ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Quick Start Guide

Select a language

EN English..... page 2
DE Deutsch.... page 8
CS Cestina . .. page 15
SK Slovenc¢ina page 21
PL Polski..... page 27
HU Magyar ... page 33
RO Roména... page 39
SL Slovensc¢ina page 45
BG Bulgarian. page 51



User Guide

ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Quick Start Guide

This guide applies to the ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, sold by ELEGOO as the
OwlBot Tank Kit.

1. About the kit

The ELEGOO OwlBot Tank Kit is a robot kit that you assemble yourself: a tracked vehicle
(two motors drive two tracks) 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, ELEGOO’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 inside) 1 Motor 2
Motor supporter 2 Wheel hub 4
Track 40 Metal round bar 40
Universal wheel 1 Bushing 4
6 holes and double rows of aluminium 2 6 holes and three rows of aluminium 2
T aluminium 1 Line-tracking module 1
2
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Part Qty Part Qty
Ultrasonic sensor 1 LED dot matrix module 1
Expression panel 1 RJ25 cable 3
USB cable 1 Phillips screwdriver 1
M4*12 Phillips screw (1 spare) 21  M4*16 Phillips screw 8
M4*18 Phillips screw 2 M4*30 Phillips screw 2
M3*5 Phillips screw 4 M3*8 Phillips screw 2
M3*28 Phillips screw 2 M2.5%6 Phillips screw 2
M4 nut 4 M3 nut 2
M4*10+-6 single-pass copper cylinder 4  M3*23+6 single-pass copper cylinder 2
M4*20 double-pass copper cylinder 2 4*5 separation pillar 8
3*7 separation pillar 2 4*15 separation pillar 2

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 through the USB port on the
battery box (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 After the OwlBot has been moving for half an hour, the motors get hot, which is normal.
Be careful not to burn your hands.

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—6 chassis: aluminium plates,
motor supporters and motors; 7 LED dot matrix module; 8 ultrasonic sensor; 9 line-tracking
module; 10 wiring; 11 battery box; 12 wheel hubs; 13 copper cylinders; 14 wiring diagram;
15 main control board; 16 universal wheel; 17 tracks; 18-20 button description, operation,
app and graphical programming; 21 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
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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.

e Connect all cables first, then screw the control board in place.

e A complete track requires 20 track sections. After the tracks are installed, the
aluminium plates with 6 holes and three rows tilt slightly forward; this is normal and
does not affect the function.

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

5. Control board

mg r—
Reset B/U % OFF ON Battery e
T T T 77 j é ] T 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. The battery must be charged through the USB port on
the battery box (section 6).
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).
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6. Battery and charging

The battery box contains a lithium battery and has its own power switch, status light and
USB charging port:

(1) Power switch of the battery box. After switching it
on there is no need to switch it off: when you use the

OwlBot Tank, the power is controlled by the OFF ON
switch on the control board.

(2) Status light: green while charging, it goes out when
the battery is fully charged.

(3) USB charging port: charge the battery here with
- the USB cable.

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
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
tracks stop.

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 in 8 directions. The robot can also be driven



User Guide

when it stands upright on the ground.

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.

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. ELEGOOQ’s tutorial explains how (section 11):

e Start with For Windows Lesson 1 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.

e 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.

e 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.

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

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

10. Troubleshooting

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

1. Switch the robot off and on again, then try to connect again.
2. Open the Bluetooth device list in the app and select the robot manually.
3. Allow the app the location permission; the phone’s Bluetooth function needs it.

5 6



User Guide

4. Some phones only connect to Bluetooth with GPS on: turn on GPS / location.
5. 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.

11. Full tutorial

ELEGOQ’s complete material for the kit is available free of charge on ELEGOQO’s download
page. Select OwlBot Tank 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 1 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), euservice@Qelegoo.com (Europe and Asia)

Distributor

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

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



Bedienungsanleitung

ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Kurzanleitung

Diese Anleitung gilt fiir das ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, das ELEGOO als OwlBot
Tank Kit verkauft.

1. Uber den Bausatz

Das ELEGOO OwlBot Tank Kit ist ein Roboterbausatz zum Selbstbauen: ein Kettenfahrzeug
(zwei Motoren treiben zwei Ketten an) 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 aufserdem fiinf RGB-LEDs, ein Summer, ein Gyroskop-
Modul GY-521 und ein Bluetooth-Modul.

Das Programm von ELEGOO 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 mochten, enthélt das Tutorial von ELEGOO Lektionen fiir
die Arduino IDE (Richtungssteuerung, Linienverfolgung, Hindernisvermeidung, Ton, Licht,
Gesichtsausdriicke und Bahnsteuerung).

2. Lieferumfang

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

Teil Stck Teil Stck

Steuerplatine 1 Fahrzeug Grundplatte 1

Batteriekasten mit Lithium Akku 1 Motoren 2

Motorenplatte (winkelig) 2 Kettenrad 4

Kettenglieder 40 Kettengliedverbinder 40

Universal Rad 1 Buchse 4
8
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Teil Stck Teil Stck
2x6 Aluplatte 2 3x6 Aluplatte 2
T-Aluplatte 1 Linienfolge-Sensor 1
Ultraschall-Sensor 1 LED-Punktmatrix-Modul 1
Blendscheibe 1 RJ25 Kabel 3
USB-Kabel 1 Kreuzschlitzschraubendreher 1
M4*12 Kreuzschlitzschrauben (1 21  M4*16 Kreuzschlitzschrauben 8
Ersatzteil)

M4*18 Kreuzschlitzschrauben 2  M4*30 Kreuzschlitzschrauben 2
M3*5 Kreuzschlitzschrauben 4  M3*8 Kreuzschlitzschrauben 2
M3*28 Kreuzschlitzschrauben 2  M2.5*%6 Kreuzschlitzschrauben 2
M4-Muttern 4 M3-Muttern 2
M4*10+6 Abstandshalter 4  M3*23+6 Abstandshalter 2
M4*20 Doppelpass-Kupferzylinder 2 4*5 Abstandshalter 8
3*7 Abstandshalter 2 4*15 Abstandshalter 2

3. Sicherheit und Vorsichtsmafinahmen

Die Bedienungsanleitung von ELEGOO nennt folgende Vorsichtsmaftnahmen:

e Die Batterie sollte vor dem Gebrauch vollstéindig aufgeladen werden. Die RGB-LEDs
blinken rot, wenn die Batterie schwach ist. Laden Sie bitte den Akku iiber das USB-
Kabel auf, und zwar iiber die USB-Schnittstelle an der Batteriebox (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 Nachdem sich der OwlBot eine halbe Stunde lang bewegt hat, wird der Motor heif,
was normal ist. Achten Sie darauf, sich nicht die Hiande zu verbrennen.

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 grofen 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; 2-6 Fahrgestell:
Aluplatten, Motorenplatten und Motoren; 7 LED-Punktmatrix-Modul; 8 Ultraschall-Sensor;
9 Linienfolge-Sensor; 10 Verkabelung; 11 Batteriebox; 12 Kettenrdder; 13 Abstandshalter;
14 Verdrahtungsplan; 15 Steuerplatine; 16 Universalrad; 17 Kettenglieder; 18-20 Tastenbe-
schreibung, Bedienung, App und Block-Programmierung; 21 Vorsichtsmafsnahmen.

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
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Poster:

Fithren Sie zuerst die Kabel der Batteriebox durch die entsprechenden Locher und
verschrauben Sie dann alles.

Der Ultraschall-Sensor wird hinter der Blendscheibe installiert.

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

Fiihren Sie alle Drahte wie in der Abbildung gezeigt durch das entsprechende Loch.
Verkabelung: Linienfolge-Sensor an Schnittstelle 1 anschliefsen, 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.

Bitte zuerst alle Kabelverbindungen anschliefsen und dann die Steuerplatine verschrau-
ben.

Jeder Kettensatz besteht aus genau 20 Kettengliedern. Nach der Installation des
Kettenantriebs werden die 3x6 Aluplatten leicht nach vorne kippen, was normal ist
und die Funktionalitdt nicht beeintrachtigt.

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

ME —
Reset OFF ON Battery| Mode
B/U % A\
| [imji LI Q

T T T 777 ) é T T T
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.

' USB-Lade-Schnittstelle. Hinweis: Es muss iiber die USB-Schnittstelle an der
Batteriebox aufgeladen werden (Abschnitt 6).

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).
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Beschriftung Funktion

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

Die Batteriebox enthélt einen Lithium-Akku und hat einen eigenen Netzschalter, eine
Statusanzeigelampe und einen USB-Ladeanschluss:

(1) Netzschalter. Hinweis: Es ist nicht erforderlich, den
Netzschalter am Batteriegehduse wieder auszuschalten.
Bei der Verwendung des OwlBot wird die Stromver-
sorgung iber den Netzschalter OFF ON auf der
Hauptplatine gesteuert.

(2) Statusanzeigelampe: Die Lampe leuchtet beim
Aufladen griin und wird ausgeschaltet, sobald der Akku
vollstédndig aufgeladen ist.

(3) USB-Ladeanschluss: Verwenden Sie zum Aufladen
diese USB-Schnittstelle und das USB-Kabel.

Laden Sie den Akku vor dem Gebrauch vollstdndig auf. Die RGB-LEDs blinken rot, wenn
die Batterie 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 wahlt den néchsten Modus:

Linienverfolgungsmodus (1. Driicken). Wenn Sie zum ersten Mal die Modus-Taste
driicken, leuchtet das RGB-Licht griin, und die Matrix zeigt IThnen 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 Ketten 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 fiahrt 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.
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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 Ihr Telefon in die Nahe des OwlBot (innerhalb von 10 cm), die App verbindet
sich automatisch mit dem OwlBot. Sie konnen die Liste der Bluetooth-Geréte auch
offnen, indem Sie auf das Meniisymbol in der oberen linken Ecke 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, um sich in 8 Richtungen zu
bewegen. Sie konnen die Bewegung des Fahrzeugs auch steuern, wenn es senkrecht
auf dem Boden steht.

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
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 gewé&hlte
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 betragt 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.
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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):

10.

Die

Fir Windows-Benutzer: Am besten starten Sie mit For Windows Lesson 1 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
ELEGOOQ auf seiner Website einen USB-Treiber an.

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.

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.
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.

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).

Fehlerbehebung

App findet den Roboter nicht oder kann keine Verbindung herstellen

(Bluetooth-Selbsttest von ELEGOO):

1.

