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Q_ Hledani kligovych slov

Chcete-li najit klicové slovo, vyhledejte klicova slova jako ,baterie” a ,instalace”. Pokud ke ¢teni
tohoto dokumentu pouzivate Adobe Acrobat Reader, zahajte vyhledavani stisknutim Ctrl+F na
Windows nebo Command+F na Macu.

{" Navigace k tématu
Zobrazte si Uplny seznam témat v obsahu. Kliknutim na téma pfejdéte do dané sekce.

%} Tisk tohoto dokumentu

Tento dokument podporuje tisk ve vysokém rozliseni.

-
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Pouzivani této prirucky
Vyznam pouzivanych symbolt

@ Varovani /N Dilezite £ Tipy a triky [(1J odkaz

Nez zacnete

Pro obsluhu a provoz ROBOMASTER™ EP Core jsou k dispozici nasledujici navody a instruktazni
pomucky:

1. Prohlaseni a zasady bezpecného provozu

2. PrGivodce pro rychly start

3. Uzivatelska pfirucka

Zkontrolujte, Ze baleni obsahuje vSechny soucastky a pfipravte se na montaz robota proctenim
PrGvodce pro rychly start. Pro vice informaci viz tato pfiru¢ka. Pfed prvnim spusténim shiédnéte
vyukova videa a dukladné proctéte pirucky RoboMaster EP Core Prohla$eni a Zasady bezpe¢ného
provozu.

Vyukova videa

Navstivte oficialni stranky DJI https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video nebo stranku ,Videos"
v aplikaci RoboMaster pro shlédnuti vyukovych videi. Robota RoboMaster EP Core Ize taktéz sestavit
dle navodu obsazeného v Pravodci pro rychly start.

Priivodce programovanim RoboMastera EP Core

RoboMaster EP Core Lab nabizi stovky programovacich bloku, pomoci kterych Ize ovladat takové
funkce jako je tfeba PID regulace. Prlivodce programovanim RoboMastera EP Core obsahuje navody
a priklady, které uzivateli pomohou k osvojeni riznych programovacich postupt pro ovladani robota.
https://iwww.dji.com/robomaster-ep-core/downloads.

Pouzivani SDK

Na robotu je k dispozici Open DJI SDK a zahrnuje vice ovladacich rozhrani pro rizné vestavéné
a rozsifujici moduly a také vice vystupnich rozhrani pro video a audio streamy. Robot podporuje
pfipojeni USB, Wi-Fi a UART, uzivatelé si také mohou zvolit zplsob pfipojeni na zakladé portu
platformy.

Open DJI SDK vyrazné zvysuje rozsifitelnost robota a nabizi moznost vytvaret prizplisobené funkce.
Pro vice informaci navstivte www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads nebo
https://www.robomaster-dev.rtfd.io.
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Popis vyrobku
Uvod

RoboMaster S1 Education Expansion Set Core (EP Core) je vzdélavaci robot ,vSe v jednom® pro
tiidy STEAM. Poskytuje oficialni sadu SDK, kterou lze pouzit s vykonnym mechanickym
pfisluSenstvim a rozhranimi k rozsifeni moznosti hardwaru. Spole¢né s bohatymi vyukovymi zdroji
a neustdle aktualizovanou databazi soutézi pfinasi EP Core novou tfidu, kterd usnadriuje
vzdélavani  ucitelom i  studentdm a rozSifuje  hranice  budouciho  vzdélavani.

Schéma robota

1. Podvozek 10. Spojovaci ty¢ robotického

2. Pravotogivé Mecanum kolo ramene #2

3. Predni ochranny plat (véetné detektoru 11. Spojovaci ty¢ robotického
zasahu) ramene #3

4. Levotocivé Mecanum kolo 12. Robotické rameno (2 ze 2)

5. Levy ochranny plat (vetné detektoru 13. Koncovy drzak robotického
zasahu) ramene

6. Zadni kryt podvozku 14. Uchopovaé

7. Servo 15. Kamera

8. Robotické rameno (1 ze 2) 16. Ridici jednotka

9. Spojovaci ty¢ robotického ramene #1 17. Anténa fidici jednotky

18. Zadni prodluzovaci platforma
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

19. Pohybovy ovladaé 22. Tlagitko pro uvolnéni
20. Reproduktor zadniho ochranného platu
21. Zadni ochranny plat (véetné detektoru 23. Akumulator

zéasaht) 24, Tlacitko pro vyjmuti

akumulatoru

Prehled

RoboMaster EP Core vyuziva vSesmérovy podvozek a kola Mecanum. Robot nabizi komplexni
ovladani a pohlcujici zazitek z jizdy diky vSesmérovému podvozku, agilnim kolim Mecanum

a stabilnimu pfenosu obrazu s nizkou latenci v pohledu prvni osoby (FPV).

Robot pouziva uchopovac a hbitou robotickou ruku k uchopeni a pohybu pfedmétu. Uchopovaé

a robotické rameno jsou pohanény dvéma vysoce vykonnymi servy.

PrizpUsobitelna rozsitujici platforma umoziiuje uZivatelim stavét a rozsifovat robota libovolnym
zplUsobem. Robot je také kompatibilni se stavebnimi bloky tfetich stran, coz poskytuje jesté vice
zpGsobl uceni a zabavy.

Na robotu je k dispozici Open DJI SDK a podporuje 39 programovatelnych senzorovych portu. Je
také kompatibilni s hardwarem tfetich stran a poskytuje uZivateldm neomezené kreativni moznosti.

Priprava k provozu

Montaz robota
Viz Privodce pro rychly start.

Zapnuti robota
Pro zapnuti robota postupujte podle nasledujicich kroku:
1. Stisknéte tlacitko pro vyklopeni zadniho ochranného platu

podvozku.
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ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

2. Vlozte pohonny akumulator do prostoru pro akumulator.
3. Stisknéte a podrzte hlavni vypina¢ akumulatoru.
4. Zaklopte zadni ochranny plat.

. |
®

Ziskani aplikace RoboMaster

A. Vyhledejte aplikaci RoboMaster v App Store nebo na Google Play, popfipadé
nasledujici QR kdd pro stazeni aplikace na vase mobilni zafizeni.

B. Pro ovladani robota pomoci klavesnice a mysi Ize stahnout RoboMaster
software pro Windows a Mac z oficialnich stranek DJI
Windows: https://www.dji.com/robomaster_app
Mac: https://www.dji.com/robomaster_app

/N *Pro prihlageni do aplikace RoboMaster vyuzijte svdj DJI adet.
« Aplikace RoboMaster vyzaduje mobilni zafizeni s iOS 10.0.2 nebo s Android 5.0 a vy$S$im.
« Aplikace RoboMaster podporuje Windows 7 64bit nebo MacOS 10.13 a vyssi.
«Chcete-li aplikaci RoboMaster provozovat pouzitim mobilniho internetu, informujte se
u Vaseho operatora o aktualnich podminkach vyuziti dat.

© 2020 DJI All Rights Reserved.
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

Parovani robota a aplikace RoboMaster

Pred pouzitim je nutné robota propojit s aplikaci RoboMaster. Navod k propojeni pomoci Wi-Fi nebo
routeru se nachazi v aplikaci RoboMaster na strance Connection Mode. Ridte se pokyny v aplikaci
pro Uspésné propojeni. Pro vice informaci viz sekce Parovani.

Inicializace robota pomoci aplikace

Aktivace robota

Po propojeni pouzijte svij DJI ucet k aktivaci robota v aplikaci RoboMaster. Pro aktivaci je nezbytné
pfipojeni k internetu.

1. Spustte aktivaci.

© 2020 DJI All Rights Reserved 9



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Adresace motort
PFed prvnim pouzitim je nutné provést adresaci motort v aplikaci RoboMaster. Ridte se pokyny v
aplikaci.

1. Spustte adresaci motoru.

2. Zvednéte podvozek a postupujte podle pokynl pro otaceni kol Mecanum v poradi zobrazeném
na obrazovce, dokud se vSechna kola neotodi.

3. Klepnéte na @ pro odzkouseni kol Mecanum a pokradujte, dokud nebudou otestovana vechna kola.

10
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

4. Adresace motor(i Uspés$né dokoncena.

—;@':— Dojde-li k vyméné jednoho z motor(, je nutné znovu provést adresaci motorG. Spustte aplikaci

RoboMaster, vstupte do Nastaveni, zvolte zalozku System a klepnéte na Motor Addressing.

Adresace ochrannych platt
PFed prvnim pouzitim je nutné provést adresaci ochrannych platti v aplikaci RoboMaster. Ridte se
pokyny v aplikaci.

1. Spustte adresaci ochrannych platt.

2. Podle pokynt poklepejte na jednotlivé platy v pofadi, které je zobrazeno na obrazovce.

0 DJI All Rights Reserved 11



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

3. Adresace ochrannych platt ispésné dokoncena.

T aldrees [, [ iR

Q Dojde-li k vyméné jednoho z ochrannych platd, je nutné znovu provést adresaci ochrannych platu. Spustte
aplikaci RoboMaster, vstupte do nastaveni, zvolte zaloZzku System a klepnéte na Armor Addressing.

Instalace robotického ramene
Robotické rameno musi byt v aplikaci nainstalovano pfed prvnim pouziti robota.
1. Spustte instalaci robotického ramene.
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

3. Kalibrujte robotické rameno.

Instalace uchopovace
Uchopovaé je nutné nainstalovat pred prvnim pouzitim

robota.

Instalace serva
Ujistéte se, Ze serva, ktera jsou nainstalovana, maji rizna ID a Ze kazdé z téchto ID je v rozsahu od

1 do 3. Pokud tomu tak neni, musi uZivatelé ID serva zménit. Ridte se pokyny a dokongete instalaci
serva dle pokynd.

