje zazene program, tipka za premor ga ustavi; projekte
lahko preimenujete, shranite in prikazete njihov seznam.

9. Programiranje v okolju Arduino IDE

Program robota je Ze naloZen, zato morate program nalagati samo, ¢e spremenite kodo. Kako
to storite, pojasnjuje vadnica ELEGOO (razdelek 11):
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10.

Zacnite z datoteko For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf ali
njeno razli¢ico za Mac. Uporabite Arduino IDE razlicice 1.8.10 ali novejSe in izberite
Tools > Board > Arduino Nano. V sistemih Windows 10, Linux in macOS gonilnik
ni potreben; za Windows 7 ELEGOO ponuja gonilnik USB na svojem spletnem mestu.
Pred nalaganjem nastavite stikalo B/U na U (nalaganje in Bluetooth uporabljata ista
serijska vrata) in vklopite robota, sicer nalaganje morda ne bo uspelo. Po nalaganju
stikalo nastavite nazaj na B.

Plos¢a ima ¢ip za krmiljenje motorjev TB6612 ali DRV8835 (poglejte ¢ip na svoji
plosci). Uporabite mapo programa, ki ustreza vasemu ¢ipu.

Tovarniski program je v mapi 02 Manual € Main Code & APP/02 Main Program.
Njegova koda skoraj zapolni pomnilnik plosc¢e; opombe razvijalcev ELEGOO zanj
priporoc¢ajo Arduino IDE 1.8.10 in prilozene knjiznice.

Ce IDE javi No such file or directory, manjka knjiznica: mape iz 01 ReadMe-
First/CopyMeFirst kopirajte v mapo libraries svojega Arduino IDE (opisano v
ReadMeFirst 1.pdf).

Odpravljanje tezav

Aplikacija ne najde robota ali se ne more povezati (preverjanje Bluetootha po
navodilih ELEGOO):

W=

d.

Robota izklopite in znova vklopite ter se poskusite znova povezati.

V aplikaciji odprite seznam naprav Bluetooth in robota izberite ro¢no.

Aplikaciji dovolite dostop do lokacije; potrebuje ga funkcija Bluetooth v telefonu.
Nekateri telefoni se z Bluetoothom povezejo samo z vklopljenim GPS: vklopite GPS /
lokacijo.

Aplikacijo povsem zaprite in jo znova zaZenite.

Preverite tudi, ali je stikalo B/U nastavljeno na B.

Robot ne vozi naravnost: izklopite ga, postavite ga mirno na stabilno podlago in ga znova
vklopite (razdelek 7).

Sledenje ¢rti ne deluje dobro: izogibajte se son¢ni in moc¢ni svetlobi ter v aplikaciji
prilagodite prag senzorja.
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11. Celotna vadnica

Celotno gradivo ELEGOOQO za komplet je brezpla¢no na voljo na strani za prenose ELEGOO.
Izberite OwlBot Smart Robot Car Kit in prenesite vadnico:

https://www.elegoo.com/pages/download

Paket vsebuje navodila (plakat) v obliki PDF, tovarniski program, aplikacijo za Android,
lekcije s primeri kode (od lekcije 0 do lekcije 8), podatkovne liste modulov in pogosta
vprasanja. Lekcije so v angles¢ini; navodila so na voljo v angleS¢ini, nems¢ini, Spansc¢ini,
francoscini, italijans¢ini in japonséini, v slovenscini ne.

12. Proizvajalec

ELEGOO
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 OwlBot
Smart Robot Car Kit

Kpatko pbKkoBOACTBO 32 ynoTpeda

Tosa prroBozCcTBO ce oTHacs 32 ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit Nano V4, xoiito ELEGOO mponasa
nox umero OwlBot Smart Robot Car Kit.

1. 3a koMIjIeKTa

ELEGOO OwlBot Smart Robot Car Kit € koMIuIeKT 32 poOOT, KOWTO CITI00sSBaTE CaMU: IByKOJIECHA
KOJMYKa (/IBa JBUTATe]s] W BBPTALIO ce KOJenle) ¢ IpenHa 4yacT BbB (opmara Ha Oyxain.
VYnpasnsBamiara miarka ce nporpamupa B Arduino IDE karo mnarka Arduino Nano. PoGoTsT
uMa MOJYJI 3a CJIe[[BaHE Ha JIMHUS, YATPa3ByKOB CEH30p 32 OTKPHUBAHE HA MPETSATCTBUS M MOMYJ
LED wmarpuiia, KoiTO IoKa3Ba U3paKeHUs Ha JIUIETO Tipe3 npennus nanen (Expression Panel). Ha
yIpaBisBaiiara miarka uma cbio ner RGB ceeroanona, 3ymep, sxupockonen moayn GY-521 u
Bluetooth momy.