D.

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

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

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

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

Beenden Sie die App vollstidndig und starten Sie sie neu.

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

Der Roboter fihrt 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.



Bedienungsanleitung

11. Vollstandiges Tutorial

Das vollstandige Material von ELEGOO zum Bausatz steht kostenlos auf der Download-Seite
von ELEGOOQO bereit. Wahlen Sie OwlBot Tank 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 1 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@Qelegoo.com (Europa und Asien)

Distributor

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

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

ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Strucny néavod k pouziti

Tento navod plati pro ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, ktery ELEGOO prodava pod
nazvem OwlBot Tank Kit.

1. O stavebnici

ELEGOO OwlBot Tank Kit je stavebnice robota, kterého si sestavite sami: pasové vozidlo
(dva motory pohanéji dva pasy) s predni ¢asti ve tvaru sovy. Ridici deska se programuje
v prostiedi Arduino IDE jako deska Arduino Nano. Robot méa modul sledovani Cary,
ultrazvukovy senzor pro rozpoznévani prekidzek a LED maticovy modul, ktery pres celni
panel (Expression Panel) zobrazuje vyrazy obli¢eje. Na fidici desce je dale pét RGB LED,
bzucak, gyroskopicky modul GY-521 a modul Bluetooth.

Program od ELEGOO je v robotovi uz nahrany, takze funguje hned po sestaveni: tlacitko
Mode piepina mezi sledovanim ¢ary, vyhybanim se prekdzkam a pohotovostnim rezimem a
bezplatna aplikace ELEGOO Owl Robot robota ovlada pres Bluetooth a nabizi grafické
programovani pomoci blokt. Chcete-li psat vlastni programy, najdete v tutorialu 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 dili ELEGOQO. Drobné dily jsou zabalené v
oc¢islovanych saccich.

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

akumulatorem)

Drzak motoru 2 Hnaci kolo pasu 4
Clanek pasu 40 Kovovy kolik 40
Otocné kolecko 1 Pouzdro 4
Hlinikova lista 2 fady x 6 otvori 2 Hlinikova deska 3 fady x 6 otvort 2
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Dil Ks Dil Ks
Hlintkovy dil ve tvaru T 1 Modul sledovéni ¢ary 1
Ultrazvukovy senzor 1 LED maticovy modul 1
Celni panel (Expression Panel) 1 Kabel RJ25 3
Kabel USB 1 Kriizovy Sroubovik 1
Sroub s kifZovou hlavou M4x12 (1 21 Sroub s kifzovou hlavou M4x 16 8
nahradni)

Sroub s kifzovou hlavou M4x 18 2 Sroub s kifzovou hlavou M4x 30 2
Sroub s kifzovou hlavou M3x5 4 Sroub s kifZovou hlavou M3x8 2
Sroub s kifzovou hlavou M3x 28 2 Sroub s kifzovou hlavou M2,5%x6 2
Matice M4 4  Matice M3 2
Distan¢ni sloupek M4x10+6 (zavit a 4 Distan¢ni sloupek M3x23+6 (zavit a 2
matice) matice)

Distanéni sloupek M4x20 (matice na 2 Distanc¢ni krouzek 4x5 8
obou koncich)

Distané¢ni krouzek 3x7 2 Distan¢ni krouzek 4x15 2

3. Bezpecnost a upozornéni

Navod ELEGOO uvadi tato upozornéni:

e Pied pouzitim akumulator plné nabijte. Kdyz je akumulator vybity, pét RGB LED
blik& cervené. Akumulator nabijejte kabelem USB pfes port USB na bateriovém boxu
(oddil 6).

e OwlBot nelze pouzivat na mistech se slune¢nim nebo silnym svétlem: infracervené zéfeni
ovliviiuje senzory modulu sledovani cary.

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

e Po pilhodinové jizdé jsou motory horké, coz je normalni. Dejte pozor, abyste se
nepopalili.

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 ELEGOQO, velkého plakatu, ktery je vytistény a
prilozeny v krabici. Jeho obrazky presné ukazuji kazdy krok; tento navod je nemtize 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 dili; 2-6 podvozek: hlinikové dily, drzaky
motortd a motory; 7 LED maticovy modul; 8 ultrazvukovy senzor; 9 modul sledovani ¢ary;
10 zapojeni; 11 bateriovy box; 12 hnaci kola; 13 distanc¢ni sloupky; 14 schéma zapojent;
15 ridici deska; 16 oto¢né kolecko; 17 pasy; 18-20 popis tlacitek, ovladani, aplikace a grafické
programovani; 21 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
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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 pfipojte k LED maticovému modulu a druhy
k ultrazvukovému senzoru.

e Vsechny kabely protdhnéte prislusnymi otvory, jak ukazuje obréazek.

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

e Nejprve zapojte vSechny kabely, teprve potom pfisSroubujte fidici desku.

o Cely pas se sklada z 20 ¢lanku. Po nasazeni pasu se hlintkové desky se 3 fadami po 6
otvorech mirné nakloni dopfedu; to je normalni a funkci to neovliviuje.

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/).

5. Ridici deska

ME =
Reset B/U % OFF ON Battery| Mode
O (m i e

T T L] 7T ANY ] T T

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

Popisek Funkce

Reset Tlacitko reset.

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

5 Nabijeci port USB. Akumulator se musi nabijet pfes port USB na bateriovém
boxu (oddil 6).

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 sou¢asti baleni).

Rozhrani 1 Modul sledovani ¢ary.

Rozhrani 2 Ultrazvukovy senzor.

Rozhrani 3 LED maticovy modul.

Rozhrani 4 Rezerva pro rozsiteni.

USB Port USB pro nahravini programi.
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Popisek Funkce

Body pro Sem lze pripevnit stavebnicové kostky a robota rozsitit o vlastni tvary (kostky
stavebnicoveé nejsou souc¢asti baleni).

kostky

6. Akumulator a nabijeni

Bateriovy box obsahuje lithiovy akumulator a méa vlastni vypinac, stavovou kontrolku a
nabfijeci port USB:

(1) Vypina¢ bateriového boxu. Po zapnuti ho neni t¥eba
vypinat: pii pouzivani OwlBot Tank se napajeni ovlada
vypina¢em OFF ON na fidici desce.

(2) Stavova kontrolka: béhem nabijeni sviti zelené, po
dplném nabiti zhasne.

(3) Nabijeci port USB: zde akumulator nabijejte
kabelem USB.

Pred pouzitim akumulator plné nabijte. Kdyz je akumulator vybity, pét RGB LED blik4
cervene.

L

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
jede po ¢erné dréaze; kdyz modul sledovani c¢ary zachyti ¢ernou caru, panel zobrazi jiny
vyraz. Kdyz OwlBot zvednete, pasy se zastavi.

2. stisk: rezim vyhybani se prekazkdm. 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 vyrazi.

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 bali¢ek, ktery funguje i v 64bitovém Androidu.)

2. Prepina¢ B/U na fidici desce prepnéte 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 em): aplikace se pfipoji automaticky. Seznam zafizeni
Bluetooth miizete oteviit i ikonou nabidky vlevo nahote a vybrat ELEGOO BT16.
Po pripojeni 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):
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Rocker Control: joystick ovlada robota v 8 smérech. Robota lze ovladat i tehdy, kdyz stoji
svisle na zemi.

Expression control mode: vyberte jeden z prednastavenych 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 cary. 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 tony 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 bloki: 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. Tla¢itko prehravani program spusti, tlac¢itko pauzy ho zastavi; projekty muizete
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 Zacnéte souborem For Windows Lesson 1 Setting up development environment.pdf nebo
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.

e Pred nahravanim prepnéte prepina¢ B/U do polohy U (nahravani a Bluetooth sdileji
stejny sériovy port) a robota zapnéte, jinak nahravani mize selhat. Po nahrani prepinaé
vratte do polohy B.

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

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

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

10. Reseni problémii

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

1. Robota vypnéte a znovu zapnéte a zkuste se pripojit znovu.
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2. V aplikaci oteviete seznam zafizeni Bluetooth a vyberte robota ruc¢né.

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

4. Nekteré telefony se k Bluetooth pfipoji jen se zapnutou GPS: zapnéte GPS / polohu.
5. Aplikaci uplné 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 sluneénimu a silnému svétlu a v aplikaci
upravte prah citlivosti senzoru.

11. Kompletni tutorial

Kompletni materialy ELEGOO ke stavebnici jsou zdarma ke stazeni na strance ELEGOOQO.
Vyberte OwlBot Tank Kit a stdhnéte tutorial:

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

Balicek obsahuje navod (plakat) jako PDF, tovarni program, aplikaci pro Android, lekce s
ukazkovym kodem (lekce 1 az lekce 8), datové listy modulii 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 Tank Kit
Smart Robot Tank

Struény néavod na pouzitie

Tento navod plati pre ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, ktory ELEGOO predéava pod
nazvom OwlBot Tank Kit.

1. O stavebnici

ELEGOO OwlBot Tank Kit je stavebnica robota, ktorého si zostavite sami: pasové vozidlo
(dva motory pohanaju dva pasy) s prednou ¢astou v tvare sovy. Riadiaca doska sa programuje
v prostredi Arduino IDE ako doska Arduino Nano. Robot méa modul sledovania dciary,
ultrazvukovy senzor na rozpoznévanie prekdzok a LED maticovy modul, ktory cez celny
panel (Expression Panel) zobrazuje vyrazy tvare. Na riadiacej doske je dalej pat RGB LED,
bzuciak, gyroskopicky modul GY-521 a modul Bluetooth.

Program od ELEGOO je v robotovi uz nahrany, takZze funguje hned po zostaveni: tlacidlo
Mode prepina medzi sledovanim ¢iary, vyhybanim sa prekédzkam 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 tutoriali
ELEGOO lekcie pre Arduino IDE (riadenie smeru, sledovanie ¢iary, vyhybanie sa prekdzkam,
zvuk, svetla, vyrazy a riadenie trajektorie).