1. Spustte instalaci serva

© 2020 DJI All Rights Reserved 13



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

2. Ridte se pokyny a postupné pfipojte serva.

3. Podle pokyn vyberte €isla moduld pro serva, dokud nebude mit kazdé z nich své unikatni Cislo.

%Jx = Serva mohou byt zapojena v sérii.
« Po odstranéni robotického ramene Ize obé serva na robotickém rameni ovladat
samostatné.

Instalace infracerveného snimace vzdalenosti
Dokoncete instalaci infraéerveného snimace vzdalenosti podle pokynd. Pokud je na robotu
nainstalovano vice nez jeden infraderveny senzor vzdalenosti, musi byt kazdy z nich nastaven na

jiné ID.

1. Spustte instalaci infracerveného snimace vzdalenosti.

20 DJI All Rights Reserved.




ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

2. Ridte se pokyny a postupné pripojte infradervené senzory vzdalenosti.

3. Podle pokyn( vyberte €isla modulli pro infraervené senzory vzdalenosti, dokud nebude mit kazdy
senzor své jedinecné &islo. Robot podporuje instalaci vice infracervenych senzorl vzdalenosti a
uzivatelé si podle toho mohou vybrat ID.

Instalace senzoru adaptéru

Prednastavené Cislo pro kazdy adaptér senzoru je 1. Ujistéte se, Ze kazdy z adaptérd senzoru, ktery
je na robotu nainstalovan, ma jedine¢né ID. Pokud tomu tak neni, musi uzivatelé ID adaptéru
senzoru zménit. Dokoncete instalaci adaptéru senzoru podle pokynd.

0 DJI All Rights Reserved 15



Moduly a Funkce

Obsluha aplikace RoboMaster

Dedikovana aplikace RoboMaster disponuje rozsahlymi vyukovymi zdroji a nékolika hernimi rezimy.
Aplikaci Ize ovladat pomoci touchscreenu nebo gamepadu a je dostupna pro platformy iOS, Android
a Windows. Uzivatelé z rGznych platform mohou hrat spole¢né. V aplikaci RoboMaster Ize programy
snadno vytvaret, pouzivat a sdilet s ostatnimi uzivateli. V nasledujici sekci navodu je popsana
obsluha aplikace na platformé iOS. Pro rizné mobilni zafizeni se uzivatelské rozhrani mize lisit.

Uvodni stranka aplikace RoboMaster

1 2 3 4 5 6 7

PSS Y 7L

-]

1. Ucet
Klepnéte pro pfihlaSeni/odhlaseni, Gpravu avataru, jména a vybér pohlavi. Pro pfihlaseni je
nezbytné pfipojeni k internetu.
Zkontrolujte svou celkovou ujetou vzdalenost, celkovou dobu jizdy, napsany kod, ¢as koédovani,
pocet dokonéenych kurzl v ,Road to Mastery” a nejvy$si body v Target Practice.
Klepnutim na MasterBoard zobrazite 100 nejlep$ich uZivatell a jejich celkovou ujetou vzdalenosti,
celkovou dobou jizdy, celkovym napsanym kédem, celkovou dobou kédovani a skére cilového
tréninku.

2. Galerie
Klepnéte pro zobrazeni pofizenych fotek a videi.

3. PrGvodce
. Product Support: Odkaz na technickou podporu DJI.

. Maintenance Support: Odkaz na servisni stfedisko DJI.

. User Manuals:Odkaz pro stazeni anglického navodu v elektronické podobé.

. Vision Markers: Odkaz pro stazeni Vision Marker ter¢(.

. Online Support: Klepnéte pro zkontaktovani oficialni online podpory DJI.
Feedback: Klepnéte pro zkontaktovani oficialni online podpory DJI.

. Videos: Klepnéte pro oficialni vyukova videa DJI.

. Forum: Klepnéte pro oficialni stranku féra DJI.

SKQ St~ o0 T e

4. Oznameni
160z0ameny, Ketase.by.ka jitémat jako jsou produkly RoboMaster, soutéZe nebo programy pro wvojde.



ROBOMASTER EP Core uzivatelska pfirucka

5. Parovani

Robot musi byt sparovan s aplikaci RoboMaster. Klepnéte pro zobrazeni priivodce parovanim
pomoci Wi-Fi nebo routeru.

Parovani pomoci Wi-Fi
PFi sparovani pomoci Wi-Fi jsou dostupné herni rezimy Solo a Battle. Pro UspéSné sparovani
postupujte dle nasledujicich kroku:

(1). Zapnéte robota a posurite prepina¢ parovacich rezimu do polohyD.

(2). Spustte aplikaci RoboMaster, vstupte do nastaveni sité Wi-Fi v mobilnim zafizeni, vyberte
pfislusnou sit’ Wi-Fi (RMEP-XXXXXX) dle Stitku na téle robota a zadejte heslo. Vychozim heslem je
12341234,

(3). Vy&kejte na sparovani robota s aplikaci. Usp&&né sparovani je oznameno pipnutim.
Reset hesla

Ujistéte se, Ze je pfepina¢ parovacich rezimu v poloze pro parovani pomoci sité Wi-Fi, poté
stisknéte a podrzte parovaci tlacitko po dobu péti vtefin.

© 2020 DJI All Rights Reserved 17



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Reset hesla
PFi sparovani pomoci Wi-Fi jsou dostupné herni rezimy Solo a Battle. Pro uspéSné
sparovani postupuijte dle nasledujicich krokd:

(1). Zapnéte robota a posurite prepina& parovacich rezima do polohy 2.

(2). Spustte aplikaci RoboMaster, vstupte do nastaveni Wi-Fi na mobilnim zafizeni, pfipojte se k
routeru a zadejte heslo Wi-Fi routeru pro vygenerovani QR kodu.

1, Connectto arouter to generate a QR code

Connected to router XXXX Switch

(3). Stisknéte tlacitko pfipojeni na fidici jednotce a pomoci kamery robota naskenuijte QR kod.
Robot se automaticky pfipoji k routeru.

R e e )
r e i o g iy TP ol B
(RSN DTN S a——— Y

6. Vybér modelu robota
Vyberte model robota bud RoboMaster S1 nebo RoboMaster EP.

7. Nastaveni
V nastaveni naleznete stranky Robot, Connect, Display, Control a System.

a. Robot
Na strance Robot Ize zkontrolovat stav jednotlivych komponentl robota. Vykazuje-li néktery z
komponent( abnormalni chovani, je ve schématu vyznacen ¢ervené. Podrobnéjsi popis zavady
je zobrazen v pravé ¢asti obrazovky.

© 2020 DJI All Rights Reserved.
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

b. Extension Module
Muzete nainstalovat robotické rameno, uchopovag¢, servo, infracerveny senzor vzdalenosti nebo
adaptér senzoru na obrazovku rozsifujiciho modulu. MGzete také zkontrolovat stav instalace téchto
moduld.

c. Connect
Na strance Connect Ize sledovat stav pfipojeni. Je-li robot sparovan, naleznete zde prehled vytizeni
jednotlivych Wi-Fi kanalli, nazev a heslo sité Wi-Fi, a také zde Ize upravovat informace o Wi-Fi siti.

d. Display
Muzete nastavit barvu LED displeje, ukazatel FPV Hit Point Bar, FPV pfizpusobeni obrazovky,
rozliSeni videa, Anti-Flickering a 3D efekty.

Control

®

MuzZete nastavit rychlost, rezim ovladani, citlivost ovladani, citlivost gyroskopického ovladana a vibrace.

—h

. System
Stranka System obsahuje nasledujici:
Vypnuti a zapnuti robota.
Moznost programovani Usporného rezimu.
Informace o verzi aplikace a nastaveni jazyka aplikace.
Nastaveni jazyka hlasovych oznameni robota a jejich hlasitosti.
Spusténi aktualizace firmwaru, informace o stavajici verzi firmwaru.
Spusténi adresace motoru a ochrannych platud; kalibrace podvozku.
Opétovné spusténi privodce pro zacatecniky.
Informace o dostupné kapacité vloZzené SD karty a moznost SD kartu formatovat.
Moznost zapnout/vypnout sdileni GPS dat, sdileni informaci o produktu a u¢ast v programu DJI
Product Improvement Program. Déle zde naleznete podminky pouziti.

8. Rezim Solo
Klepnutim spustite rezim Solo. Tento rezim je dostupny pro roboty sparované pomoci Wi-Fi

i pomoci routeru.

9. Rezim Battle
Klepnutim spustite rezim Battle. Tento rezim je dostupny pro roboty sparované pomoci Wi-Fi i
pomoci routeru. PFi pouZiti dvou a vice robotu je nezbytné, aby byly vSechny modely pfipojené
ke stejnému routeru.

10. Platforma RoboMaster Lab
Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyukové projekty v riznych stupnich obtiZznosti. Spinénim téchto
projektl se uzivatelé seznami se zaklady robotiky, programovani a umélé inteligence.

DIY Programming: Vytvafeni programu v programovacich jazycich Scratch a Python.

RoboAcademy: Obsahuije studijni plan s vyukovymi videi a navody k programovani. Podrobna vyukova videa
uZivatele seznami jednoduchym, ale fascinujicim zpisobem se zaklady robotiky poskytnutim v§ech s ni sou-
visejicich védomosti. V navodu k programovani naleznete detailni popis funkce jednotlivych blokd a moduld,
diky kterému pochopite zaklady programovani robota EP Core.

© 2020 DJI All Rights Reserved 19



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

/N EP Core nemliZe pouzivat blaster, gimbal a jejich funkce, pokud je v rezimu Solo, Battle
nebo Lab. Nejprve se doporucuje pfipojit blaster nebo gimbal.

Vsesmérovy podvozek

Uvod

Podvozek je vSesmérova pohybova platforma, ktera je zaloZzena na kolech Mecanum. Lze ji pouzit k
pohybu vpfed, posouvani, naklanéni, otaéeni nebo kombinaci nékolika pohybl najednou.