[Iporpamara Ha ELEGOO Beue e 3apeneHa B po0OoTa, Taka 4e TOM pabOTH BemaHara cCien
crobsBaneTo: 6yToHbT Mode npeBKITIOUBA MEXKIY CIe/IBaHE HA JTUHUS, U30ATBaHe HA PSS TCTBUS
U PEeKUM Ha TOTOBHOCT, a Oe3rutatHoTo npuiokeHne ELEGOQO Owl Robot ynpasisisa pobota
npe3 Bluetooth u npenara rpaguyano nporpaMupane ¢ 6;10koBe. AKO UCKATe 12 MUIIETE COOCTBEHU
nporpamu, pbkoBoacTBOTO Ha ELEGOO cwhappxka ypoum 3a Arduino IDE (ympasinenune Ha
MIOCOKAaTa, CJe/BaHE Ha JIMHUSA, U30ArBaHEe Ha MPEMSATCTBUS, 3BYK, CBETIMHHU, HU3PAXKEHUS U
yIOpaBieHUE Ha TPAEKTOPHUATA).

2. CbabpkaHne HA KOMILJIEKTA

KoMIIekThT chbprka cieIHuTe yacTu cropes cnucbhka ¢ yactd Ha ELEGOO. [IpeGuuTte yactu ca
OIIAaKOBAHU B HOMEPUPAHH TUTUKYETA.

Yacr bp. Yacrt bp.
VipasnsBalna miarka 1 IMacu (xoprmyc) 1
Kyrus 3a 6arepus (¢ muTreBa OaTepus) 1  JIBuraren 2
Konemno 2 Bwbpriamo ce Konenie 1
Mognyn 3a cienBaHe Ha JIUHUS 1 VaTpa3BykoB ceH30p 1
Monyn LED marpuna 1 TIlIpenen manen (Expression Panel) 1
Kaben RJ25 3 USB kaben 1
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Yacr bp. Yacr bp.
JucranmmonHa komonka M4x10+6 4 BunT ¢ KpbcTara maBa M4x12 (1 11
(BBHIIIHA U BBTpEIIHA pe30a) pe3epBeH)

BunTt ¢ xpberara rimaBa M2,5%25 4  Bunrt ¢ kpbcrara riaBa M2x6 (1 pezepsen) 3
CamoHape3eH BUHT M2,3%X8 2 Taiika M2,5 (1 pe3epBHa) 5
Iaiika M4 2 Kpscrara oTBepTKa 1

3. be3omacHOCT M NpeANa3Hu MePKHU

PwvroBoactBoTo Ha ELEGOO nocoyBa ciieqHUTE Npeana3Hil MEPKHU:

* Ilpenu ynotpeba 3apenere Oarepusita HamrbiHO. Koraro 6arepusita e usrorieHa, nerre RGB
CBETO/MO/Ia MUTAT B UepBeHO. 3apexaaiite 6arepusita ¢ USB kabena (paznen 6).

* OwlBot He MOXe Ja ce W3MOJ3Ba Ha MECTa ChC CITbHUYEBA WM CUJTHA CBETIMHA: UH(]padep-
BEHOTO JTbUCHUE BIIMSE HA CEH30PUTE HA MOYJIa 3a CJIeJIBaHe Ha JIMHUA.

* B pexxuM Ha u30ArBaHe Ha MPENSATCTBUA: KOJKOTO MO-CBETHJI € L[BETHT HA MPEMATCTBUATA,
TOJIKOBa MO-700pe pOOOTHT ' U30ATBa.

* IIpu BrimrouBane OwlBot TpssOBa ga cTou HEMOIBUKHO Ha CTaOUITHA TOBBPXHOCT. B mpoTrBeH
Ciy4aii >kupocKomHUAT Moy GY-521 uzMepBa HETOUHA HaYallHA CTOWHOCT U pOOOTHT HAMA
Jla ce IBUXKH MPaBo.