2. Obsah balenia

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

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

akumulatorom)

Drziak motora 2 Hnacie koleso pasu 4
Clanok pasu 40 Kovovy kolik 40
Otocné koliesko 1 Puzdro 4
Hlinikova lista 2 rady x 6 otvorov 2 Hlinikova doska 3 rady x 6 otvorov 2
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Diel Ks Diel Ks
Hlintkovy diel v tvare T 1 Modul sledovania ¢iary 1
Ultrazvukovy senzor 1 LED maticovy modul 1
Celny panel (Expression Panel) 1 Kabel RJ25 3
Kabel USB 1 Krizovy skrutkovaé 1
Skrutka s krizovou hlavou M4x12 (1 21  Skrutka s krizovou hlavou M4x16 8

nahradna)

Skrutka s krizovou hlavou M4x18 2 Skrutka s krizovou hlavou M4x30 2
Skrutka s krizovou hlavou M3x5 4  Skrutka s krizovou hlavou M3x8 2
Skrutka s krizovou hlavou M3x 28 2 Skrutka s krizovou hlavou M2,5x6 2
Matica M4 4 Matica M3 2
Distanény stlpik M4x10+6 (zavit a 4 Distanény stipik M3x23+6 (zavit a 2
matica) matica)

Distanény stipik M4x20 (matica na 2 Distan¢ny krazok 4x5 8
oboch koncoch)

Distan¢ény kruzok 3x7 2 Distanény krazok 4x15 2

3. Bezpecnost a upozornenia

Navod ELEGOO uvadza tieto upozornenia:

e Pred pouzitim akumulator dplne nabite. Ked je akumulator vybity, pat RGB LED
blika nacerveno. Akumuléator nabijajte kiblom USB cez port USB na batériovom boxe
(Cast 6).

e OwlBot sa nedé pouzivat na miestach so slneénym alebo silnym svetlom: infracervené
ziarenie ovplyviuje senzory modulu sledovania ciary.

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

e Po polhodinovej jazde sti motory hortice, ¢o je normalne. Dajte pozor, aby ste sa
nepopalili.

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 podl'a obrazkového navodu ELEGOO, velkého plagétu, ktory je vytlaceny
a prilozeny v skatuli. Jeho obrazky presne ukazuji kazdy krok; tento névod ich nemoze
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; 2-6 podvozok: hlinikové diely, drziaky
motorov a motory; 7 LED maticovy modul; 8 ultrazvukovy senzor; 9 modul sledovania ¢iary;
10 zapojenie; 11 batériovy box; 12 hnacie kolesa; 13 distanéné stipiky; 14 schéma zapojenia;
15 riadiaca doska; 16 oto¢né koliesko; 17 pasy; 1820 popis tlacidiel, ovladanie, aplikacia a
grafické programovanie; 21 upozornenia.

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

e Najprv pretiahnite kable batériového boxu prislusnymi otvormi, az potom box
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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 kéable pretiahnite prislusnymi otvormi, ako ukazuje obrézok.

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.

e Najprv zapojte vSetky kable, az potom priskrutkujte riadiacu dosku.

e Cely pas sa skladéa z 20 ¢lankov. Po nasadeni pasov sa hlinikové dosky s 3 radmi po 6
otvorov mierne nakloni dopredu; je to normalne a funkciu to neovplyviuje.

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

5. Riadiaca doska

ME ey
Reset B/U % OFF ON Battery| Mode
O (m i e

T T L] 7T ANY ] T T

Pohlad zhora: rozhrania 1-4 Strana s ovladacimi prvkami (popisy tak, ako st vytlacené)

Popis Funkcia

Reset Tlacidlo reset.

B/U Prepina¢ Bluetooth / nahravanie programu. B = Bluetooth (pre aplikaciu), U
= nahravanie programu.

5 Nabijaci port USB. Akumuléator sa musi nabijat cez port USB na batériovom
boxe (¢ast 6).

OFF ON Vypinac.

Battery Konektor akumulétora.

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.
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Popis Funkcia

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 a ma vlastny vypinac, stavova kontrolku a nabijaci
port USB:

(1) Vypina¢ batériového boxu. Po zapnuti ho netreba
vypinat: pri pouzivani OwlBot Tank sa napajanie ovlada
vypina¢om OFF ON na riadiacej doske.

(2) Stavova kontrolka: pocas nabijania svieti nazeleno,
po tplnom nabiti zhasne.

(3) Nabijaci port USB: tu akumulator nabijajte kablom
USB.

Pred pouzitim akumulator tplne nabite. Ked je akumulator vybity, pat RGB LED blika
nacerveno.

-l

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
uvodné melodia. Kazdym stlac¢enim tlac¢idla Mode zvolite dalsi rezim:

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

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

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

8. Ovladanie aplikaciou

1. Nainstalujte aplikiciu ELEGOO Owl Robot z App Store alebo Google Play.
(Instala¢ny sibor 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 aplikiciu a v teleféne zapnite polohu (GPS). Tuknite na OwlBot a potom na
ikonu Bluetooth vpravo hore; otvori sa obrazovka vyhladévania Bluetooth.

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

5. Tuknutim na Rocker Control otvorite ovlddaciu obrazovku.

Ovladacia obrazovka pontka (nazvy tak, ako ich zobrazuje aplikicia):
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Rocker Control: joystick ovlada robota v 8 smeroch. Robota mozno ovladat aj vtedy, ked
stoji zvislo na zemi.

Expression control mode: vyberte jeden z prednastavenych vyrazov vliavo 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, ¢im ich spojite do ¢iary; robot pojde 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 tlacidlom Mode
(Cast 7).

Tracking sensor threshold: senzor je silno ovplyvneny okolim. Ak robot v reZzime
sledovania ¢iary schadza z drahy alebo ju nesleduje spréavne, 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
uvodnému bloku. Tlacidlo prehravania program spusti, tlac¢idlo 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 tutoriadl ELEGOO (¢ast 11):

e Zacnite suborom For Windows Lesson 1 Setting up development environment.pdf alebo
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
ovladac; pre Windows 7 ponika ELEGOO ovlada¢ USB na svojom webe.

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

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

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

e Ak IDE hlasi No such file or directory, chyba kniZznica: skopirujte prie¢inky z
01 ReadMeFirst/CopyMeFirst do prie¢inka libraries vasho Arduino IDE (opisané v
ReadMeFirst 1.pdf).

10. RieSenie problémov

Aplikadcia robota nenajde alebo sa k nemu nepripoji (kontrola Bluetooth podla
ELEGOO):

1. Robota vypnite a znova zapnite a skuste sa pripojit znova.
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2. V aplikacii otvorte zoznam zariadeni Bluetooth a vyberte robota ruc¢ne.

3. Povolte aplikacii pristup k polohe; funkcia Bluetooth v teleféne ho potrebuje.

4. Niektoré telefony sa k Bluetooth pripoja iba so zapnutou GPS: zapnite GPS / polohu.
5. Aplikaciu uplne ukoncite a spustite znova.

Skontrolujte aj, ¢i 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.

11. Kompletny tutorial

Kompletné materialy ELEGOO k stavebnici st zadarmo na stiahnutie na stranke ELEGOOQO.
Vyberte OwlBot Tank 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 1 az lekcia 8), katalogové listy modulov a odpovede na ¢asté 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 (Europa a Azia)

Distributor

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

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

ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Skrocona instrukcja obstugi

Niniejsza instrukcja dotyczy zestawu ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, sprzedawanego
przez ELEGOO pod nazwa OwlBot Tank Kit.

1. O zestawie

ELEGOO OwlBot Tank Kit to zestaw do samodzielnego zbudowania robota: pojazd
gasienicowy (dwa silniki napedzaja dwie gasienice) z przodem w ksztalcie sowy. Plytke
sterujaca programuje siec w §rodowisku Arduino IDE jako ptytke Arduino Nano. Robot ma
modut sledzenia linii, czujnik ultradzwiekowy do wykrywania przeszkod oraz modul matrycy
LED, ktory przez panel przedni (Expression Panel) wyswietla miny. Na plytce sterujacej
znajduje sie ponadto pie¢ diod RGB LED, brzeczyk, modul zyroskopu GY-521 i modutl
Bluetooth.

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

2. Zawartosé¢ zestawu

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

Czesé Szt. Czesé Szt.
Plytka sterujaca 1 Podwozie (nadwozie) 1
Pojemnik na akumulator (z 1 Silnik

akumulatorem litowym)

Uchwyt silnika 2 Koto napedowe gasienicy 4
Ogniwo gasienicy 40 Metalowy sworzen 40
Kotko obrotowe 1 Tuleja 4
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Czesé Szt. Czesé Szt.
Plytka aluminiowa 2 rzedy x 6 otworéw 2 Ptlytka aluminiowa 3 rzedy x 6 otworéw 2
Element aluminiowy w ksztalcie litery T 1 Modut sledzenia linii 1
Czujnik ultradzwieckowy 1 Modul matrycy LED 1
Panel przedni (Expression Panel) 1 Kabel RJ25 3
Kabel USB 1 Wkretak krzyzakowy 1
Sruba z tbem krzyzakowym M4x12 (1 21 Sruba z tbem krzyzakowym M4x 16 8
zapasowa)

Sruba z tbem krzyzakowym M4x18 2 Sruba z tbem krzyzakowym M4x30 2
Sruba z tbem krzyzakowym M3 x5 4 Sruba z tbem krzyzakowym M3x8 2
Sruba z tbem krzyzakowym M3 x28 2 Sruba z tbem krzyzakowym M2,5x6 2
Nakretka M4 4 Nakretka M3 2
Tulejka dystansowa M4x10+6 (gwint 4 Tulejka dystansowa M3x23+6 (gwint 2
zewnetrzny i wewnetrzny) zewnetrzny i wewnetrzny)

Tulejka dystansowa M4 x20 (gwint 2 Podktadka dystansowa 4 x5 8
wewnetrzny z obu stron)

Podktadka dystansowa 3x7 2 Podktadka dystansowa 4x15 2

3. Bezpieczenstwo i1 srodki ostroznosci

Instrukcja ELEGOO podaje nastepujace srodki ostroznosci:

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

e OwlBot nie moze by¢ uzywany w miejscach, w ktorych wystepuje §wiatto stoneczne lub
silne §wiatto: promieniowanie podczerwone wpltywa na czujniki modutu §ledzenia linii.

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

e Po pot godzinie jazdy silniki sie nagrzewaja, co jest normalne. Uwazaj, aby nie poparzy¢
sobie rak.

e Podczas wlaczania OwlBot musi sta¢ nieruchomo na stabilnej powierzchni. W
przeciwnym razie modut zyroskopu GY-521 zmierzy niedoktadna wartos¢ poczatkowsa
i robot nie bedzie jezdzil 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 (rozdziat 11).

