Postavte StructureBOT s pohonem 2 kol

Cile

* Sestavte StructureBOT s piednim pojezdovym kolem a dvéma zadnimi koly pohanénymi krokovymi

motory.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mnozx
stvi

ME-7039 StructureBOT 1

PS-3232 /lcontrol.Node 1

Obrazek 1. StructureBOT sestaveny s //control.Node
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Pozadované dily

Budete potiebovat nasledujici dily ze sady StructureBOT:

dislo Popis mn

refer 0Zs

ence tvi
1 #1 Nosniky 2
2 #2 Nosniky 4
3 #3 Nosniky 4
4 Konektory 5
5 PIné kulaté konektory 2
6 Uhlové konektory 4
7 Lozisko napravy 1
8 Collet 1
9 Rozpérky 2
10 [lcontrol.Node Platform (se dvéma kratkymi Srouby, bez obrazku) 1
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dislo Popis mnozstvi

refer

ence
11 Pojizdné kolo 1
12 Srouby 29
13 Srouby proti zpétnému chodu 2
14 4-40 Srouby pro upevnéni motoru 8
15 Hiidelové drazkové adaptéry 2
16 /lcontrol.Node 1
17 Drzaky motoru 2
18 Vysokorychlostni krokové motory 2
19 Kola 2
20 Pneumatiky 2
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Cast 1: Sestavte levou stranu
1. Pripojte kolik C konektoru ke koliku C kulatého konektoru pomoci paprsku €. 1. Zajistéte nosnik
dvéma Srouby.

2. Ptipojte kolik E konektoru z kroku 1 ke koliku A druhého konektoru pomoci paprsku €. 3. Zajistéte
dvéma kiidlovymi Srouby.

3. Spojte dva thlové konektory dohromady pomoci paprsku €. 2. Zajistéte pomoci dvou kiidlovych
Sroubd, ale tyto Srouby zatim nechte volné, aby bylo mozné upravit délku.

4. Ptipojte jeden z uhlovych konektort z ptedchoziho kroku ke koliku B druhého konektoru. Ptipojte
druhy konec ke koliku A uplného kulatého konektoru a vytvoite preponu trojuhelniku, jak je
znézornéno nize. Uhlové spojky by mély byt schopny posunout se na spravnou délku. Zajistéte na
misté dvéma Srouby s kiidlovou hlavou a poté utahnéte Srouby z kroku 3, abyste zafixovali délku

prepony.
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Cast 2: Vybuduijte pravou stranu

1. Pipojte kolik C konektoru ke koliku C kulatého konektoru pomoci paprsku ¢. 1. Zajistéte dvéma
kiidlovymi Srouby.

2. Pripojte kolik A konektoru z kroku 1 ke koliku E druhého konektoru pomoci paprsku €. 3. Zajistéte
dvéma kiidlovymi Srouby.

3. Spojte dva thlové konektory dohromady pomoci paprsku €. 2. Zajistéte pomoci dvou kiidlovych
Sroubd, ale tyto Srouby zatim nechte volné, aby bylo mozné upravit délku.

4. Ptipojte jeden z thlovych konektorl z ptedchoziho kroku ke koliku D druhého konektoru. Ptipojte
druhy konec ke koliku E tplného kulatého konektoru a vytvorte pteponu trojuhelniku, jak je
znazornéno nize. Uhlové spojky by mély byt schopny posunout se na spravnou délku. Zajistéte
dvéma konstruk¢énimi Srouby a poté utdhnéte Srouby z kroku 3, abyste zafixovali délku pfepony.

Cast 3: Spojte strany

1. Pipojte strany k //control.Node Platform pomoci dvou kiidlovych Sroubd, jak je znazornéno na
obrazku. VSimnéte si orientace ploSiny a polohy kiidlovych Sroubti na koliku H na levé strané a na
koliku F na pravé strané.
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Céast 4: Pripojte pojezdové kolo

1. Pfipojte osové lozisko k doptedu smétujicimu povrchu konektoru z ¢asti 3, krok 4, jak je
znazornéno nize. Zajistéte jej dvéma kiidlovymi Srouby.

2. Nasunite distan¢ni vlozku na htidel pojezdového kola.

3. Vlozte htidel pojezdového kola do otvoru prochéazejiciho loziskem napravy a predni spojkou, jak je
znazornéno nize.

4. Nasuiite dalsi distan¢ni vlozku na hiidel a poté nasuite klestinu na vrsek distan¢ni vlozky.

5. Vyrovnejte zavitovy otvor v klestin€ s otvorem v htideli. Vlozte konstrukéni Sroub do otvoru,
abyste zajistili klestinu.

Céast 5: Pripojte krokové motory

1. Pritlacte drazkovy adaptér hidele na drazku krokového motoru.
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2. Zkontrolujte, zda jsou ¢tyfi ¢erné pruchodky nainstalovany na krokovém motoru plochou stranou
ven, jak je znazornéno nize. Pokud nejsou, nainstalujte je.

3. Protahnéte drazkovy adaptér hiidele otvorem oznacenym 1 na drzaku motoru. To bude motor pro
pravé kolo.

4. Pomoci ¢tyt Sroubil 4-40 pripevnéte drzak motoru k motoru. VSimnéte si orientace motoru
vzhledem k drzaku.

5. Pripojte trojihelnikovou konstrukei v horni ¢asti drzaku motoru ke koliku Y pravého plného kulatého
konektoru s drazkovym adaptérem hiidele smérem ven, jak je zndzornéno nize. Zajistéte drzak motoru
kiidlovym Sroubem.
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6. Opakujte postup pro levé kolo. U tohoto kola vlozite drazkovy adaptér hiidele do otvoru oznac¢eného
2 na drzaku motoru a trojuhelnikova konstrukce na drzaku se ptipoji k levému plnému kulatému
konektoru.

POZNAMKA:PFi spravné orientaci bude mit levé servo logo PASCO a text ,, HIGH SPEED STEPPER
MOTOR “ vytisteny na povrchu smérujicim nahoru.
Céast 6: Pripojte kola

1. Nasunite pneumatiky na kola.

¢:0-0

2. Nasuiite kola na drazkové adaptéry hiidele zadnich kol a ujistéte se, ze strana kazdého kola s
otvorem se zavitem smétuje ven.

3. Vyrovnejte zavitovy otvor v kazdém kole s otvorem v hiideli. Vlozte Srouby proti vuli do
konec bez zavitutéchto otvort. Utdhnéte Srouby pro zajiSténi kol.
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Céast 7: Pripojte motory k //control.Node

1. Umistéte //control.Node na platformu, jak je zndzornéno na obrdzku, a zajistéte jej dvéma
kratkymi Srouby s drazkami v platformé.

2. Ptipojte kabel z levého motoru k portu A //control.Node. Pfipojte kabel z pravého motoru k portu B.