4. Crioosisane

Po6oTsT ce crnobsBa no wiroctpoBanoto ppkoBoncTBo HAa ELEGOO — ronsm miakar, oTrnedaras u
NPUIOXKEH B KyTUATa. HeroBuTe MIIOCTpaiuy MOKa3BaT TOYHO BCSKA CTHIIKA; TOBA PHKOBOJCTBO HE
MOXe€ J1a TH 3aMEHH, 3aTOBa JIPBKTE TUIaKaTa MoJ PbKa M To CeBaiTe CThIKA MO CThIKA. ChIIOTO
pBKOBOACTBO € BKJItoueHO U kato PDF B pvroBoactBoTo Ha ELEGOO 3a usrernniane (pazaen 11).

[InakaThT € pasleneH Ha HOMEpUpaHU pa3fenu: | COUCHK C 4YacTu; 2 JABUTaTenH; 3 KyTus 3a
Oarepus; 4 xoinena; 5 Moayn 3a cienBaHe Ha juHuA; 6 moxyn LED marpuna; 7 yaTpa3BykoB
CEH30p; 8 MUCTAaHIIMOHHU KOJOHKH; 9 oxabensBane; 10 cxema Ha cBbp3Bane; 11 ympapnsBaiia
miarka; 12 roToBusT poOoT (C olle 1Ba HAaYWHA Ha CTIIO0SBaHE, KOMTO MOXKETE Jia u3npoobsare); 13—
15 ympasnsBaiia miaarka, pabora, npuiokeHue u rpaduyHo nporpamupane; 16 npeamnasHu MEpKu.

Bcesika cThka mokasBa KOM 4acTH ca BU HYXXKHU H B KOe€ IJTMKYe ce Hamupar (Hanp. Take () out from
bag No. 1 —wu3Banete yact (D oT ruinkue Ne 1). YkazaHus OT miiakara:

* IIspBO npekapaiiTe IPOBOAHULIUTE HA KyTHUATA 3a OaTepus Ipe3 CbOTBETHUTE OTBOPH U €]1Ba
CJIe]] TOBA MOHTHPANTE KyTHATA.

* VYATpa3BYKOBHUAT CEH30p CE€ MOHTHPA 331 IPEIHUS [TAHEIL.

 IIspBo mpekapaiite nBata kabena RJ25 mpe3 oTBopa B miaBara Ha poboTa U elBa cien
ToBa MOHTHpaiTe Mmoayina LED marpuma. Ceepkere enunus kaden RJ25 kem momayna LED
MaTpuua, a Apyrus — KbM yATPa3ByKOBHsI CEH30D.

* [IpekapaiiTe BCUYKH IPOBOJHULM IIPE3 CHOTBETHUTE OTBOPH, KAKTO € ITOKA3aHO HA MUIIKOCT-
panusra.

» CBbp3BaHe: MOIYTBT 3a Cl€ABaHE Ha JMHUA KbM HHTepdeiic 1, mogynsT LED marpuna
KbM HHTepdeic 3; ynTpa3ByKOBUST CEH30p MOXKE Ja Ce CBbpXKE KbM KOWTO M Jla € OT
untepdeiicure 1-4. JleBust apuraren kbM M1, necHusT nBuraren kbM M2, KyTHATa 3a
Oarepust kbM Battery.
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AKo cr100sIBaHeTO BU 3aTpyAHsBA, [VIeaiiTe BUIe0To 3a criobsBane Ha yebcaiita Ha ELEGOO nnun
B KaHasa My B YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).

5. YnpasisgBama mjiarka

HE
B[

ﬁ

B/U OFF ON Battery Mode

O) [t 2 [ Qlf

Y E— 1 S

Reset

W3rien otrope: nnrepgeiicn 1-4 CrpaHara ¢ opraHure 3a yrpasjieHHue (HaIIHCUTE Ca KaKTO ca OTHEeYaTaH!)

Haanuc DyHKUMA

Reset ByToH 3a Hynupane.

B/U [IperximrouBaren Bluetooth / xauBane Ha mporpama. B = Bluetooth (3a
npunoxkenueTo), U = kauBaHe Ha mporpama.

¥ USB noprt 3a 3apexaane. [1o Bpeme Ha 3apexiaHe CBETOAUOIBT 10 HErO CBETU B

KBJITO, & TIPU IIBJIHO 3apEKIaHe — B 3€JICHO.

OFF ON Kitrou 3a 3axpanBaHeTo.