Plakat jest podzielony na ponumerowane czes$ci: 1 lista czedci; 2-6 podwozie: elementy
aluminiowe, uchwyty silnikéw i silniki; 7 modul matrycy LED; 8 czujnik ultradzwieckowy;
9 modut sledzenia linii; 10 okablowanie; 11 pojemnik na akumulator; 12 kota napedowe;
13 tulejki dystansowe; 14 schemat potaczen; 15 plytka sterujaca; 16 kotko obrotowe;
17 gasienice; 18-20 opis przyciskow, obstuga, aplikacja i programowanie graficzne; 21 $rodki
ostroznosci.

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

e Najpierw przeprowad?z przewody pojemnika na akumulator przez odpowiednie otwory,

Jesli

a dopiero potem zamontuj pojemnik.

Czujnik ultradzwiekowy montuje sie za panelem przednim.

Najpierw przeprowadz oba kable RJ25 przez otwoér w glowie robota, a dopiero potem
zamontuj modul matrycy LED. Jeden kabel RJ25 podiacz do modutu matrycy LED,
a drugi do czujnika ultradzwickowego.

Wszystkie przewody przeprowadz przez odpowiednie otwory, jak pokazano na rysunku.
Potaczenia: modut sledzenia 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.

Najpierw podtacz wszystkie kable, a dopiero potem przykreé ptytke sterujaca.
Kompletna gasienica sktada sie z 20 ogniw. Po zalozeniu gasienic ptytki aluminiowe z
3 rzedami po 6 otworéw lekko pochylaja sie do przodu; jest to normalne i nie wpltywa
na dziatanie.

montaz sprawia Ci trudnosé¢, obejrzyj film z instrukcja montazu na stronie ELEGOO

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

5. Plytka sterujaca

—— ~——

‘t—@ i @

3
nEm X o
et ll] ~
Reset OFF ON Battery| Mode
B/U % N
O [m LIl _

T T L] 7T A\Y m T T

Widok z gory: ztacza 1-4 Strona z elementami sterujacymi (oznaczenia jak na nadruku)
Oznaczenie Funkcja
Reset Przycisk reset.
B/U Przetacznik Bluetooth / wgrywanie programu. B = Bluetooth (do aplikacji),

U = wgrywanie programu.

5 Port tadowania USB. Akumulator nalezy tadowaé przez port USB na
pojemniku na akumulator (rozdziat 6).

OFF ON Wytacznik zasilania.

Battery Ztacze akumulatora.

Mode Przycisk przelaczania trybow (rozdzial 7).

M1 / M2 Lewy silnik / prawy silnik.

S1/S2 Ztacza serwa (serwo nie jest dotaczone).

Ztacze 1 Modut $ledzenia linii.

Zlacze 2 Czujnik ultradzwiekowy.

Ztacze 3 Modut matrycy LED.
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Oznaczenie Funkcja
Zlacze 4 Rezerwa na rozbudowe.
USB Port USB do wgrywania programéw.

Punkty na klocki ~ 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 i ma wtasny wylacznik, lampke stanu
oraz port tadowania USB:

(1) Wytacznik pojemnika na akumulator. Po wlaczeniu
nie trzeba go wylaczaé: podczas uzywania OwlBot Tank
zasilanie wlacza sie i wylacza wytacznikiem OFF ON
na plytce sterujace;j.

(2) Lampka stanu: podczas tadowania $wieci na zielono,
po pelnym naladowaniu gasnie.

(3) Port tadowania USB: tutaj taduj akumulator kablem
- USB.

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
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
czarna linie, panel wyswietla inna mine. Gdy podniesiesz robota, gasienice sie
zatrzymuja.

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 réwniez 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 1 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 polaczy sie automatycznie.
Liste urzadzen Bluetooth mozesz tez otworzy¢ ikong menu w lewym goérnym rogu i
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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 w 8 kierunkach. Robotem mozna sterowaé takze
wtedy, gdy stoi pionowo na ziemi.

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 $ledzi jej prawidtowo, lekko dostosuj prég czutosci.
Ustawienie fabryczne to 700.

Programowanie graficzne: w czeéci Program budujesz programy z blokéw: Motion
(ruch), Voice & Light (dzwick 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 wyswietla¢ ich liste.

9. Programowanie w Arduino IDE

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

e Zacznij od pliku For Windows Lesson 1 Setting up development environment.pdf lub
jego wersji dla komputerow 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 ELEGOQO udostepnia sterownik
USB na swojej stronie.

e 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 sie nie powies¢. Po wgraniu ustaw przetacznik z powrotem w pozycji
B.

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

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

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

10. Rozwigzywanie problemow

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

Wrytacz i ponownie wlacz 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 sie z Bluetooth tylko przy wlaczonym GPS: wlacz GPS /
lokalizacje.

5. Calkowicie 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 (rozdzial 7).

Sledzenie linii nie dziata dobrze: unikaj swiatla stonecznego i silnego $wiatta i dostosuj
w aplikacji prog czutosci czujnika.

11. Pelny samouczek

Kompletne materiaty ELEGOO do zestawu sa bezptatnie dostepne na stronie pobierania
ELEGOO. Wybierz OwlBot Tank 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 lekeji 1 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, wtosku i japonsku, po polsku nie.

12. Producent

ELEGOO
https://www.elegoo.com
E-mail: service@elegoo.com (Ameryka Potnocna), euservice@elegoo.com (Europa i Azja)

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

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

ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Rovid hasznalati itmutatod

Ez az utmutatdé az ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0 készletre vonatkozik, amelyet az
ELEGOO OwlBot Tank Kit néven forgalmaz.

1. A készletrol

Az ELEGOO OwlBot Tank Kit sajat keztileg 6sszeszerelhet robotkészlet: lanctalpas jarmi
(két motor hajt két lanctalpat), bagoly forméju elejével. A vezérldkartyat az Arduino
IDE-ben, Arduino Nano kartyaként lehet programozni. A robot vonalkéveté modullal, az
akadélyok érzékelésére szolgald ultrahangos érzékelvel és LED-matrix modullal rendelkezik,
amely az el6lapon (Expression Panel) keresztiil arckifejezéseket jelenit meg. A vezérlSkartyan
ezenkivill 6t RGB LED, egy hangjelz6 (ziimmer), egy GY-521 giroszkoépmodul és egy
Bluetooth-modul talalhato.

Az ELEGOO programja méar fel van toltve a robotra, igy az Osszeszerelés utan azonnal
miikddik: 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 kinél. Ha sajat programokat szeretne irni, az
ELEGOO oktatoéanyaga leckéket tartalmaz az Arduino IDE-hez (iranyvezérlés, vonalkovetés,
akadalykertilés, hang, fények, arckifejezések és utvonalvezérlés).

2. A készlet tartalma

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

Alkatrész Db Alkatrész Db
Vezérlskartya 1 Alvaz (karosszéria) 1
Akkumulatordoboz (litiumakkuval) 1 Motor 2
Motortarto 2 Léanctalp-hajtokerék 4
Lanctalpszem 40 Fém tengelycsap 40
Forgokerék 1 Persely 4
Aluminium lap, 2 sor x 6 furat 2 Aluminium lap, 3 sor x 6 furat 2
T alakd aluminium elem 1 Vonalkéveté modul 1
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Alkatrész Db Alkatrész Db
Ultrahangos érzékels 1 LED-maétrix modul 1
Elslap (Expression Panel) 1 RJ25 kabel 3
USB-kabel 1 Csillagesavarhuzo 1
M4 x 12 csillagfejii csavar (1 tartalék) 21  M4x16 csillagfejd csavar 8
M4 x18 csillagfejii csavar 2 M4x30 csillagfejii csavar 2
M3x5 csillagfeji csavar 4  M3x8 csillagfeji csavar 2
M3x28 csillagfejii csavar 2 M2,5x6 csillagfejii csavar 2
M4 anya 4 M3 anya 2
M4x10-+6 tavtarté oszlop (kiilss és 4 M3x23+6 tavtarto oszlop (kiilss és 2
belsé menettel) bels6 menettel)

M4 x20 tavtarto oszlop (mindkét végén 2 4x5 tavtarto gytri 8
belsé menettel)

37 tavtarto gytrd 2 4x15 tavtarto gytrd 2

3. Biztonsag és 6vintézkedések

Az ELEGOO utmutatoja a kovetkezd ovintézkedéseket adja meg:

e Hasznalat el6tt toltse fel teljesen az akkumuldtort. Ha az akkumulator lemeriilében
van, az 6t RGB LED pirosan villog. Az akkumulatort az USB-kabellel toltse, az
akkumulatordoboz USB-portjan keresztiil (6. fejezet).

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

e Akadalykeriil6 moédban minél vilagosabb szintiek az akadalyok, annal jobban keriili ki
Gket a robot.

e Féloras mozgas utan a motorok felforrésodnak, ez normélis. Vigyazzon, nehogy
megégesse a kezét.

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 6sszeszerelni; ez egy nagy méretii
poszter, amely nyomtatva megtalalhaté a dobozban. Abrai minden lépést pontosan
bemutatnak; ez az utmutaté 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 szédmozott részekre tagolodik: 1 alkatrészlista; 2—6 alvaz: aluminiumelemek,
motortartok és motorok; 7 LED-matrix modul; 8 ultrahangos érzékels; 9 vonalkévets modul;
10 kabelezés; 11 akkumulatordoboz; 12 hajtokerekek; 13 tavtartoé oszlopok; 14 bekotési rajz;
15 vezérlGkartya; 16 forgokerék; 17 lanctalpak; 18-20 a gombok leirasa, kezelés, alkalmazas
és grafikus programozas; 21 évintézkedések.

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:
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El6szor vezesse at az akkumulatordoboz vezetékeit a megfelels furatokon, és csak azutan
szerelje fel a dobozt.

Az ultrahangos érzékels az elGlap mogé kertil.

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.

Az abréanak megfelelGen vezesse at az Gsszes vezetéket a megfelel§ nyilasokon.
Bekotés: a vonalkoveté modul az 1-es csatlakozoba, a LED-métrix modul a 3-asba
keriil; az ultrahangos érzékels az 1-4. csatlakozok barmelyikébe kothets. A bal motort
az M1, a jobb motort az M2, az akkumulatordobozt a Battery csatlakozoba kosse.
Elgszor csatlakoztassa az Osszes kabelt, és csak azutan csavarozza fel a vezérlGkartyéat.
Egy teljes lanctalp 20 lanctalpszembdl all. A lanctalpak felszerelése utan a 3 sor x 6
furatos aluminium lapok kissé elére d6lnek; ez normélis, és nem befolyésolja a miikddést.