N Vyvarujte se narazim do prekazek pfi vysokych rychlostech.

Pohybovy ovlada¢

Prehled

Ovlada¢ pohybu je zakladni modul pro pohyb podvozku, ktery poskytuje bohaté externi modulové
rozhrani pro pienos videa a pfipojeni baterie, ochrannych platd a motord. Integruje také véesmérovy
algoritmus fizeni pohybu kol, systém fizeni spotfeby, systém fizeni motoru a systém Fizeni
podvozku.

o sV
S-Bus Signal — — GND

¥
Ll S-BUS

Signal 1
F7a)
5V

T}

|
1naLnG i —

.

El

(o
®x W B B R =
® B BE R R R
m B E B HE &

GND

L| , ] UART

RX— — GND
™

1. Port sbérnice CAN Bus
Sbérnice CAN slouzi k pfipojeni moduld ochrannych platu.
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska pfirucka

. Napajeci port
Napéjeci port slouzi k pfipojeni pohonného akumulatoru. Soucasti tohoto rozhrani je systém
spravy akumulatoru. Vyvarujte se odpojeni napajeciho portu, neni-li to nezbytné nutné.
. Port sbémice M BUS
Sbérnice slouzi k pfipojeni motord.
. Port sbérnice CAN Bus
Sbérnice CAN slouzi k pfipojeni modult ochrannych platu.

. Micro USB Port
Podporuje pfipojeni a komunikaci v SDK USB RNDIS.

. UART Port
Port UART je rozsifujici port, ktery se pouziva pro programovani, podporuje pfipojeni SDK.

. Vystupni port PWM
Pomoci portu pulzné Sitkové modulace Ize ovladat pracovni cykly robota pfi spousténi programii
ze Scratche a Pythonu.

. Port sbérnice S-Bus
Ridi pFijem signalu a pouziva se k pripojeni prijimace dalkového oviadade, ktery podporuje protokol SBUS.
. Port sbérnice MO
Pouziva se pro pfipojeni serva a uchopovace.
LED stavovy indikator
Signalizuje stav Ridici jednotky pohybu robota.

LED stavovy indikator Stav ovladace pohybu

Pomalu blika modie G-+ Jednotka funguje normainé
Pomalu blika zlut& Yfsoa000c Je spustén autonomni program
Rychle blika zeleng (G- Uspésna kalibrace IMU jednotky
Rychle blika serveng ~ (B): - NeUspésna kalibrace IMU jednotky
Sviti Zluté &y — Probiha kalibrace IMU jednotky
Sviti bile W — Probiha aktualizace firmwaru

Preblikava cervené,
zelené a modre

Informace o poloze nezadany

Rezim zastaveni*

Rezim zastaveni je spustén pfi nasledujicich situacich:

a. Ridici jednotka pohybu je odpojena, nebo nemtize
komunikovat s motory

b. Robot nemtize vykonavat pohyb kvl hardwarovému selhani
motord.

¢. Ridici jednotka nem(ize komunikovat s dalkovym oviadagem

d. Abnormalni poloha fidici jednotky pohybu

e. Ridici jednotka pohybu nem(ize komunikovat s
akumulatorem

®

Pomalu blika ¢ervené

*Varovani o spusténi rezimu zastaveni je zobrazeno v aplikaci RoboMaster. V nastaveni, na
st.rance System naleznete popis chybového hlaseni.
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AN Zapojte Cerné, oranzové a ¢ervené kabely do portl pfisluSné barvy
» Pfed spusténim se ujistéte, Ze je Ridici jednotka pohybu namontovéna spravnég, a ze Zadni
ochranny plat je k podvozku spravné pfiSroubovan.
« Po kazdé demontazi a montazi fidici jednotky pohybu provedte veSkerou kalibraci, ke které
vas vybizi aplikace RoboMaster. Pro vice informaci viz sekce Kalibrace robota.
* Pfi demontazi zadniho ochranného platu nejprve odklopte jeho kryt tak, aby nedoslo k
uvolnéni Ridici jednotky pohybu.

Mecanum kola
Pouziti Mecanum Kol je béznym feSenim vS8esmérového pohybu v robotice. Mecanum kola se déli

na dva typy: levotocivé a pravotocivé. Pro ¢tyfkolovy podvozek jsou potfeba 2 pary Mecanum kol.

Levotocivé Y . Pravotocivé
Pravotociva znacka

Levotociva znacka
Mecanum kolo Mecanum kolo

P¥i instalaci zkontrolujte znacku levotocivého &i pravotoCivého zavitu, kterou naleznete na spodni ¢asti
podvozku. Podle znacky zavitu nainstalujte kolo Mecanum s levym nebo pravym zavitem.

Motory a regulatory
Robot disponuje bezkomutatorovymi motory M3508I a regulatory, které zajistuji maximalni

rychlost 1000 ot./min.

/N« Ujistéte se, Ze jsou motory spravné pfipojeny k Fidici jednotce pohybu.
. Neda-li se koly volné otacet, vypnéte robota a zkontrolujte motory.
Vyvarujte se kontaktu s motory, montaznimi deskami motor( a s vnittkem kol bezprostfedné

po vypnuti robota.
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Ochranné platy
Podvozek je chranén ze ¢tyr stran ochrannymi platy.

Kazdy detektor zasahu je vybaven LED svétly, které jsou zvenci vidét.

Ridici jednotka

Ridici jednotka je vybavena nékolika integrovanymi systémy pro prenos obrazu, pro spusténi
hernich rezimd a pro spousténi programl vytvofenych v jazyce Scratch. Ridici jednotka téz
podporuje Sest inteligentnich modult pro rozpoznavani tras, Vision Marker ter¢l, osob, gest,
ostatnich robotl a zvukd tleskani..

©

. Slot pro microSD karty

Podporuje microSD karty s rychlosti zapisu alespori 10 MB/s, s kapacitou do 64GB.

. Port kamera

Slouzi k pfipojeni kamery.

. Port reproduktoru

Slouzi k pfipojeni reproduktoru.

Tlacitko pro spusténi autonomniho programu
Programy vytvofené v jazyce Scratch mohou byt nastaveny jako autonomni programy, které jsou
nahrany pfimo v robotu. Stisknutim tlacitka spustite autonomni program.

. Antény

Pro optimalni pfenos Wi-Fi signalu nastavte antény tak, aby s fidici jednotkou sviraly 90° uhel.

. Port sekundarniho fotoaparatu

Vyhrazeny port pouzivany pro pfepnuti na druhy pohled kamery.

. Port sbérnice CAN Bus

Slouzi pro pfipojeni k ovladacdi pohybu.

Micro USB port

Slouzi k pfipojeni k pocitaci.

Prepinac¢ parovacich rezimu

Slouzi k vybéru rezimu parovani - Wi-Fi nebo router.
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10. Parovaci tlacitko
Parovaci tlacitko ma rizné funkce dle zvoleného parovaciho rezimu
Parovani s Wi-Fi: Stisknéte a podrzte po dobu péti vtefin pro zresetovani hesla Wi-Fi sité.
Parovani s routerem: Stisknutim spustite skenovani QR kodu pro parovani robota s routerem.

/N *Netahejte za antény.
» Poskozenim antén mlze dojit k omezeni funkci robota. Dojde-li k poskozeni antén,
zkontaktujte svého distributora.

Kamera

Kamera je vybavena ¢&tyfpalcovym cipem, péti miliony pixely a 120° zornym polem, coz Vam
umozfiuje ovladat robota z pohledu prvni osoby.

Provadéjte pravidelné cisténi Cocky kamery, aby nedochazelo k rozmazani obrazu a k tvorbé
svételnych kruhu. Pro &isténi ocky pouzijte specialni pfipravky, aby na povrchu nezlstaly necistoty,

1. Coka kamery

2. Mikrofon
3. Port kamery

Slouzi k pfipojeni k fidici
jednotce.

/I« Nedovolte, aby kamera pfi§la do styku s jakoukoliv kapalinou. Neponofujte kameru do vody.
*Neskladujte kameru ve vihkém prostredi.
* Nedotykejte se ocky kamery.
« Je-li kamera vlhka, otfete ji suchym, mékkym hadrem.

Reproduktor

Kompatibilita reproduktoru je zajisténa 2,5mm rozhranim a jeho jmenovity vykon je 2 W.

A Ujistéte se, Ze je reproduktor spravné nainstalovan a nebrani pohybu ostatnich soucasti.

2%
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Pohonny akumulator

Pohonny akumulator disponuje kapacitou 2400 mAh, napétim 10,8 V a riznymi funkcemi pro
spravu spotreby.

1. Hlavni vypinag
2. Indikator stavu baterie

Funkce pohonného akumulatoru

1.
2.

a1

~

Signalizce urovné nabiti akumulatoru: LED indikatory signalizuji uroven nabiti.

Funkce automatického vybijeni: Akumulator se automaticky vybije na 70 % celkové kapacity, je-li
ponechan v necinnosti po dobu 10 dnd, aby nedoslo k nafouknuti akumulatoru. Pro pferuseni klidového
stavu stisknéte hlavni vypina¢ akumulatoru. Vybiti akumulatoru na 60 % celkové kapacity trva pfiblizné
jeden den. Pri vybijeni akumulatoru dochazi k mirnému uvolnéni tepla.

Funkce vyvazovani: Pfi nabijeni akumulator automaticky vyvazuje napéti na jednotlivych ¢lancich.

Ochrana proti pfebiti: Nabijeni je automaticky pozastaveno pokud akumulator dosahne maximalni urovné
nabiti.

. Teplotni ochrana: Nabijeni probihda pouze pokud je teplota akumulatoru v rozmezi od 5° C do 45° C

(od 41° F do 113° F)
Nadproudova ochrana: Je-li detekovan nadmérny proud, dojde k pferuSeni nabijeni akumulatoru.