Battery Konexkrop 3a Garepusra.

Mode ByTon 3a cmsHa Ha pesxxuma (pazmen 7).

M1/ M2 JIaB nBuraresn / neced gBUrared.

S1/S2 KonexTopu 3a cepBo (cepBO HE € BKIIOUCHO).

WuTepdeiic 1 Mognyn 3a ciaenBaHe Ha JIMHUSL.

Untepoeiic 2 YATpa3ByKOB CEH30D.

WuTepdeiic 3 Monyn LED martpuiia.

Wurepdeiic 4 Peseps 3a pazmupenue.

USB USB nopT 3a kauBaHe Ha IPOrpamHu.

Touxwu 3a Tyk Morar Jia ce 3aKpernBar CTPOUTEIHH OJIOKYETa, 3a Jla Pa3lIuPUTE POOOTa ChC

CTPOUTEITHU cobctBeHn hopMmu (O10KIeTaTa HE Ca BKITIOUCHN).

Onokyera

6. barepus u 3apexkaaHe

Kytusra 3a 6arepus chabppika auTHeBa Oarepust. Ts ce 3apexaa B poOOTa: CBEPIKETE MPUIIOKECHUS
USB ka6en kbM USB nopta 3a 3apexane Ha ynpasisiBaiiara ruatka ( 4 ). [To Bpeme Ha 3apexiane
CBETOAMOABT N0 TOPTA CBETH B XKBITO, a MPHU MBJIHO 3apexIaHe — B 3eneHo. [Ipeau ymorpeda
3apenere Oarepusita HanmbJIHO. Korarto Garepusita e u3tomnieHa, nerre RGB cBerommona murar B
YEPBEHO.
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7. BriIOYBaHe U PeKUMU

[TocTtaBeTe poboTa Ha cTabuiaHa MOBbPXHOCT U ro Bkitodere ¢ kitoua OFF ON na ynpasnsiBaiara
IJ1aTKa; He TO MecTeTe, Jokato craptupa. [lerre RGB cBeToguona cBeTBar euH cied aApyr Kato
Osiraria CBETJIMHA W MPO3BydYaBa HauaidHa Mesoaus. Besko Haruckane Ha OyroHa Mode u3bupa
CJIC/IBAILIUS PEKHM:

1-Bo HaTHCKAHe: Pe:KUM Ha cjieiBaHe Ha JuHusl. RGB cBeToamoanTe CBETAT B 3€JI€HO, a Mpe-
HUST TaHeNl Toka3Ba m3paxkeHue. OwlBot cienBa uepHOTO Tpace; KOraro MOIYIBT 3a
clleZiBaHE Ha JIMHMA 3acede 4YepHara JIMHMSA, IMaHeNbT MOKa3Ba JApyro mipaxkeHue. Koraro
nosauraere OwlBot, konenara ciupar aa ce BbPTIT.

2-po HATHCKAaHe: pe:KUM Ha u30sirBaHe Ha npensitctBusi. RGB cBeTonuonnTe cBETAT B KBIATO,
MaHEeNbT MoKasBa uzpaxkenue u OwlBot ce qBuxu npaso Hanpen. Koraro npensrcTaue € mo-
65130 OT 25 cm, MaHeIbT MOKa3Ba Apyro uspaxenue, a OwlBot 3ao0ukasst mpensTCTBUETO
Y ThPCU CBOOOJICH ITBT, 32 JIa MPOIBIDKH.

3-To HATHCKAHe: PeKUM HAa FOTOBHOCT. [laHenbT moka3Ba MOCIEOBATEIHO 8-T€ U3PAKEHUS 110
noapaszoupaHe.

8. YnpasJieHue ¢ NpuJa0:KeHUETO

1. Nucramupaiite npunoxkearneto ELEGOO Owl Robot or App Store maum Google Play.
(Mucranamuonen ¢aitn 3a Android uma u Ha crpanunara 3a usrerisine Ha ELEGOO;
ELEGOO mnpenopbuBa 32-0MTOBHS MAKET, KOWTO paboTH 1 Ha 64-0uToB Android.)

2. Ilocrasete npeBkitouBaresis B/U Ha ynpasisiBaniata miarka B nojioxenue B.

3. OTBOpeTe NMpUIIOKEHUETO U BKItoueTe Mectononoxkennero (GPS) Ha tenedona. JlokocHere
OwlBot, cien ToBa nkonara Bluetooth rope BasicHo, 3a 1a OTBOpUTE €KpaHa 3a ThpCEHE Ha
Bluetooth.