Ha nehéznek taldlja az Osszeszerelést, nézze meg az Osszeszerelési videdt az ELEGOO

webol

dalan vagy YouTube-csatornajan (https://www.youtube.com/elegooofficial/).

5. Vezérl6kartya

‘ 1 @lﬁ : m@ & . B
\\ . B
B i gL \ Reset B/U % OFF ON Battery| Mode
. 0 il Q|
T T L} 7T j AAY m T T
Feliilnézet: 1-4. csatlakozo A kezelGszervek oldala (a feliratok a nyomtatott formaban)
Felirat Funkcié
Reset Reset gomb.
B/U Bluetooth / programfeltoltés kapesolo. B = Bluetooth (az alkalmazashoz), U
= programfeltoltés.
5 USB toltGesatlakozd. Az akkumulétort az akkumulatordoboz USB-portjan
keresztiil kell tolteni (6. fejezet).
OFF ON Fékapcsolo.
Battery Akkumulatorcsatlakozo.
Mode Uzemmodvalté gomb (7. fejezet).
M1 / M2 Bal motor / jobb motor.
S1 /S2 Szervocsatlakozok (szervo nem tartozék).
1. csatlakozo Vonalkdveté modul.
2. csatlakozo Ultrahangos érzékeld.
3. csatlakoz6 LED-matrix modul.
4. csatlakozo Tartalék bévitéshez.
USB USB-port programok feltoltéséhez.
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Felirat Funkcio
Epitskocka- Ide épit6kockik rogzithetk, hogy a robotot sajat formakkal bévitse
rogzitési pontok (épitskocka nem tartozék).

6. Akkumulator és toltés

Az akkumulatordoboz litiumakkut tartalmaz, és sajat f6kapcsoloval, allapotjelzé lampaval és
USB toltéporttal rendelkezik:

(1) Az akkumulatordoboz kapcsoloja. Bekapcsolas utan
nem kell kikapcsolni: az OwlBot Tank hasznalatakor a
tapellatast a vezérlskartya OFF ON kapcsoldja vezérli.

(2) Allapotjelzé lampa: toltés kozben zolden vilagit,
teljes feltoltés utan kialszik.

(3) USB toltsport: itt toltse az akkumulatort az USB-
kabellel.

L

Hasznéalat el6tt toltse fel teljesen az akkumulétort. Ha az akkumulator lemeriilében van, az
6t RGB LED pirosan villog.

7. Bekapcsolas és lizemmodok

Helyezze a robotot stabil feliiletre, és kapcsolja be a vezérlgkartya OFF ON kapcsoldjaval;
indulas kozben ne mozditsa el. Az 6t RGB LED futéfényként egymas utén felvillan, és
megszolal az indité dallam. A Mode gomb minden megnyomésa a kovetkezd izemmodot
valasztja ki:

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 lanctalpak megallnak.

2. megnyomas: akadalykeriil6 méd. Az RGB LED-ek sargan vilagitanak, az elGlapon
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 mod. Az ellapon egymas utan megjelenik a 8 alapértelmezett
arckifejezés.

8. Vezérlés az alkalmazassal

1. Telepitse az ELEGOO Owl Robot alkalmazast az App Store-bol 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 alkalmazast, és kapcsolja be a telefonon a helymeghatéarozast (GPS).
Koppintson az OwlBot elemre, majd a jobb fels6 sarokban 1év6 Bluetooth ikonra;
megnyilik a Bluetooth-keresés képernyéje.

4. Tartsa a telefont a robot kézelébe (10 cm-en beliil): az alkalmazas automatikusan
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csatlakozik. A Bluetooth-eszkozok listdjat a bal fels6 sarokban 1évé meniiikonnal
is megnyithatja, és kivalaszthatja az ELEGOQO BT16 eszkézt. Amikor a robot
csatlakozott, a Bluetooth ikon pirosrél barnara valt.

5. Koppintson a Rocker Control elemre a vezérl6képernyé megnyitéasidhoz.

A vezérloképerny6 funkeioi (az alkalmazasban lathato elnevezésekkel):

Rocker Control: a joystickkal 8 irdnyba iranyithatja a robotot. A robot akkor is
iranyithato, ha fiiggslegesen &ll a talajon.

Expression control mode: vélasszon 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 kdsse 0ssze Gket; a robot a vonal irdnyaban halad. Hasznalat
el6tt forditsa a robot fejét jobbra, a telefonnal parhuzamosan.

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

Sound control mode: zongorahoz hasonl6an 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
vonalkdvetd modban letér a palyarol, vagy nem koveti megfelelGen, allitson kissé az
érzékel 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 lejatszéas gomb elinditja, a sziinet gomb leallitja a programot; a projekteket
atnevezheti, mentheti és listazhatja.

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):

o Kezdje a For Windows Lesson 1 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 lehet&séget. Windows 10, Linux és
macOS alatt nincs sziikség illeszt6programra; Windows 7-hez az ELEGOO a weboldalan
kinal USB-illesztéprogramot.

e Feltoltes elstt allitsa a B /U kapcesolot 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.

e A kartyan TB6612 vagy DRV8835 tipust motorvezérls chip van (nézze meg a sajat
kartyajan). Az On chipjének megfelelé programmappét hasznalja.

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

e Ha az IDE a No such file or directory hibat jelzi, hianyzik egy konyvtar: masolja
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a 01 ReadMeFirst/CopyMeFirst mappaban 1évé mappakat az Arduino IDE libraries
mappéajaba (leiras: ReadMeFirst 1.pdf).

10. Hibaelharitas

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

1. Kapcsolja ki, majd tjra be a robotot, és probéljon ismét csatlakozni.

2. Nyissa meg az alkalmazasban a Bluetooth-eszkézok listajat, és valassza ki kézzel a
robotot.

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

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

5. Zéarja be teljesen az alkalmazast, majd inditsa djra.

Ellendrizze azt is, hogy a B/U kapcsolo 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 erds fényt, és allitsa be az
alkalmazasban az érzékeld kiiszobértékét.

11. A teljes oktatbéanyag

Az ELEGOQO teljes anyaga a készlethez ingyenesen letolthet§ az ELEGOO letoltési oldalarol.
Valassza ki az OwlBot Tank Kit terméket, és toltse le az oktatéanyagot:

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

A csomag tartalmazza az utmutatot (a posztert) PDF formatumban, a gyéari programot,
az androidos alkalmazast, a leckéket mintakoddal (1-8. lecke), a modulok adatlapjait és a
gyakori kérdéseket. A leckék angol nyelviiek; az utmutaté angol, német, spanyol, francia,
olasz és japan nyelven érhetd 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 Tank Kit
Smart Robot Tank

Ghid de pornire rapida

Acest ghid se aplica setului ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, vandut de ELEGOO sub
numele OwlBot Tank Kit.

1. Despre set

ELEGOO OwlBot Tank Kit este un set de robot pe care il asamblati singur: un vehicul pe
senile (douda motoare actioneaza doud senile), cu partea din fatd in forma de bufnita. Placa
de comandé se programeaza in Arduino IDE ca placd Arduino Nano. Robotul are un modul
de urmarire a liniei, un senzor cu ultrasunete pentru detectarea obstacolelor si un modul
matrice LED care afiseazd 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, urmarirea 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
Suport de motor 2 Roata motoare de senila 4
Element de senila 40 Bolt metalic 40
Roata pivotanta 1 Bucsa 4
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Piesa Buc. Piesa Buc.
Placa de aluminiu cu 2 randuri x 6 2 Placa de aluminiu cu 3 randuri x 6 2
gauri gauri

Piesa de aluminiu in forma de T 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 Surubelnita in cruce 1
Surub cu cap in cruce M4x12 (1 de 21 Surub cu cap in cruce M4x16 8
rezerva)

Surub cu cap in cruce M4x18 2 Surub cu cap in cruce M4x30 2
Surub cu cap in cruce M3x5 4 Surub cu cap in cruce M3x8 2
Surub cu cap in cruce M3x28 2 Surub cu cap in cruce M2,5x6 2
Piulita M4 4 Piulita M3 2
Distantier M4x10+6 (filet exterior si 4 Distantier M3x23+6 (filet exterior si 2
interior) interior)

Distantier M4x20 (filet interior la 2 Inel distantier 4x5 8
ambele capete)

Inel distantier 3x7 2 Inel distantier 4x15 2

3. Siguranta si precautii
Manualul ELEGOO indica urmatoarele precautii:

° incérca‘gi complet acumulatorul inainte de utilizare. Cand acumulatorul este descarcat,
cele cinci LED-uri RGB clipesc rosu. incércai;i acumulatorul cu cablul USB, prin portul
USB de pe cutia bateriei (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 deschisi, cu
atat robotul le evita mai bine.

e Dupa o jumatate de ord de mers, motoarele se incing, ceea ce este normal. Aveti grija
sa nu va ardeti mainile.

e La pornire, OwlBot trebuie s& stea nemiscat pe o suprafata stabila. Altfel modulul
giroscop GY-521 masoara 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
ELEGOQO care se poate descirca (sectiunea 11).

Posterul este impartit in sectiuni numerotate: 1 lista de piese; 2-6 sasiul: placi de aluminiu,
suporturi de motor si motoare; 7 modulul matrice LED; 8 senzorul cu ultrasunete; 9 modulul
de urmarire a liniei; 10 cablarea; 11 cutia bateriei; 12 rotile motoare; 13 distantierele;
14 schema de conectare; 15 placa de comanda; 16 roata pivotanta; 17 senilele; 18-20 descrierea
butoanelor, utilizarea, aplicatia si programarea grafica; 21 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:
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Treceti mai intai firele cutiei bateriei prin orificiile corespunzatoare, apoi montati cutia.
Senzorul cu ultrasunete se monteaza in spatele panoului frontal.

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.

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

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.

Conectati mai intai toate cablurile, apoi fixati placa de comanda cu suruburi.

O senila completa are 20 de elemente. Dupa montarea senilelor, placile de aluminiu
cu 3 randuri x 6 gauri se inclina usor inainte; acest lucru este normal si nu afecteaza
functionarea.

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

5. Placa de comanda

Vedere de sus: interfetele 1-4

OFF ON

LI

Battery

)

T L} 7T AAY m T

Reset B/U %

Partea cu elementele de comand4 (inscriptii ca pe placd)

Inscriptie Functie

Reset Buton de resetare.