. Ochrana proti podvybiti: Dojde-li k poklesu napéti ¢lanku akumulatoru na 2,5 V a akumulator neni v

provozu, dojde k preruseni vystupniho proudu, aby nedoslo k trvalému poskozeni akumulatoru. Pro
prodlouzeni provozni doby je ochrana proti podvybiti vypnuta pfi provozu robota. V pfipadé Ze napéti
¢lanku takto vybijeného akumulatoru klesne pod 1 V, vznika nebezpeci pozaru pfi jeho opétovném nabiti.
Akumulator s ¢lankem, jehoz napéti kleslo pod 1V, nelze znovu dobijet, aby nedoslo ke vzniku pozaru.
Vyvarujte se uzivani takovychto akumulatoru. Vyvarujte se podvybiti akumulatoru, abyste zamezili jeho
trvalému poskozeni.

Ochrana proti zkratu: Dojde-li ke zkratu, dojde k pferu$eni napajeciho obvodu.

Ochrana proti poskozenym ¢lankam akumulatoru: Je-li detekovan poskozeny ¢lanek akumulatoru,
zobrazi se v aplikaci RoboMaster vystrazné hlaseni.

10. Usporny rezim: Je-li akumulator v necinnosti, dojde ke spuéténi isporného rezimu. Zapnete-li

akumulator, ktery neni vioZzeny v RoboMasteru, automaticky se po péti minutach vypne. Klesne-li troven
nabiti na 5 % celkové kapacity, dojde k automatickému spusténi usporného rezimu po Sesti hodinach
necinnosti. Pro probuzeni akumulatoru stisknéte hlavni vypina¢ a akumulator pfipojte k nabijeci.

11. Komunikace: Informace o napéti akumulatoru, jeho kapacité a proudu jsou automaticky poskytovany

robotu.

{5 Pred pouzitim dikladné prostudujte uZivatelskou pfirucku, prohlaseni a popis na $titku

Ay

akumulatoru. PFi uziti akumulatoru prebirate zodpovédnost za jeho provoz.
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Nabijeni pohonného akumulatoru
Nabije€ je ur€en k nabijeni pohonného akumulatoru. Vyklopte kryt nabijece a vlozte pohonny akumulator.
Pfipojte nabije¢ do sitové zasuvky (100-240 V, 50/60 Hz).

100-240 V
50-60 Hz

—ErT——(n
(3)
2/

Doba nabijeni: pfiblizné 1 hodina a 30 minut

* Doba nabijeni byla testovana v laboratornim prostredi s pouzitim nového akumulatoru a méla by byt brana pouze jako
orientacni.

/N «Pfed prvnim pouzitim je nutné akumulator nabit, aby doslo k pferuseni dsporného rezimu.
« Pfed kazdym pouzitim se ujistéte, Ze je akumulator pIné nabit.
. Nepouzivate-li nabije¢, zaklopte kryt nabijece, aby nedochéazelo k oxidaci nabijecich pinu.

Stavovy LED indikator

Indikatory Urovné nabiti akumulatoru

LED1 | LED2 | LED3 | LED4 Urovef nabiti

| e | &= | &= 0% - 50%
T | e | e | & 50% - 75%
b | e | e | et 75% -100%
ot ot o) ) PIné nabito

LED signalizace pfi spusténi ochrannych funkci akumulatoru

LED1 | LED2 | LED3 | LED4

Lo

[am—} — | O

k1
0

ZpUsob signalizace
LED?2 blikne dvakrat za vtefinu
LED2 blikne tfikrat za

Ochranné funkce

Detekovan nadproud

e} 5 e o Detekovan zkrat
vtefinu
o | o | = LED3 blikne dvakrat za vtefinu Detekovano prebiti
o o || o LEDS biikne tfikrat za Detekovano prepéti nabijecky

vtefinu
Nedostate¢na teplota pro
nabijeni (<0°C)
PFilis vysoka teplota pro nabijeni
(>40°C)

Po odstranéni detekované chyby se LED signalizace automaticky vypne. Pro opétovné spusténi
nabijeni je nutné akumulator odpojit a znovu pfipojit. V pfipadé, Ze detekovanou chybou je
nespravna teplota pro nabijeni, neni nutné akumulator odpojit a znovu pfipojit. Nabijeni se
automaticky spusti, jakmile akumulator dosahne spravné nabijeci teploty.

> | © | © || LEDA4 blikne dvakrat za vtefinu

LEDA4 blikne tfikrat za

vtefinu

& Spole¢nost DJI nenese zodpovédnost za Skody vzniklé pouzitim neoriginalniho nabijece.
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Instalace pohonného akumulatoru
Pro instalaci akumulatoru vyklopte zadni ochranny plat a akumulator viozte do prostoru pro

akumulator.

. §

®

/N« Ujistéte se, Ze je akumulator pevné zajistén, jinak hrozi vypadnuti akumulatoru nebo
taktu, které mize vést k nedokonalému pfenosu informaci o akumulatoru do Fidici jednotky.

= Pred vyjmutim akumulatoru stisknéte tlagitko pro vyjmuti akumulatoru.
« Ujistéte se, Ze vnéjsi kovové piny na akumulator nejsou zdeformovany. Mohlo by dojit k
problému vioZeni ¢i vyjmuti akumulatoru.

Obsluha akumulatoru

Zjisténi urovné nabiti

Pro kontrolu trovné nabiti akumulatoru, stisknéte hlavni vypinac.

[TJ Stavové LED indikatory signalizuji Groven nabiti i pfi vybijeni akumulatoru. Signalizace je
vysvétlena nize.
= LED sviti =% LED blik&
“—LED nesviti

Urove nabitia

LED1 LED2 LED3 LED4 Uroveri nabitia
= = = = 88% -100%
= = = e 75% - 88%
= = = i 63% - 75%
= = et = 50% - 62.5%
= = = = 38% - 50%
= s - = 25% - 38%
= = = = 13% - 25%

e — — - 0% - 13%
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Zapnutie/vypnutie
Pre zapnutie/vypnutie akumulatora stlacte hlavny vypina¢ a podrzte ho po dobu dvoch
sekund.

Poznamka k prevadzke za nizkych teplot

1. Vykon akumulatora je vyrazne obmedzeny prevadzkou pri teplotach nizsich ako 5° C (41° F).
Pred pouzitim sa uistite, Ze je akumulator plne nabity a Ze je napatie jednotlivych ¢lankov 4.2 V.
2. Pri prevadzke za extrémne chladného po€asia nemusi teplota akumulatora dosiahnut minimalnu
prevadzkovu teplotu pre nabitie. V takychto pripadoch vykonajte izolaciu akumulatora podla

potreby.
3. Na zaistenie optimalneho vykonu je vhodné udrziavat teplotu jadra akumulatora pri pouzivani
nad 20 °C (68 °F).

Popis LED indikatorov robota

Robot je vybaveny LED indikatormi na $tyroch moduloch ochrannych platov karosérie podvozku,
ktoré indikuju aktualny stav robota.

LED indikator podvozku, jeden pre kazdy ochranny
plat.

Popis LED indikatorov

Stav Robota LED indikator podvozku
Zapnutie/vypnutie

Zapnutie robota Tyrkysovy svit

Vypnutie robota Zhasnutie zvolenej farby
Pripojenie

Robot je zapnuty, nie je sparovany s aplikaciou Pulzujuca biela farba
Péarovanie robota s aplikaciou Tyrkysové blikanie
Robot je zapnuty, sparovany s aplikaciou Svit zvolenej farby
Aktualizacia firmveéru

Prebiehajuce aktualizacie Biely svit

Neuspesna aktualizacia Cerveny svit

Uspesna aktualizacia Tyrkysovy svit

*Farbu je mozZné zvolit v aplikacii RoboMaster, v nastaveni, na stranke Display.

-i'(}‘? Po zvoleni farby sa zmeni farba LED indikatora podvozku.

2020 DJI All Rights Reserved



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

Servo
Uvod
Servo predstavuje pohon pre robota a podporuje prispdsobené ovladacie schopnosti
prostrednictvom programovacich rozhrani robota. Servo zaistuje minimalnu vélu prevodov, vysoku
presnost ovladania a velky vystupny kratiaci moment. Medzi jeho dalSie vyuzitie patri napajanie
robotického ramena a podpora rezimu jednosmerného prevodového motora, ktory pouzivatefom
umoznuje stavat' zdvihacie konstrukcie.
Servo pouziva rezim zbernice RS485 a je kompatibilny s rezimom PWM. Ked je na pohon
robotického ramena pouzité servo, systém sa automaticky prepne do rezimu zbernice RS485. Pri
samostatnom pouziti mdze servo pracovat bud v rezime zbernice RS485 alebo v rezime PWM.
Systém sa automaticky prepina podla vstupného signalu.

Servo PWM port

Pin portu je zobrazeny nizSie:
12 21

1 2 3 4
485A/PWM 485B VCC-12v GND

Servo podporuje dva rezimy ovladania: rezim uhla a rezim rychlosti. Signal PWM ma frekvenciu
50 Hz a pracovny cyklus v rozsahu od 2,5 % do 12,5 %.