4. Nobmmwxkere TenedoHa a0 podora (mo 10 cm): mpHIIOKEHHETO C€ CBbpP3BAa aBTOMATHYHO.
Mo:xete b0 Aa OTBOpHTE criirichbka ¢ Bluetooth ycrpoiicTBa upe3 nkoHara Ha MEHIOTO TOpe
BisaBo U Aa n3bepere ELEGOO BT16. Ciiex cepp3Bane Ha poboTa ukonara Bluetooth cmens
I[BETa CH OT YepBEH Ha Ka(sB.

5. HoxocHere Rocker Control, 3a 1a oTBOpUTE €KpaHa 3a yIpaBICHUE.

ExpanbT 32 ynpasneHue npeaiara (MMeHara ca KakTo T TIOKa3Ba MPUIIOKEHHUETO):

Rocker Control: mxoiicTUKBT yIipaBiisiBa poOOTa Hallpe U Ha3aJ U ro 3aBUBa HAJIBO U HA/ISICHO.

Expression control mode: u36epere eqHO OT MPEeIBAPUTEITHO 3aaICHUTE U3PAKEHHUS BIISIBO WU
HapucyBaiite coOcTBeHa gurypa; fokocHere OK, 3a 1a s nokakere Ha MpeIHUS MaHET.

Line control mode: noxocHere MKOHAaTa 3a CTapT, Clie] TOBA €/1HA TOUKA HAa €KpaHa U Apyra TOUKa,
3a J]a T CBBPIKETE B JIMHUS; POOOTHT Ce IBUKHM IO MOCOKaTa Ha JuHuATa. [Ipenu ynorpeba
3aBbpTETE IIaBaTa Ha po0OTa HAISICHO, YCIIOPEIHO Ha TesedoHa.

Light control mode: u3bepere upsar ot nBetHust kpbr; RGB cBeromnoauTte ro mokasmar. - U +
peryaupar sSpKocTTa.

Sound control mode: cBupeTe ToHOBE Ha poOOTa KaTo Ha MHAHO.

Obstacle-avoidance, line-tracking u standby mode: kaxto ¢ 6yrona Mode (pazaen 7).

Tracking sensor threshold: ceH30pbT € CHJIHO NOBIUSAH OT OKOJIHaTa cpelfa. AKO B peXHUM Ha
cJieZIBaHE Ha JIMHUS POOOTHT U3JIM3a OT TPACETO WIIM HE TO CII/IBA MPABHIIHO, PETYIUpaNTe
Jeko mipara Ha cenzopa. ®abpuynara croitHoct € 700.
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I'pa¢uuno nporpamupane: B Program chcraBsite nporpamu ot 06jokoBe: Motion (IBMXEHHE),
Voice & Light (3Byk u cBetinHa), Sensing (ceHzopu), Variable (mpomennusu), Math (marema-
tuka) u Control (xoxq Ha nporpamara). M3neissBar ce caMo OJIOKOBETE, CBbP3aHU C HAYAJIHUS
0710K. ByTOHBT 32 BB3MpOM3BEXKAaHE CTApTUpPA MporpaMara, OyTOHBT 3a Iay3a s CIHpa; MOXKETE
Jla IpeuMeHyBaTe, 3ara3Bare U Mperiexaare Cluchbka ¢ IPOEKTH.

9. IIporpamupane B Arduino IDE

[Tporpamara Ha poboTa Beue e 3apeneHa, 3aToBa KauBare mporpaMa caMo ako MpoMeHnTe koaa. Kax
cTaBa ToBa, 00sicHsBa pbKkoBocTBOTO HA ELEGOO (paznmen 11):

 3anounete ¢ daina For Windows Lesson 0 Setting up development environment.pdf wnu c
Bepcusta My 3a Mac. M3nomsBaiite Arduino IDE Bepcus 1.8.10 wim mo-HOBa U uzbepere
Tools > Board > Arduino Nano. B Windows 10, Linux u macOS He e Hy>eH JpaiiBep; 3a
Windows 7 ELEGOO mnpemnara USB npaiiBep Ha yeOcaiiTa cu.