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

5 Port USB de incarcare. Acumulatorul trebuie incarcat prin portul USB de pe
cutia bateriei (sectiunea 6).

OFF ON Intrerupitor 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
Interfata 2
Interfata 3
Interfata 4
USB

Modulul de urmaérire a liniei.

Senzorul cu ultrasunete.

Modulul matrice LED.

Rezerva pentru extindere.

Port USB pentru incércarea programelor.
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Inscriptie Functie

Puncte pentru Aici se pot fixa caramizi de constructie, pentru a extinde robotul cu forme
caramizi de proprii (cardmizile nu sunt incluse).

constructie

6. Acumulatorul si incarcarea

Cutia bateriei contine un acumulator cu litiu si are propriul intrerupator, un indicator de
stare si un port USB de incarcare:

(1) Intrerupitorul cutiei bateriei. Dup# pornire nu
este necesar sa il opriti: cand folositi OwlBot Tank,
alimentarea este comandata de intrerupatorul OFF ON
de pe placa de comanda.

(2) Indicator de stare: lumineaza verde in timpul
incarcarii si se stinge cand acumulatorul este complet
incarcat.

(3) Port USB de incarcare: aici incarcati acumulatorul
cu cablul USB.

Tncércapi complet acumulatorul inainte de utilizare. Cand acumulatorul este descéarcat, 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:

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, senilele se opresc.

A doua apasare: modul de evitare a obstacolelor. LED-urile RGB lumineaza galben,
panoul afiseazd 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
recomanda 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.
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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 in 8 directii. Robotul poate fi comandat si
atunci cand sta vertical pe sol.

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.

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):

° incepe‘gi cu fisierul For Windows Lesson 1 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.

e 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.

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

e 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.
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e 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).

10. Depanare

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

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.

5. Inchideti complet aplicatia si porniti-o din nou.

- W=

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

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

Urmarirea liniei nu functioneaza bine: evitati lumina solara si lumina puternica si
reglati in aplicatie pragul senzorului.

11. Tutorialul complet

Materialele complete ELEGOO pentru acest set sunt disponibile gratuit pe pagina de
descarcari ELEGOO. Selectati OwlBot Tank 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 1 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

44



Navodila za uporabo

ELEGOO OwlBot Tank Kit
Smart Robot Tank

Kratka navodila za uporabo

Ta navodila veljajo za komplet ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, ki ga ELEGOO prodaja
pod imenom OwlBot Tank Kit.

1. O kompletu

ELEGOO OwlBot Tank Kit je komplet za robota, ki ga sestavite sami: goseni¢no vozilo (dva
motorja poganjata dve gosenici) s sprednjim delom v obliki sove. Krmilno plos¢o programirate
v okolju Arduino IDE kot plos¢o Arduino Nano. Robot ima modul za sledenje ¢rti, ultrazvocni
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, brencac, 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 grafiéno
programiranje z bloki. Ce zelite pisati lastne programe, vsebuje vadnica ELEGOO lekcije za
Arduino IDE (krmiljenje smeri, sledenje ¢rti, izogibanje oviram, zvok, luéi, izrazi in krmiljenje
poti).

2. Vsebina kompleta

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

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

Nosilec motorja 2 Pogonsko kolo gosenice 4
Clen gosenice 40  Kovinski zati¢ 40
Vrtljivo kolesce 1 Pusa 4
Aluminijasta letev, 2 vrsti x 6 lukenj 2 Aluminijasta plosc¢a, 3 vrste x 6 lukenj 2
Aluminijasti del v obliki ¢rke T 1 Modul za sledenje ¢rti 1
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Del Kos Del Kos
Ultrazvoéni senzor 1 Modul matrike LED 1
Sprednja plosca (Expression Panel) 1 Kabel RJ25 3
Kabel USB 1 Krizni izvijac¢ 1
Vijak s krizno glavo M4x12 (1 rezervni) 21 Vijak s krizno glavo M4x 16 8
Vijak s krizno glavo M4x18 2 Vijak s krizno glavo M4x30 2
Vijak s krizno glavo M3x5 4 Vijak s krizno glavo M3x8 2
Vijak s krizno glavo M3x28 2 Vijak s krizno glavo M2,5x6 2
Matica M4 4 Matica M3 2
Distan¢nik M4x10+6 (zunanji in 4 Distan¢nik M3x23+6 (zunanji in 2
notranji navoj) notranji navoj)

Distan¢nik M4x20 (notranji navoj na 2 Distané¢ni obrocek 4x5 8
obeh koncih)

Distancni obrocek 3x7 2 Distanc¢ni obrocek 4x15 2

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 rde¢e. Akumulator polnite s kablom USB prek vrat USB na baterijskem ohisju

(razdelek 6).

e OwlBota ni mogoce uporabljati na mestih s soncno ali mo¢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 Po pol ure voznje se motorji segrejejo, kar je normalno. Pazite, da si ne opecete rok.
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 ELEGOQO, velikem plakatu, ki je natisnjen in prilozen
v skatli. Njegove slike natancno 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; 2-6 podvozje: aluminijasti deli,
nosilci motorjev in motorja; 7 modul matrike LED; 8 ultrazvocni senzor; 9 modul za sledenje
¢rti; 10 ozicenje; 11 baterijsko ohiSje; 12 pogonska kolesa; 13 distan¢niki; 14 shema vezave;
15 krmilna plosca; 16 vrtljivo kolesce; 17 gosenici; 18-20 opis tipk, upravljanje, aplikacija in
grafi¢no programiranje; 21 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
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ultrazvoc¢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 prikljucite na katerikoli vmesnik 1-4. Levi motor na M1,
desni motor na M2, baterijsko ohisje na Battery.

e Najprej prikljucite vse kable, Sele nato privijte krmilno plosco.
e Celotna gosenica ima 20 ¢lenov. Po namestitvi gosenic se aluminijasti plosci s 3 vrstami
po 6 lukenj rahlo nagneta naprej; to je normalno in ne vpliva na delovanje.

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

5. Krmilna plosca

—

// ;--t @

Pogled od zgoraj: vmesniki I — 777

=

=9 A 2o
Reset % OFF ON :g Mode

O) (mm I & Q
)

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. Akumulator je treba polniti prek vrat USB na
baterijskem ohi§ju (razdelek 6).

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 Ultrazvoc¢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).

347



Navodila za uporabo

6. Akumulator in polnjenje

Baterijsko ohisje vsebuje litijev akumulator in ima lastno stikalo, lu¢ko stanja in vrata USB
za polnjenje:
(1) Stikalo baterijskega ohisja. Ko ga vklopite, ga ni

treba izklapljati: pri uporabi OwlBot Tank napajanje
upravlja stikalo OFF ON na krmilni ploséi.

(2) Lucka stanja: med polnjenjem sveti zeleno, ko je
akumulator poln, ugasne.

(3) Vrata USB za polnjenje: tukaj polnite akumulator
s kablom USB.

-t

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 plosca prikaze izraz.
OwlBot sledi ¢rni progi; ko modul za sledenje ¢rti zazna ¢rno ¢rto, plosca prikaze drug
izraz. Ko OwlBota dvignete, se gosenici 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
priporoca 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 ELEGOO
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 v 8 smereh. Robota lahko upravljate
tudi, ko stoji navpi¢no na tleh.

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

Line control mode: tapnite ikono za zacetek, nato tocko na zaslonu in Se eno tocko, da ju
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povezete v ¢rto; 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 naginu sledenja
¢rti zapusca progo ali ji ne sledi pravilno, rahlo prilagodite prag senzorja. Tovarniska
nastavitev je 700.

Grafi¢no 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):

e Zaclnite z datoteko For Windows Lesson 1 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.

e 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.

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

e 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.

e 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).

10. Odpravljanje tezav

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

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.

5. Aplikacijo povsem zaprite in jo znova zaZenite.

W=
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Navodila za uporabo

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.

11. Celotna vadnica

Celotno gradivo ELEGOOQO za komplet je brezpla¢no na voljo na strani za prenose ELEGOO.
Izberite OwlBot Tank 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 1 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 japons$éini, 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 Tank Kit
Smart Robot Tank

Kpatko pbKkoBOACTBO 32 ynoTpeda

Tora prroBOCTBO ce oTHacs 3a ELEGOO Owl Smart Robot Car Kit V2.0, xotito ELEGOO nponasa nox
umeto OwlBot Tank Kit.

1. 3a koMILJIeKTa

ELEGOO OwlIBot Tank Kit e komrmiekT 3a poOOT, KOWTO crio0sBaTe caMu: BEPUIKHO MPEBO3HO
CPEICTBO ([Ba JBUTATENs 3aJBMKBAT JIBE BEPUTH) C MpeAHAa 4YacT BBB (popmara Ha Oyxai.
VYnpasnsBaniara miarka ce nporpamupa B Arduino IDE karo miarka Arduino Nano. PoGoTsT
¥uMa MOJYJ 3a CJIe[IBAHE Ha JIMHUS, YATPAa3BYKOB CEH30D 3a OTKPUBAHE HA MPENSTCTBUS U MOIYI
LED wmarpuia, kKoiTo oKa3Ba U3paKeHUs Ha JIMIETO Tipe3 npenuus nanen (Expression Panel). Ha
yhopapisBaliaTta miaTka uMma cbino ner RGB cBetonuona, 3ymep, xupockorneHn moayn GY-521 u
Bluetooth momym.

[Iporpamara Ha ELEGOO Beue e 3apeneHa B po0OoTa, Taka 4e TOM pabOTH BeaHara cCien
crobsiBaneTo: 6yToHbT Mode MpeBKITI0UBa MEXKIY Ce/IBaHE HA JTMHUS, U30ATBaHe HA MPENSTCTBUSL
U PEeKUM Ha TOTOBHOCT, a Oe3rutatHoTo npuiokeHne ELEGOQO Owl Robot ynpasnssa pobota
npe3 Bluetooth u npenara rpadguano nporpaMupane ¢ 6:;10koBe. AKO UCKaTe J1a MUIIETE COOCTBEHU
nporpamu, pbkoBoacTBoTO Ha ELEGOO cwawvpka ypouu 3a Arduino IDE (ynpaeneHue Ha
MOCOKAaTa, CJe/BaHE Ha JIMHUS, HU30ArBaHe Ha MPEMSATCTBUS, 3BYK, CBETIMHHU, U3PAXKEHUS U
yIOpaBieHHE Ha TPACKTOPHUATA).