ReZim ovladania Pracovni cyklus Rozsah ovladania
Rezim uhla 2.5% to 12.5% 0° az 360°
.. . 2.5% to 7.5% 49 az 0 otadok za mindtu
Rezim hodnotenia .
7.5% to 12.5% 0 az - 49 otacok za minutu

Popis LED indikator( pro servo

LED indikatory se pouzivaji k zobrazeni stavu serva. Vysvétlivky jsou nasleduijici:

LED indikator Stav serva
Syté zelena © Pracuje normainé
Blika rychle Gervené B e Chyba autotestu*

Blika stfidavée zelené a Zluté Ochrana proti pretizeni**

Tk

Zastaveni

Blika stfidavé Cervené a Zluté

Blika rychle zelen& (RN Servo je v aplikaci RoboMaster vybrano

* Servo po zapnuti provede autotest. Pokud dojde k chybé autotestu, znovu pfipojte servo ke zdroji napajeni.
Pokud servo po nékolikanasobném zapnuti stale nefunguje normainé, kontaktujte podporu DJI.
** Servo prestane produkovat tocivy moment po 200 milisekundach pietizeni a automaticky obnovi vystup po tfech vtefinach.

=+ Pokud se servo zastavi, zkontrolujte aktualni ¢innost a znovu pfipojte servo k napajeni.
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& « Pfi pouzivani se nedotykejte serva, aby nedos$lo ke zranéni.
« Nezasahujte servo. Mohlo by dojit ke snizeni jeho Zivotnosti nebo k trvalému poskozeni.

* KdyZ se upozornéni na pretizeni serva objevi v aplikaci vicekrat, okamzité zastavte operaci

a zkontrolujte fungovani a strukturu robotického ramene nebo serva.

* Pfi montazi serva na robotické rameno budte opatrni pfi pouzivani programovaci rozhrani, aby
nedoslo k ovlivnéni limitni struktury robotického ramene.

* KdyzZ je servo v rezimu PWM, nelze jeho stav zobrazit na pocitaci. Aktualni stav serva Ize ziskat
z LED indikatoru.

Roboticka ruka a uchopovac¢

Uvod

Robotické rameno robota podporuje pfesné fizeni z pohledu prvni osoby a lze jej pouzit
s uchopovatem. V aplikaci RoboMaster muzete pomoci ovladani robotického ramene
a uchopovace, uchopovat a pfesouvat predméty (FPV).

Navod k pouziti
Pfi pouzivani netlacte na robotické rameno nebo uchopovagc.
Muzete ovladat rozsah pohybu robotického ramene a vzdalenost uchopeni uchopovace. Horizontalni

rozsah pohybu robotického ramene je 0-0,22 m, zatimco vertikalni rozsah je 0-0,15 m. Vzdalenost
uchopu uchopovace je 10 cm.

/N« Abyste predesli zranéni, nedotykejte se pfi pouzivani robotického ramene nebo uchopovade.
« Nezasahuijte ani neposkozujte robotické rameno nebo uchopovaé. Muze byt negativné ovlivnén
jejich vykon.
« Kapky vody a cizi pfedméty v€as oCistéte, aby nedoSlo ke zkorodovani konstrukce.

Uchopova¢ PWM port

Pin portu je zobrazen nize:
12

1 2 3 4
485A/PWM 485B VCC-12v GND

4 3
Uchopovaé podporuje rezim fizeni to¢ivého momentu. Signal PWM ma frekvenci 50 Hz a pracovni
cyklus v rozsahu od 2,5 % do 12,5 %. 2,5%-7,5% odpovida uzaviraci sile uchopovace (Max-0)
a 7,5%-12,5% jeho oteviraci sile (0-Max).
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Modul napajeciho konektoru

Uvod

Modul napajeciho konektoru muze pfipojit a napajet hardware tretich stran a nabizi vice port( pro
pfipojeni hardwaru a vytvareni vlastnich programu a aplikaci.

lealea Lz i) |
6 2
1. Vstupni port 12V 4. Vystupni port 5V/4A
Vstupni napéti je 9.6-12.6 V. Vystupni napéti je 5 V a podporuje proudovy
vystup az 4 A.

2. Port sbérnice CAN Bus

PFipojte CAN bus kabel. 5. LED indikator

) i Oznacuje stav modulu napajeciho konektoru.
3. Vystupni port 5V/2A

Vystupni napéti je 5 V a podporuje proudovy 6. 12V vodivy vystupni napajeci port vede
vystup az 2 A. napajeni spole¢né s 12V vstupnim napajecim
portem.

VAN Pokud jsou pouzity oba vystupni porty 5V, modul podporuje proudovy vystup az 4A.

Montaz modulu napajeciho konektoru

1. Odpojte napajeci kabel pohybového ovladace.

/‘“
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2. Pripojte napajeci kabel a Y-kabel.

3. Po pfipojeni Y-kabelu k ovladaci pohybu, jak je znazornéno nize, umistéte napajeci kabel na
podpovez a protahnéte XT30 napajeci kabel Y-kabelu stfednim ramem podvozku do jeho kabiny.

b4
\

4. Jak je znazornéno nize, pfipojte konec A 12cm datového kabelu k ovladagi pohybu a protahnéte
konec B stfednim ramem podvozku do kabiny podvozku.
AgpP———"B8B
12 cm

32
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5. Jak je znazornéno nize, pfipojte napajeci kabel XT30 v kabiné podvozku ke vstupnimu portu
12 V a konec B 12cm datového kabelu k portu sbérnice CAN modulu napajeciho konektoru.
Zaijistéte modul v kabiné podvozku.

£

<+
A4
@

Popis LED indikatoru pro modul napéjeciho konektoru
LED indikator se pouziva k indikaci stavu modulu napajeciho konektoru. Podrobnosti jsou

nasleduijici:
LED indikator Stav modulu napajeciho konektoru
Bily svit W — Normalni pfikon a vystup 5 V
) Normalni pfikon, ale vystup 5V ma nadproud nebo je
Cerveny svit Bi— p E P .
zkratovany
Vypnuto O Abnormalni pfikon

© 2020 DJI All Rights Reserved 33



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Infracerveny senzor vzdalenosti (TOF)

Uvod

Infraerveny senzor vzdalenosti vypocitava vzdalenost mezi senzorem a objektem pomoci méfeni doby,
za kterou infraervené svétlo dosahne objektu a vrati se k senzoru. Infracerveny senzor vzdalenosti se
sklada z osvétlovaci jednotky, optického pfijimace a systému zpracovani signalu. Osvétlovaci jednotka
vysild paprsek modulovaného blizkého infraterveného svétla. Kdyz je paprsek svétla odrazen
predmétem, bude odraZeny paprsek smérovan pres opticky pfijima¢ a pfeménén na proud. Pfijimacé
pfenasi generovany elektricky signal do systému zpracovani signalu pro demodulaci a vypocet
vzdalenosti.

Infracerveny senzor vzdalenosti ma zormné pole (FOV) 20° a méfi v ramci néj vzdalenost objektt. Pokud je
uvniti FOV vice objektll v raznych vzdalenostech, naméfena vzdalenost bude v rozsahu nejbliz§iho
a nejvzdalenégjSiho objektu. Skute€na namérena data se vztahuji k poméru velikosti a odrazivosti objektu.
O infraerveném snimaci vzdalenosti se mizete dozveédét vice prostfednictvim praxe.

S rozsahem méfeni 0,1-10 metrd méfi infraCerveny senzor vzdalenosti presné s odchylkou 5 %. PFidani
programovatelnych modulli do Scratch také poskytuje spolehlivé informace o méfeni vzdalenosti. Diky
tomu muZe robot vnimat své prostredi a vyhybat se prekazkam, ¢imz uZivatelé prohlubuji porozuméni
pokrocilym principdm autonomniho Fizeni.

00

1. Port sbérnice CAN Bus
Pfipojte se k robotu pomoci kabelu sbérnice
CAN.
2. Sériovy port
a) Sériovy signal podporuje droven 3,3 V.
b) Vstupni napéti je 5-12,6 V.
Montaz infracerveného snimace vzdalenosti
Infraderveny snimac vzdalenosti Ize namontovat na plosinu podvozku pomoci montazniho drzaku
TOF. Pokud je namontovan na pfedni strané prodluZovaci ploSiny, musi byt drzak nejprve pfipevnén
k pfimé spojovaci tyci.
Je-li poZzadovano, aby byl infraerveny senzor vzdalenosti namontovan na zadni stranu robota, musite si
navrhnout své vlastni dily a zménit polohu fidici jednotky a infracerveného senzoru vzdalenosti, aniz by
to ovlivnilo instalaci nebo pfipojeni dalSich dilu.

1. K montazi modulu TOF pouzijte jeden Sroub M3-C k upevnéni infraterveného snimace vzdalenosti k
montazni konzole TOF

34



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka
Leva strana:

2. Pomoci dvou §roubt M3-D pfipevnéte modul TOF k levé strané ploSiny, ktera se nachazi nad levym
ochrannym platem podvozku.

= N
: !

3. Jak je znazornéno nize, propojte modul TOF s modulem napéjeciho konektoru pomoci 14cm
dat.ového kabelu
o
14 cm

Prava strana:

4. Pomoci dvou Sroublt M3-D pfipevnéte modul TOF k pravé strané plosiny, ktera se nachazi nad
pravym ochrannym platem podvozku.
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5. Po odstranéni Sroubtl pravého ochranného platu propojte modul TOF s pravym ochrannym platem
pomoci 12cm datového kabelu.

Ep:ﬂj]
12 cm

) \ Datovy kabel
= Datovy kabet infragerveného
4, ochranného snimace
platu vzdalenosti

6. Srovnejte datovy kabel, jak je znazornéno nize, a znovu namontujte pravy ochranny plat.

Predni strana:

7. Pomoci dvou Sroubl M3-D pfipevnéte modul TOF k pfimé spojovaci tyci.
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8. Pomoci dvou Sroubll M3-C upevnéte piimou spojovaci ty¢ k predni ¢asti prodluzovaci plosiny.