* Ilpenu xauBane nocrasete npeskitousarens B/U B nmonoxenune U (kauBaneto u Bluetooth
U3II0JI3BAT €IMH U CBIIl CEpUeH MOPT) U BKIIOYETe poOOTa, MHAUYEe KAaYBAHETO MOXKE J1a HE
ycniee. Cniest KauBaHETO BbpHETE IPEBKIIIOYBATENs B ojokeHHe B.

* Ilnarkara uma uunn 3a ynpasnenue Ha apurarenute TB6612 win DRV883S5 (normennere unmna
Ha Bamiara riarka). Mzmon3BaiiTe mamnkara ¢ mporpaMara, KosiTo OTTOBapst Ha BAIIHsl YHII.

» ®abpuunara nporpama e B mankara 02 Manual & Main Code & APP/02 Main Program.
KombT 1 3ambiiBa MOYTH IsIaTa MaMeT Ha IJIaTkKara; OeNeKKUTe Ha pa3paboTYUIIMTE Ha
ELEGOO mnpenopsusar 3a Hest Arduino IDE 1.8.10 u npuioxxennte OMOIHOTEKH.

* Axo IDE cwobmu No such file or directory, nutnicBa OMOIMOTEKA: KOMMMPANTE MANKUTE OT
01 ReadMeFirst/CopyMeFirst B nankara libraries Ha Bamero Arduino IDE (ommcano B
ReadMeFirst 1.pdf).

10. OrcTpansiBane Ha pPodIeMH

IIpuioxeHuero He HaMupa podOTa UK He MO2Ke /1a ce cBBbp:ke (mposepka Ha Bluetooth criopen
ELEGOO):

1. M3kirodyere ¥ OTHOBO BKJIIOUETE POOOTA M OMUTANTE J1a CE CBBPIKETE MaK.

2. OtBopete cnuchka ¢ Bluetooth ycrpoiicTBa B mpuiioxkeHneTo u uzdepere podoTa phUHO.

3. Pa3pemniere Ha TPUIIOKEHHETO JOCTBII O MecCToNoNoKeHHeTo; (yHknusata Bluetooth Ha
Tese(hoHa ce Hy)K7ae OT HEero.

4. Hsxou tenedonu ce cBbp3Bar ¢ Bluetooth camo mpu Bxmouen GPS: Bxmowere GPS /
MECTOTIOIOKEHHETO.

5. 3arBopeTe HAITBJIHO MPHIOKEHUETO U TO CTAPTUPANTE OTHOBO.

[Iposepere cpuio nanu npepkitousarensT B/U e B nonoxenue B.

Po6oTHT He ce IBHKHM MPABO: U3KITFOUYETE IO, TOCTABETE I'0 HEMTOIBMKHO HA CTA0MITHA TOBBPXHOCT
Y TO BKJIFOYETE OTHOBO (pazzaen 7).

CienBaHeTo Ha JTUHHSA He padoTH 100pe: N30sATBANTE CTHHYEBA U CUITHA CBETIIMHA U PETYIIUpanTe
B IIPUJIOKEHHUETO IIpara Ha CEeH30pa.
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11. II'baHO PHKOBOACTBO

[TenuuTe Marepuanu Ha ELEGOO 3a xomiuiekra ca 0€3IUIaTHO JOCTBIIHM Ha CTpaHMIlATa 3a
n3rerisiHe Ha ELEGOO. U36epere OwlBot Smart Robot Car Kit u usrerniere ppKoBOJICTBOTO:

i :5;_ &
:'| "
E}F 1",. https://www.elegoo.com/pages/download

Il "":l ;n

[TakeThT cHABPKA PHKOBOJACTBOTO (Tu1akara) kato PDF, ¢pabpuunara nporpama, mprioKeHHUETO 3a
Android, ypouute ¢ npumepen kof (oT ypok 0 10 ypok 8), TEXHUYECKUTE JTUCTOBE Ha MOIYIIUTE
M YECTO 3aJ]aBaHUTE BBIPOCH. YPOLHUTE Ca HAa AHIIMKUCKH €3UK; PHKOBOACTBOTO € HAaJUYHO Ha
AHTIIMHACKH, HEMCKH, UCTIAHCKU, ()PEHCKH, UTATHAHCKH U STIOHCKH, HO HE U Ha OBJITApCKU.

12. IlpousBomuTeJt

ELEGOO
https://www.elegoo.com
Nwmeiin: service@elegoo.com (CeBepHa Amepuka), euservice@elegoo.com (EBpona u A3ust)

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