2. CbabpkaHue HA KOMILJIEKTA

KoMmmiekTbT chabpka clieqHUTe YacTu ciopea cnuchbka ¢ yactd Ha ELEGOQ. JlpeGuuTe yactu ca
OIIaKOBAHU B HOMepI/IpaHI/I IIJINKYCTA.

Yacrt bp. Yacr bp.
VipasnsBalua miarka 1 Iacu (xoprryc) 1
Kyrus 3a 6arepus (¢ auTreBa baTepus) 1 JIBuraren 2
Jbpikad 3a gBUTATEN 2 3aABIKBAIIO KOJIETO HA BEpUTrara 4
3BEHO Ha Bepurara 40 Meranen mudr 40
BrpTsiimo ce konenue 1 Brynka 4
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Yacr bp. Yacr bp.
AnymuHHEBa TUIaHKa, 2 pena X 6 oTBopa 2 AmyMmuHueBa IUIaHKa, 3 pefa X 6 oTBopa 2
AnymunueBa T-oOpa3Ha yact 1  Monyn 3a crieiBaHe Ha JIMHUS 1
YaTpa3BykoB CEH30D 1 Monyn LED marpuna 1
[Ipenen manen (Expression Panel) 1 Kabem RJ25 3
USB kaben 1 Kpscrara orBepTka 1
BuHT ¢ xpbcTara rimaBa M4x12 (1 21 BunT c kpbcTara riiaBa M4x16 8
pe3epBeH)

BuHTt ¢ xpberara rmasa M4x18 2 BuHr ¢ xpbcrara masa M4x30 2
BuHT ¢ kpberara rmaBa M3x5 4 BuHT ¢ KpbcTaTa 1aBa M3x8 2
BuHT ¢ xpberara rmasa M3x28 2 BuHT ¢ kpbeTara masa M2,5%6 2
laiika M4 4 Taiika M3 2
JlucrannuonHa KoinoHka M4x10+6 4 JlucraHIMoOHHA KOJOoHKAa M3%23+6 2
(BBHIITHA M BBTPEIIHA pe30a) (BBHIITHA ¥ BBTPEIIIHA pe30a)

JlucrannonHa KojoHKa M4x20 2 JlucraHnuoHHa 1raibda 4x5 8
(BBTpeIIHa pe3ba B ABaTa Kpas)

HucrtannmonHa mraitba 3x7 2 ucrannuonHa mmaiiba 4x15 2

3. be30nacHOCT U npeanasHu MepKH

PwvroBoactBoTo Ha ELEGOO mnocoyBa ciieqHuTe Npeana3Hid MEPKH:

* Ilpenu ynorpeba 3apenere 6arepusita HanbJiHO. Korato 6arepusra e uzrouieHa, nerre RGB
CBETOJIMO/Ia MUTAT B 4epBeHO. 3apexaaite Oarepusita ¢ USB kabena npe3 USB mopra Ha
KyTHsTa 3a 6arepus (pas3zaen 6).

* OwlBot He MOXe J1a ce U3MoJI3Ba Ha MECTa ChC CI'bHYEBA MJIM CHJIHA CBETJIMHA: MH(ppadep-
BEHOTO JTbUEHUE BIIMSC HA CEH30PUTE HA MOYJIA 3a CJIEJIBaHE Ha JIMHUS.

* B pexxuM Ha n30srBaHe Ha MPEMSATCTBUS: KOJIKOTO MO-CBETHI € IIBETHT HA MPEMITCTBUATA,
TOJIKOBA TO-100pe poOOTHT TH U305TBA.

 Cres1 10OJIOBUH Yac JBUKEHHE IBUTATEIIMTE CE€ HArOpEeLIsBaT, KOETO € HopMaJlHO. BHuMaBaiite
Jla HE U3TOPUTE PbHLIETE CH.

* IIpu BrirouBane OwlBot TpsOBa ga cTou HEMOIBUKHO Ha CTaOUITHA TOBBPXHOCT. B mpoTrBeH
CITy4aii >kupocKomHUAT Moy GY-521 uzMepBa HETOUHA HaYallHA CTOWHOCT U POOOTHT HsAMA
Jla ce JIBUXKU I1PaBo.

4. CriioosiBane

Po6oThT ce crmobsiBa o witocTpoBaHOTO pbkoBOcTBO HA ELEGOQ — rosnsiM miakart, oTnedaraH u
MPWIOXKEH B KyTHsATa. Heropure mirocTpaiuu nmoka3BaT TOUHO BCSIKA CTHITKA; TOBA PHKOBOACTBO HE
MOJKE Jia TH 3aMEHH, 3aTOBa JIPBKTE TIaKaTa 1Mo pPhKa M o CIeABalTe CTHIKA MO CThITKA. ChIOTO
pBKOBOACTBO € BKiItoueHo U kato PDF B pwrkoBoacTBoTo Ha ELEGOO 3a usrersine (pasngen 11).

[InakarbT € pa3nesneH Ha HOMEpUPAHU pa3iesid: 1 CIUCHK ¢ YacTu; 2—6 MIacu: alyMUHUEBH YacCTH,
obpxaun u asurarenu; 7 moayn LED matpuia; 8 yaTpasBykoB ceH30p; 9 Momynd 3a cielnBaHe
Ha nmuHus; 10 okabensiBane; 11 kyTust 3a Garepus; 12 3aaBMkBamM Konena; 13 MTUCTaHIIMOHHU
KOJIOHKH; 14 cxeMa Ha cBbp3BaHe; 15 ympasisBalia miaTka; 16 BppTALIO ce Kojeinle; 17 Bepury;
18-20 onucanue Ha OyTOoHHTE, paboTa, NPUIOKEHHE U rpaduuHO Mporpamupane; 21 npeanasHu
MEPKHU.

Bcesika cThIKa 1oKa3Ba KOM YacTH Ca BH HY>KHU H B KO€ TUTMKYE ce Hamupar (Hamp. Take D) out from
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bag No. 1 —u3Bazere yact (O ot runkye Ne 1). YkazaHus OT miakara:

[IppBO MpekapaiiTe MPOBOJHULIUTE HA KyTHsTa 3a OaTepus Npe3 CbOTBETHUTE OTBOPH U €]1Ba
CJIe]l TOBa MOHTHUpPAUTE KyTHITA.

VYnTpa3ByKOBHAT CEH30p CE€ MOHTHPA 331 IPEIHUS MTAHEIL.

[IepBO Tpekapaiite nBara kabena RJ25 mpe3 orBopa B maBata Ha poOoTa M €aBa Cle[
ToBa MOHTHUpaiiTe Moxyia LED marpuna. Cbpikere enunus kaden RJ25 kbm mogyna LED
Marpuiia, a Ipyrus — KbM YJITPa3ByKOBUS CEH30D.

[IpekapaiiTe BCUUKH IPOBOJHULM IIP€3 CHOTBETHUTE OTBOPH, KAKTO € MTOKA3aHO Ha MIIKOCT-
panusra.

CBbp3BaHe: MOLYTBT 3a CleABaHE Ha JMHUS KbM uHTepdeiic 1, mogynst LED marpura
KbM HHTEpdeic 3; ynTpa3ByKOBUSAT CEH30p MOXE Ja C€ CBbpKE KbM KOWTO M Ja € OT
untepdeiicure 1-4. JleBust nBuraren kbM M1, necHusT asuraren kbM M2, KyTHusTa 32
Oarepus kbM Battery.

[IbpBO CBBpIKETE BCUYKHU KaOellu U €/1Ba CJIe/] TOBA 3aBUITE yIIpaBisBalllaTa IulaTKa.

Enna usna Bepura ce cberou ot 20 3BeHa. Ciie; MOHTUPAHETO Ha BEPUTUTE allyMUHHUEBUTE
IJJAaHKK ¢ 3 pena X 6 OTBOpa C€ HAKJIAHAT JIEKO HAlpel; TOBA € HOPMAJIHO U HE BIUsE Ha
paborara.

AXo crito0sIBaHETO BH 3aTPYyAHsIBA, IIealiTe BUIEOTO 3a criobsBane Ha yeocaiita Ha ELEGOO wnn
B KaHasa My B YouTube (https://www.youtube.com/elegooofficial/).

5. YnpasisBama mjiarka

L
| ™=

R Mod
\ eset B/U ﬁ OFF ON Battery ode
] IH]]] ) Q/
T T T 77 ANY ] T T J
Wsrnen otrope: unrepgeiicn 1-4 CrpaHara ¢ opraHure 3a ynpasieHHue (HaJIHCUTE ca KaKTO ca OTHEYaTaH!)
Haanuc DOyHKUMSA
Reset ByToH 3a Hynupane.
B/U [IpesxirouBaren Bluetooth / kauBane Ha mporpama. B = Bluetooth (3a
npuiokenuero), U = kauBaHe Ha porpama.
5 USB nopt 3a 3apexnane. barepusita TpsoBa na ce 3apexaa npe3 USB nopra Ha
KyTHATa 32 OaTepus (pasuen 6).
OFF ON Kitrou 3a 3axpanBaHeTo.
Battery KonekTop 3a Oatepusira.
Mode ByTon 3a cmsiHa Ha pexuma (pazmen 7).
M1/ M2 JIaB nBuraresn / neced aABUrarei.
S1/82 KonexTopu 3a cepBo (cepBO HE € BKIIOUCHO).
WuTepdeiic 1 Monyn 3a cnefBaHe Ha JTUHUS.
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Hapnuc DyHKUMA

WnTepdeiic 2 YaTpa3ByKkoB CEH30D.

WuTepdeiic 3 Mogyn LED marpuua.

Wnrepdeiic 4 Peseps 3a pasmupenue.

USB USB nopT 3a kauBaHe Ha IPOrpaMHu.

Touku 3a Tyk Morart a ce 3aKpernBaT CTPOUTETHH OJIOKYETa, 32 J]a pa3IupuTe podoTa ChC
CTPOUTETHHU cobctBeHn (hopMmu (O10KUIETaTa HE Ca BKITIOUCHH).