2N
Vv

9. Jak je znazornéno nize, propojte modul TOF s modulem napdjeciho konektoru pomoci 14cm
datového kabelu

Lm——————_"__---——""]

14 cm

Instrukce sériového protokolu

Infracerveny senzor vzdalenosti podporuje komunikaci se sbérnici CAN a sériovym protokolem s
otevienym textem, coz umoznuje pouziti senzoru na platformé treti strany. NiZe jsou uvedeny
parametry konfigurace portu:

Vlastnictvi Parametr
Prenosova rychlost 115200
Datové bity 8

Stop bit 1

Parity bit /
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Ke komunikaci s infratervenym senzorem vzdalenosti vyuzijte odeslani fetézce prostého textu pres
sériové Cislo. Nize jsou uvedeny ovladaci pfikazy, které infraterveny snima¢ vzdalenosti podporuje:

Popis Ovladaci prikaz
Zapnuti infraCerveného senzoru vzdalenosti “ir_distance_sensor measure on”
Vypnuti infraéerveného senzoru vzdalenosti “ir_distance_sensor measure off”’

Po zapnuti infracerveného senzoru vzdalenosti je format vracenych dat zobrazen nize:
“ir distance: 100", 100 jednotka mm je vzorek naméfenych dat, kterd jsou senzorem vytvarena.
Popis LED indikatoru pro infracerveny senzor vzdalenosti

LED indikator se pouziva k indikaci stavu infraéerveného snimace vzdalenosti. Podrobnosti jsou
nasleduijici:

LED Indikator Stav infraéerveného snimace vzdalenosti
Tyrkysovy svit cr— Pracuje normalné

Infraerveny senzor vzdalenosti je vybran v

Blika rychle tyrkysové (C) -
i um aplikaci RoboMaster

Pouziti infracerveného senzoru vzdalenosti

Infragerveny senzor vzdalenosti by nemél byt pfi pouZivani ni¢im blokovan & narusovan. Cogka senzoru by

meéla byt pfi pouzivani Cista a bez skvrn. Neni doporu¢eno senzor pouzivat v nize uvedenych situacich. V

opacném pripadé mize byt pfesnost méfeni snizena nebo se mlze senzor stat nefunkénim.

a. Pouzivani senzoru na zrcadlech &i prahlednych predmétech.

b. Pouzivani senzoru na materidlech s vysokou absorp¢ni schopnosti, jako je napfiklad matna ¢erna.
. Pouzivani senzoru v desti a v mize.

c
d. Pouzivani senzoru na silném reflektoru, napfiklad na dopravni zna¢ce nebo reflexnim pasu.
e. Pouzivani senzoru na pfimém slunci.

f

. Pouzivani senzoru na malé nebo nizké prekazce.

/N «Pii montazi na plosinu podvozku je modul TOF naklonén o 10° nahoru a nemiize
detekovat zem.
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Adaptér

Uvod

Robot je vybaven &tyfmi senzorovymi adaptéry, ID je standardné nastaveno na 1. Kazdy adaptér
senzoru ma dva porty senzoru a poskytuje napajeni, takze je vhodné pfipojit a napajet senzory
tfetich stran, které méfi vstupy, jako je teplota, tlak a vzdalenost. Senzoricka data mohou byt pouzita
ve Scratch, coz umoznuje nekoneéné moznosti programovani.

. Wm‘f‘ﬁ'mi

4

1. Port sbérnice CAN Bus
Pripojte se pomoci kabelu sbérnice CAN.
2. LED Indikator
Oznacuje stav adaptéru senzoru.
3. Adresovaci tlacitko
Nastavte ID adaptéru snimace.
4. Port senzoru
Podporuje sbér prepinacu a analogovych signall, jeho vstupni rozsah 0-3,3 V.

Montaz adaptéru senzoru

1. Pomoci osmi $roubl M3-C pfipevnéte dva adaptéry snimace do konkrétnich pozic na zadni strané
prodluzovaci ploSiny, jak je znazornéno nize.
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2. Po odstranéni Sroubd levého pancife a pravého pancife propojte pfislusné adaptéry senzorll s
pancifemi pomoci dvou 12cm datovych kabel(.

Ej:lj:}]
12 cm

Datovy kabel
adaptéru senzoru

Datovy kabel

e Datovy Datovy kabel
@ kabel adaptéru
ochranného platu ochranného senzoru
“hy platu

3. Usporadejte datové kabely, jak je zndzornéno nize, a znovu namontujte ochranny plat.

4. Pomoci osmi Sroubl M3-C upevnéte dva adaptéry senzoru na konkrétni pozice predni strany
prodluzovaci plosiny, jak je znazornéno nize.
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5. Jak je znazornéno nize, pfipojte adaptér snimace k modulu napajeciho konektoru pomoci dvou
14cm datovych kabell datovych kabelu

1
14 cm

LED indikator pro adaptér senzoru

LED indikator se pouziva k indikaci stavu adaptéru snimace. Podrobnosti jsou nasleduijici:

LED Indikator Stav adaptéru snimace

Bily svit Pracuje normainé
o Adaptér senzoru je pod adresovanim nebo je vybran v

Rychle bile blika ()R N
v aplikaci RoboMaster
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Pfima spojovaci ty¢
PFima spojovaci ty¢ mize byt pfipevnéna k plosiné pro rozsifeni podvozku. Je mozné na ni
nainstalovat infracerveny snimac vzdalenosti nebo kameru. Nize je uveden postup instalace kamery.

1. Pomoci dvou Sroubli M3-C upevnéte kameru do konkrétni polohy pfimé spojovaci tyce.

2. Pomoci dvou $roubd M3-C upevnéte pfimou spojovaci ty¢ k predni ¢asti podvozku.

V

4

3. Propojte kameru s Fidici jednotkou pomoci prodluzovaciho kabelu kamery.

—
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Platforma pro prodlouzeni pfedni napravy

Prodluzovaci ploSinu pfedni napravy Ize upevnit na pfedni ¢ast podvozku, aby bylo mozné
nainstalovat uchopovac nebo snimac. Nize je uveden postup instalace uchopovace.

1. Pomoci ¢&tyf Sroubd M3-C pfipevnéte uchopova¢ do konkrétni polohy na plosiné prodlouzeni
predni napravy.

2. Pomoci ¢tyf Sroubll M3-C pripevnéte prodluZovaci plosinu pfedni napravy k predni ¢asti podvozku.

/
]

£
N\
-0

Stavebni blok rozsireni

Robot je kompatibilni se stavebnimi bloky roz§ifeni tfetich stran. NiZe je uveden navod, jak je na
robota namontovat.

Pouzijte ¢tyfi Srouby M3-B k upevnéni stavebnich blokd rozsifeni k plosiné podvozku. K robotovi pak
Ize pfidat dalSi stavebni bloky rozsifeni.

r > -
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Robot a platformy tretich stran
Robot je kompatibilni s platformami tretich stran. Platformy tfetich stran jsou napajeny modulem
napajeciho konektoru a komunikuji s robotem pomoci protokolu SDK. Pro vice informaci navstivte
https://www.robomaster-dev.rtfd.io.
Jsou mozné dva zplsoby, jak pfipojit robota k platformam tretich stran:
a) UART pfipojeni
Platforma Arduino™ se pfipojuje k modulu napajeciho konektoru a komunikuje s robotem pfes port
UART ovladace pohybu:

ol ]

)

cooooooo
Gooooo pocooogood

ooooonl [oc

Eo 0o, -8

Platforma Micro:bit™ se pfipojuje k modulu napajeciho konektoru a komunikuje s robotem pres
port UART ovladace pohybu:
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b) Pfipojeni USB
Platforma Raspberry Pi™ se pfipojuje k modulu napajeciho konektoru a komunikuje s robotem
pfes USB port fidici jednotky:

Platforma Jetson Nano™ se pfipojuje k modulu napajeciho konektoru a komunikuje s robotem
pfes USB port fidici jednotky:

X/

_

/I\ Tento produkt neni autorizovan, sponzorovan ani jinak schvalen vye uvedenymi znatkami a spojeni
mezi timto produktem a vyse uvedenymi znackami by mélo byt povazovano pouze jako reference.
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Ovlada¢ (neni soucasti baleni)

Uvod

Po propojeni s mobilnim zafizenim Ize robota ovladat kombinované pomoci ovladace a aplikace
RoboMaster. K ovladagi Ize pfipojit mys pro ovladani robota s vyssi pfesnosti.

. Tlagitko specialni schopnosti
. Ovladaci packa

Drzak pro mobilni zafizni

. Tlagitko pro zchlazeni

. Tlacitko strelby

. Hlavni vypinaé

Nabijeci port (micro USB)

Port pro pfipojeni mobilniho zafizeni (USB)

© O N U A ®WN R

Port pro pfipojeni mysi (USB)
10.  Stavovy LED indikator
11.  Stojanek ovladace

12.  Tlagitko pro pouziti ziskaného bonusu

=

/N Ovladaé disponuje dvéma USB porty - Do portu pro my$ nelze zapojit mobilni zafizeni a
naopak.

Nabijeni ovladace

PFed prvnim pouzitim ovladace jej nabijte do pina.

110-220V

Nabijeni trva pfiblizné dvé hodiny. USB nabijecka neni soucasti baleni.

46
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Aktualizace firmwaru

Firmware ovladace Ize aktualizovat skrze aplikaci RoboMaster. Je-li dostupna aktualizace firmwaru,
objevi se po pfipojeni ovladace hlaSeni v aplikaci RoboMaster. Pro provedeni aktualizace nasledujte
pokyny hlaseni.

-

2 Pro stazeni aktualizace je nezbytné pfipojeni k internetu.

Internet

Popis stavovych LED indikator( ovladace

Stavovy LED indikator ukazuje aktualni stav baterie ovladace.