Grok4dera

6. barepus u 3apexaane

KyTusita 3a 6arepust chabpika IuTHEBA OaTepusi U MMa COOCTBEH KIII0Y, MHAMKATOP 32 ChCTOSHUETO
u USB noprt 3a 3apexnaane:

(1) Kmrou Ha kyTHdaTta 3a Oarepus. Cien BKJIIOYBaHE HE €
HEeoOX0AMMO 1 o M3KIIFouBare: Koraro usmnoissare OwlBot
Tank, 3axpanBanero ce ympasmsasa oT kiroda OFF ON na
yIpaBIgBaIiara 1miarka.

(2) Nnpukarop 3a ChCTOSHUETO: IO BPEME Ha 3apeKIaHe
CBETH B 3€J€HO M yracBa, KOrato OarepusiTa € HAaIThJIHO
3apeficHa.

(3) USB mopt 3a 3apekaaHe: TyK 3apekaanTe OaTepusara ¢
USB kabena.

[Ipenn ymotpeba 3apenere Oarepusita HanmbJHO. Koraro Oarepusita € m3tomieHa, nerre RGB
CBETOJIMO/Ia MUTAT B YEPBEHO.

7. BRiIOYBaHE U PeKUMU

[TocTaBeTe poboTa Ha cTabuiaHa MOBbPXHOCT U ro Bkitodere ¢ kitoua OFF ON na ynpasnsBaimara
IUIaTKa; He To MecTeTe, Aokarto craptupa. Ilerre RGB cBetonmona cBersar enuH cien Apyr KaTo
Osraia cBemIMHA M MpO3By4aBa HavasHa Mmenoius. Besko Hatuckane Ha 6yroHa Mode u3bupa
CJIEIBALLMS PEKUM:

1-B0o HATHCKAHe: pe;KUM Ha cieABaHe Ha JuHUs. RGB cBeTtognonuTe CBETAT B 3€JI€HO, a Pe-
HUAT TNaHes Moka3Ba m3paxeHue. OwlBot cnensa yepHOTO Tpace; Koraro MOAYIBT 3a
clle/iBaHe Ha JIMHUS 3aceye yepHara JIMHUS, MaHeNbT MOoKa3Ba Apyro uspaxkenue. Koraro
nosaurHere OwlBot, Bepurute crmpar.

2-po HaTHCKaHe: pe:XKUM Ha u30sirsaHe Ha npensitctBusi. RGB cBeTonuonure cBETAT B KBITO,
MaHenbT MoKa3Ba mpaxenue u OwlBot ce nBmxu npaBo Hanpen. Koraro npensiTcTBue € mo-
05130 OT 25 cm, MaHeIbT MOKa3Ba Apyro u3paxkenue, a OwlBot 3ao0ukanst mpensTCTBUETO
U ThPCU CBOOOJIEH ITBT, 32 Ja MPOIBIIKH.

3-TO HATHCKAHe: PesKUM HAa FOTOBHOCT. [laHenbT MoKa3Ba MOCIIEAOBATEIHO 8-T€ U3PAKEHUS 110
noapasoupase.

8. Ympasiienue ¢ nNpuI0:KeHHETO

1. Uucranupaiite npunoxenneto ELEGOO Owl Robot or App Store mnu Google Play.
(Mucranammonen ¢aitn 3a Android uma u Ha crpanunara 3a usrernsine Ha ELEGOO,;
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ELEGOO mpenopbuBa 32-0uToBUS MAKET, KOUTO pabotu u Ha 64-6utoB Android.)

2. Ilocrasere npeskiatouBatens B/U Ha ynpasnsBaiara rjiarka B nojgoxenue B.

3. OTBOpeTe NpuIIoKEeHUETO U BKItoueTe Mectornonoxkenuero (GPS) Ha tenedona. JlokocHere
OwlBot, cien ToBa nkonara Bluetooth rope BasicHO, 3a 1a OTBOpUTE €KpaHa 3a ThPCEHE Ha
Bluetooth.

4. NobGmmxkere TenedoHa a0 podora (mo 10 cm): mpHIIOKEHHETO CE CBbpP3BAa aBTOMATHYHO.
MoskeTe cbIIo a oTBOpHTE criuchka ¢ Bluetooth ycrpoiicTBa upes nkoHara Ha MEHIOTO TOpe
Bi1siBO U 11a m30epere ELEGOO BT16. Cnen cBbp3Bane Ha po6oTa nkonara Bluetooth cmens
I[BETa CH OT YepPBEH Ha KasiB.

5. Jloxocuere Rocker Control, 3a 1a oTBOpuTE €KpaHa 3a ynpaBlI€HHUE.

ExpanbT 3a ynpaBineHnue npejyiara (MMeHara ca KakTo I'M OKa3Ba MPHIOKEHHETO):

Rocker Control: xoiCTHKBT yrpaBiisiBa podoTa B 8 nmocoku. POOOTHT MOke 11a ce ynpasisiBa U
KOTaTo CTOM BEPTUKAJIHO Ha 3€MATA.

Expression control mode: u36epere eqHO OT MPEIBAPUTEITHO 3aaICHUTE U3PAKEHUS BIISIBO WU
HapucyBaiite cooctBeHa ¢purypa; nokocHere OK, 3a fa s nokaxere Ha MpeIHUS TaHel.

Line control mode: noxkocHeTe UKOHaTa 3a CTapT, e/ TOBA €1HA TOYKA Ha €KpaHa U Jpyra To4ka,
3a Jla TH CBBPIKETE B JIMHUS, pOOOTHT Ce ABMXKH IO TIOCOKaTa Ha nuHusATa. [Ipean ynorpebda
3aBBpTETE INIaBaTa Ha poOOTa HAISICHO, YCIIOPEIHO Ha Tele(oHa.

Light control mode: u3bepete uBsar ot nBetHust kpbr; RGB cBeromnoaute ro mokasmar. - U +
perynupar spKocTTa.

Sound control mode: cBupere TOHOBE Ha poOOTa KaTO HA TTHAHO.

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

Tracking sensor threshold: ceH30pbT € CHUIHO MOBIMSIH OT OKOJHATa cpela. AKO B PEKUM Ha
clieZIBaHe Ha JIMHUSA POOOTHT U3IIKM3a OT TPACETO WM HE TO CIIeABA MPABUIHO, PETyIUpanTe
nexo npara Ha ceHszopa. @abpuunara croiiHoct € 700.

I'padpmuno nporpamupane: B Program cncraBste nporpamu ot Giiokose: Motion (1BrxeHue),
Voice & Light (3Byk u cBeminna), Sensing (censzopu), Variable (mpomennusu), Math (marema-
tuka) 1 Control (xon Ha mporpamara). M3nbiaHsBaT ce caMo OJOKOBETE, CBbP3aHU C HayaJIHUS
0110K. ByTOHBT 3a BB3NPOM3BEKIAHE CTapTHpa Mporpamara, OyTOHBT 3a Iay3a s CIHUpa; MOXKETe
Jla IpeuMEHYBaTe, 3ara3Bare U Mpenekaare Cliuchbka ¢ IPOEKTH.

9. IIporpamupane B Arduino IDE

[Iporpamara Ha poOoTa Bede € 3ape/ieHa, 3aToBa KauBare MmporpaMa camo ako MpoMeHuTe koja. Kak
cTaBa ToBa, 00scHsABa pbkoBoAcTBOTO HA ELEGOO (pazzen 11):

* 3anounete ¢ Qaiina For Windows Lesson 1 Setting up development environment.pdf wmu ¢
BepcusiTa My 3a Mac. M3nomsBaiite Arduino IDE Bepcus 1.8.10 wim no-HoBa u n3bepere
Tools > Board > Arduino Nano. B Windows 10, Linux u macOS He e Hy)XeH npaiBep; 3a
Windows 7 ELEGOO mnpennara USB npaiiBep Ha yebcaiita cu.

* Ilpenu xauBane nocrasete npeskitouBatens B/U B nonoxenne U (kauBanero u Bluetooth
W3IIOI3BAT €IMH W ChHI CEPUEH IMOPT) U BKIIIOUYETe poOOTa, MHAYe KauBaHETO MOXE Ja He
ycnee. Cnen KauBaHETO BbpHETE MPEBKIIIOYBATENS B MOJIokeHue B.

* [InaTkata mma yun 3a yrpasieHue Ha Aurarenute TB6612 niau DRVE83S (mornennere ynna
Ha BalllaTa rjarka). M3non3BaiiTe mankara ¢ mporpaMara, KOsiTO OTTOBapsl Ha BAIllUsl YHII.

» @abpuynara nporpama e B nankara 02 Manual & Main Code & APP/02 Main Program.
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KombT ¥ 3ambiBa MOYTH IsIaTa MAMET Ha IUIATKaTa; OCNEKKHUTE Ha pa3pabOTUYHMIIUTE Ha
ELEGOO mnpenopsusar 3a Hest Arduino IDE 1.8.10 u npuioxkenute OuOIMOTEKH.

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

10. OTcTpansiBaHe HA POOJIEeMH

IIpuno:xkeHueTo He HAMUPa PoOOTA WM He MOXKe /1a ce cBbp:ke (poBepka Ha Bluetooth criopen
ELEGOO):

1. M3kmroyere ¥ OTHOBO BKIIIOUETE POOOTA M OMMUTANTE Ja CE CBBPIKETE TIaK.

2. OrtBopere cniucbka ¢ Bluetooth ycrpoiicTBa B mpuiioxkeHneTo u uzdepere podoTa pbyHo.

3. Pazpemiere Ha NPUIIOKEHUETO AOCTHI J0 MECTOIONOXKeHHeTo; ¢pyHkuuara Bluetooth Ha
TenedoHa ce HyX/1ae OT HEeTo.

4. Hsaxou tenedonu ce cBbp3Bar ¢ Bluetooth camo mpu Bxmouen GPS: Bxmouere GPS /
MECTOIOJIOKEHUETO.

5. 3arBOpeTe HAITBJIHO MPHIOKEHUETO U TO CTAPTUPAITE OTHOBO.

[TpoBepere cpio ganu npeskirouBarenar B/U e B monoxenue B.

PoGoTHT He ce IBHKHM MPABO: U3KITFOYETE IO, TOCTABETE I'0 HEMTOIBUKHO HA CTA0MITHA TOBEPXHOCT
Y TO BKIIFOYETE OTHOBO (pazaen 7).

CieaBaHeTo Ha TUHMSA He padoTH 100pe: N30ATBaiiTe CTHHYEBA U CUIIHA 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
nsreriisine Ha ELEGOO. N36epere OwlBot Tank Kit 1 uzreriere pbKoBOICTBOTO:

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 ¢ npumepeH koA (0T ypok 1 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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