Stavovy LED indikator Popis

Pomalé zelené blikani Ovlada¢ se nabiji

Rychlé Eervené blikani Ovladag je vybit

Cerveny svit Uroveti nabiti je 1% - 29%
Zluty svit Urover nabiti je 30% - 69%
Zeleny svit Uroveti nabiti 70% -100%
Modry svit Probiha inicializace ovladace

Technické udaje

Model GDOMA

Typ vestavéného akumulatoru 3.6V, 2600 mAh, 1S1P
Provozni doba* Cca 2 hodiny

USB Port 500mA/5V

Rozsah provoznich teplot -10° az 45° C (14°az 113° F)
Rozsah teplot nabijeni 0°az45°C (32°az113°F)
Doba nabijeni* Cca 2 hodiny

* Provozni doba byla zméfena pfi pouziti se zafizenim Android. Doba nabijeni byla zméfena pfi
pouziti 10 W USB nabijece pfi teploté 25° C (77 °F). Provozni doba i doba nabijeni byly zméfeny v
laboratornich podminkach, slouzi tedy pouze jako reference.
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Pred spusténim

Pred spusténim robota provedte nasleduijici:

1. Ujistéte se, Ze je fidici jednotka pohybu dostateéné upevnéna k podvozku, Ze jsou kabely fidici
jednotky spravné zapojeny a Ze jsou Srouby zadniho ochranného platu dostateéné utazeny.

2. Ujistéte se, Ze Fidici jednotka, délo, kamera a reproduktor jsou spravné zapojeny.

3. Ujistéte se, Ze je v zafizeni vlozena microSD karta.

4. Ujistéte se, Ze je akumulator dostate¢né nabit a spravné nainstalovan v robotu.

5. Pro optimalni pfenos signalu Wi-Fi se ujistéte, ze antény Fidici jednotky sviraji s fidici jednotkou
90° uhel.

Zapnuti akumulatoru

Stisknéte hlavni vypina¢ akumulatoru a podrzte jej po dobu dvou vtefin pro zapnuti/vypnuti robota.

Ovladani robota pomoci mobilniho zafizeni

Sparovani s aplikaci RoboMaster
Pro ovladani robota je nezbytné, aby byl sparovan s aplikaci RoboMaster.

Vybér okolniho prostfedi
Robota provozuijte na rovnych povrsich jako jsou podlahy nebo koberce. Pfi provozu na nerovnych
povrsich jako je Stérk nebo pisek muze dojit k poSkozeni kol a motor(.

Rezim Solo

PFi vstupu do rezimu Solo se v aplikaci objevi nasledujici rozhrani
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17

16

. Tlacitko zpét: Klepnéte pro navrat na domovskou stranku.

. Tlacitko volby hernich rezimi: Klepnéte pro vstup do rezimG Target Practice nebo Target Race.

. Tlacitko stavu parovani: Klepnéte pro zobrazeni postupu pro sparovani robota s aplikaci RoboMaster.
. Tlagitko nastaveni: Klepnéte pro vstup do nastaveni.

. Posuvnik ovladani robotického ramene: Klepnéte pro zvednuti nebo spusténi robotického ramene.

. Tlagitko interkomu: Klepnéte pro nahrani a prehrani zvuku.

. Tlagitko robotického ramene: Klepnéte pro pfepnete rozhrani FPV.

. Posuvnik ovladani uchopovace: Klepnéte pro ovladani vzdalenosti uchopeni uchopovace.

© 0 N O O b~ W NP

. Tlagitko zoom: Klepnéte pro ¢tyfnasobné priblizeni.
10.  Tlacitko pro spusténi rezimu Follow: Klepnéte pro spusténi rezimu Follow

Poznamka: EP Core tuto funkci nepodporuje. Nasledujici situace maiji vliv na fungovani rezimu Follow:
a. Sledovana osoba je ¢aste¢né nebo UpIné zakryta prekazkou.

b. Sledovana osoba provede nahlou zménu pohybu.

c. Svételné podminky prostfedi se nahle zméni z tmavych na svétlé a naopak.

d. Sledovana osoba barevné splyva s okolnim prostifedim.

11.  Tlacitko specialni schopnosti: Klepnéte pro spusténi naprogramované specialni schopnosti.

12. Mifidla: Slouzi pro zaméreni cile.

13.  Tlagitko ztlumeni: Klepnéte pro ztlumeni zvuk( mobilni aplikace.

14.  Tlacitko spousté: Klepnéte pro pofizeni fotografie.

15.  Tlacitko nahravani: Klepnéte pro spusténi nahravani videa.

16.  Tlacitko ovladani podvozku: Klepnéte pro pohyb podvozkem.

17. Posuvnik ovladani robotického ramene: Klepnéte pro sloZeni nebo rozlozeni robotického ramene.

© 2020 DJI All Rights Reserved 49



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Obsluha robota

Zivy nahled slouzi k ovladani podvozku, robotického ramene a uchopovace.

Ovladani podvozku

Klepnutim na tlacitko ovladani podvozku pfesunete robota dopfedu, dozadu nebo do strany.

Dopredu

»

Doprava

Ovladani robotického ramene

Klepnutim na tla¢itko robotického ramene pfepnete na rozhrani FPV robota. Posuvniky
ovladani robotického ramene mlzete pouzit ke zvedani nebo spousténi a skladani nebo
rozkladani robotického ramene.

Ovladani uchopovace
Klepnutim na tlacitko robotického ramene pfepnete na rozhrani FPV robota. Pouzijte ovladaci
posuvnik uchopovace vpravo dole k ovladani jeho vzdalenosti.

50 © 2020 DJI All Rights Reserved.



Herni rezimy

Ovladani robota pomoci ovladace
Uvod
S ovladac¢em Ize robota oviadat nasledujicimi zplsoby:

1. Pfipojeni ovladace k mobilnimu zafizeni.

2. Pripojeni ovladace a mysi k mobilnimu zafizeni.
3. Pripojeni ovladace, mysi a klavesnice k mobilnimu zafizeni.

Pfipojeni ovladace

* Pfipojte mobilni zafizeni k ovlada&i zapojenim micro USB kabelu (neni souéasti baleni) do USB
zditky pro mobilni zaFizeni v ovladaci.

+ Vlozte mobilni zafizeni do posuvného drzaku tak, aby kabel sméfoval k ovladaci pace ovladace.

* Stisknutim hlavniho vypinace ovlada¢ zapnete. Stisknutim a podrzenim hlavniho vypinace
ovladac vypnete.
Zakladni ovladani ovladace

* Je-li k mobilnimu zafizeni pfipojen ovlada¢, pohyb podvozku je fizen ovladaci pakou ovladace. V
tomto pfipadé nelze fidit pohyb podvozku na obrazovce mobilniho zafizeni.

* Tlacitka na ovladaci slouzi k provadéni funkci na robotovi. Tyto funkce také mizZete provadét
prostfednictvim aplikace.

Pouzivani ovladace

Je-li k mobilnimu zafizeni pfipojen ovlada¢, pohyb podvozku je fizen ovladaci pakou ovladace. V tomto

pripadé nelze fidit pohyb podvozku na obrazovce mobilniho zafizeni.

Pohyb Pohyb
Ovladaci paky Pohyb robota Ovladaci paky Pohyb robota

Dopredu

ﬂ [a@m) a ﬂ »
U Doleva Doprava

L 2

Dozadu

)

=

Ovladaci pakou Ize ovladat pohyb robota ve smérech dopredu,
dozadu a do stran.

Ovladani ovladace s mysi

Po pfipojeni ovladace k mobilnimu zafizeni Ize k ovladaci pfipojit mys. Ovladaci pakou ovladace Ize
ovladat pohyb podvozku. Mysi Ize provadét nize uvedené ukony. Ukony mohou byt provadény i
prostfednictvim aplikace, ale hlavnim ovlada¢em je v tomto pfipadé mys.

Funkce mysi Akce robota
O Pravy Klik Zoom
=T Pohyb mysi Ovladani podvozku
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Ovladani ovladace s mysi a s klavesnici

Pro toto ovladani je nutné pouzit bezdratovou klavesnici a mys. Po pfipojeni ovladace k mobilnimu
zatizeni zapojte do ovladace bezdratovy konektor mysi a klavesnice. Ovladaci pakou a klavesnici
Ize ovladat pohyb podvozku. MySi Ize provadét nize uvedené ukony. Na mobilnim zafizeni Ize
taktéz ovladat tyto funkce prostfednictvim aplikace, ale hlavnim ovladacem je v tomto pfipadé mys.

Tlacitky A, W, S a D Ize ovladat pohyb podvozku. NiZe jsou uvedeny funkce, které je mozné
provadét pomoci mysi.

I
5 N I N |
LIwl L B0 [ U0
T
%‘ILILI_LLU_I_IHFIFI_ﬂ @
| Shift.
=T
Tladitko klavesnice Funkce robota Funkce mysi Funkce robota
w Dopredu Pravy Klik Zooms
A Doleva Pohyb mysi Ovladani podvozku
S Dozadu
D Doprava
Shift/mezernik Zrychleni

/L\, S ovlada¢em je kompatibilni vétSina klavesnic a mysi od znacek Logitech a Rapoo. Doporuujeme
pouzivat nasledujici modely:
Rapoo: 8200P, 9300P, 1800, 8100M
Logitech: M310t, MK850

Ovladani pomoci pocitace a program RoboMaster

Nainstalujte program RoboMaster pro Windows nebo pro Mac pro pfimé ovladani robota pomoci
klavesnice a mysi.
Instalace aplikace RoboMaster pro Windows nebo Mac:
1. Program RoboMaster je k dispozici ke stazeni na oficidlnich strankach DJI.
Windows: https://www.dji.com/robomaster_app
Mac: https://www.dji.com/robomaster_app
2. Spustte instalaci a podle pokynt dokoncete instalaci programu RoboMaster.

3. Spustte progrma RoboMaster. Verze programu RoboMaster pro Windows je podobna aplikaci pro
Android nebo iOS.
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Ovladani robota pomoci klavesnice a mysi
P¥i pfipojeni robota k pocitaci se jeho pohyb ovlada pomoci klavesnice a mysi. Ovladani robota je
popsano v nasleduijici ilustraci.

K ovladani robotického ramene a uchopovace stisknéte a podrzte mezernik na klavesnici a pouzijte
klavesy A, W, SaD.

Platforma RoboMaster Lab

Platforma RoboMaster Lab nabizi stovky programovacich bloku, pomoci kterych Ize ovladat takové
funkce jako je tfeba PID regulace. Pravodce programovanim RoboMastera obsahuje navody
a priklady, které uzivateli pomohou k osvojeni riznych programovacich postup(l pro ovladani robota.

Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyukové projekty v rlznych stupnich obtiZnosti. Spinénim
téchto projektl se uzivatelé seznami se zaklady robotiky, programovani a umélé inteligence.

Programovani v jazyce Scratch

V platformé Lab zvolte jazyk Scratch a vstupte na stranku DIY Programming pro vytvareni novych
programa.

Do ¢asti Lab aplikace RoboMaster byly pfidany nové programovaci bloky Scratch, které jsou
navrzeny tak, aby uzivatelim pomahaly ziskavat a vyuzivat senzoricka data. Pomoci téchto blokd

muZete rychle pristupovat a ovladat adaptér senzoru, robotické rameno, uchopovac, infraterveny
senzor vzdalenosti a open source hardware tfeti strany.

Na strance Scratch mohou uzivatelé psat své vlastni programy Python, které Ize nastavit jako
autonomni programy nebo vlastni dovednosti a spustit je na robotu.

DalSi informace naleznete v pfiru¢ce RoboMaster EP Core Programming Manual.
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=

Stranka Scratch: klepnéte pro zobrazeni programu vytvofenych v jazyce Scratch.
Stranka Python: klepnéte pro zobrazeni programu vytvorenych v jazyce Python.

. Import souboru DSP: tato funkce je dostupna na zafizenich Android, Windows a Mac. Soubory
DSP Ize importovat do zafizeni iOS pomoci AirDrop.

4. Stranka cloud: klepnéte pro zobrazeni programutl ulozenych na cloudovém ulozisti.

w N

5. Nazev programu: zobrazuje nazev programu

. Pokud je program nastaven jako obecny, typ programu se nezobrazi. Jeho typ se zobrazi pouze
v pfipadé, Ze je nastaven jako vlastni dovednost nebo autonomni program.

. Nastaveni programu: klepnéte pro nastaveni typu programu - Obecny, autonomni nebo specialni
schopnost. Dale zde Ize program nahrat na cloudové Ulozisté, sdilet, prejmenovat nebo smazat.

(<2}

~

ec}

. Klepnéte na @ pro vytvofeni nového programu.
A. Lista programovacich bloku: Klepnéte na pfisluSnou ikonu pro zobrazeni programovaci blokl v kategoriich

System, LED Effects, Chassis, Gimbal, Blaster, Smart, Armor, Mobile Device, Media, Commands, Operators,
a Data objects.

B. Plocha pro vytvareni program(: Presurite poZzadovany blok z liSty programovacich blokd pro vytvoreni
programu.

C. Tlacitko Display: klepnéte pro zobrazeni zivého nahledu.

D. Tlacitko Pfepnout: klepnéte pro pfepnuti na zobrazeni programovaciho bloku do jazyka Python.
E. Tlacitko spusténi: klepnéte pro spusténi programu.

F. Plocha s FPV udaji: Zobrazuje informace ziskané z Zivého nahledu robota.

G. Stav robota: klepnéte pro zobrazeni informaci o stavu robota.

H. Tlagitko FPV: klepnéte pro pfechod do Zivého nahledu robota.
A B CDE F G

L |

& =

/N EP Core nemuze spoustét programy, které souvisejici s blasterem nebo gimbalem. Nejpreve
se doporucuje pfipojit blaster nebo gimbal.
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Moduly umélé inteligence

P¥i vytvareni program(l v jazyce Scratch Ize vyuzit $est modull umélé inteligence,které Ize
naprogramovat zadanim Lab, DIY Programming a Scratch. Pro vice informaci viz sekce RoboMaster
EP Core Programming Manual.

Funkce modul( umélé inteligence mdze byt ovlivnéna v nasledujicich pfipadech:

a. Je ¢astec¢né nebo UpIné naruSena pfima viditelnost mezi robotem a sledovanym objektem.
b. Okolni prostredi je pfili§ tmavé (méné nez 300 lux) nebo pfili§ svétlé (vice nez 10 000 lux).
c. Nastane nahla zména okolniho prostfedi z tmavého na svétlé a naopak.

d. Barva nebo tvar sledovaného objektu splyva s okolnim prostfedim.

Rozpoznavani osob
Robot dokaze rozpoznat a nasledovat osoby vybrané v Zivém nahledu robota.

Rozpoznavani tras

V rezimu Target Race Ize robota naprogramovat tak, aby jezdil po vytyéené trase. Robot dokaze
rozpoznat trasy vytvofené z ervené, zelené a modré lepici pasky. Robot nerozpozna trasy vytvorené
pouzitim jinych barev lepici pasky.

Rozpoznavani gest
Robota Ize naprogramovat k riiznym konim pfi rozpoznani nastaveného gesta.

Rozpoznavani tlesknuti

Robota Ize naprogramovat k rdznym ukonim pfi rozpoznani zvuku tlesknuti. Zvuky tlesknuti jsou
rozpoznavany pouze v rozsahu dvou metrd od robota. Robot dokaze rozpoznavat i sekvence dvou a
tfi tlesknutich za sebou.

Rozpoznavani ostatnich robott
Robota Ize naprogramovat k riznym tkonUm pfi rozpoznani jiného robota.

Rozpoznavani Vision Marker terct

Robota Ize naprogramovat k riznym Gkontm pfi rozpoznani Vision Marker teréu. Terée mohou
obsahovat ¢isla, pismena a specialni znaky. Rozpoznavany ter¢ musi byt ve vzdalenosti do tfi metrd
od robota. Pouze originalni Vision Marker terée mohou byt rozpoznany. Pro vice informaci viz navod
k obsluze na krabicce s terci.

@ @ ® @

VAN Zakrytim Cervené a modré ¢asti ter¢i mize byt funkce rozpoznavani omezena.
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Potfebuijete-li vice teréi, klepnéte na [l v aplikaci RoboMaster pro zobrazeni stranky Priivodce,
kde muzete pozadované terCe stahnout a vytisknout.

/I Robot dokaZe rozpoznavat pouze terée dervené a modré barvy. Nedokaze rozpoznat terée
jinych barev.

Autonomni program
Program Ize nastavit jako autonomni, a Ize jej nezavisle spoustét.
1. Neni-li robot pfipojen k aplikaci, Ize program spustit stisknutim tlagitka pro autonomni program
na chytrém ovladaci. Opakovanym stisknutim dojde k pferuSeni programu.

2. Pokud je robot spojen s mobilni aplikaci, Ize autonomni programy spoustét nasledujicimi zpUsoby:
(1) Na uvodni strance aplikace

(2) Na platformeé Lab
Autonomni program nelze spustit v nasledujicim scénafi:

(1) Kdyz je oteviena stranka nastaveni

Specialni schopnosti
Vytvoreny program Ize nastavit jako specialni schopnost robota, kterou Ize pouzit v Zivém nahledu v
rezimech Solo a Battle. Pro pouziti specialni schopnosti klepnéte na (@) v zivém nahledu.

Programovani v jazyce Python

V platformé Lab zvolte jazyk Python a vstupte na stranku DIY Programming pro vytvareni novych
programi.

Vytvofené programy Ize spoustét jako autonomni programy nebo jako specialni schopnost pfi
ruénim ovladani robota.

Programy vytvofené v jazyce Scratch Ize pfepsat do zdrojového kédu jazyka Python. Timto si Ize
snadnéji osvojit programovani v jazyce Python. Pro vice informaci viz Prlvodce programovanim
RoboMastera EP Core Programming Manual.

S pfidanim komunikaéniho portu pro vice stroji umoziuje programovani v jazyce Pythonu vice
robotim komunikovat a vzajemné se ovliviiovat v redlném case. Robot podporuje pfizplsobitelné

uzivatelské rozhrani. Uzivatelé mohou kdédovat virtualni widgety pomoci Pythonu a navrhovat si
vlastni uzivatelska rozhrani a dalSi.
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Priloha

Technické udaje

RoboMaster EP Core
Rozméry (LxWxH)
Hmotnost

Rozsah rychlosti podvozku

390x245x330 mm
Cca 3.3kg
0.8 mis

Maximalni rychlost ota€eni podvozku 600°/s

Bezkomutatorovy motor M3508|
Maximalni otacky

Maximalni to¢ivy moment
Maximalni vykon

Provozni teplota

Rizeni

Regulace

Ochranné prvky

Ridici jednotka
Latence

Kvalita Zivého prfenosu
Maximalni bitrate Zzivého pfenosu
Provozni frekvence®

Vyzareny vykon (EIRP)

ZpUsob pripojeni

Maximalini pfenosova vzdalenost®

Prenosovy standard

1000 ot./min

0,25 Nm

19W

-10 az 40 °C (14 az 104 °F)

Vektorové (FOC - Field—Oriented Control)
Ovladani rychlosti v uzaviené smycéce
Prepétova ochrana

Ochrana proti prehfati

Softstartér

Ochrana proti zkratu

Detekce neregulérnosti ¢ipu a senzorl

PFipojeni pfes Wi-Fi: 80-100 ms
Pripojeni pfes router: 100-120 ms (bez ruSeni)

720p/30fps
6 Mbps
2,4 GHz; 5,1 GHz; 5,8 GHz

2.400-2.4835 GHz

5.150-5.250 GHz

5.725-5.850 GHz

FCC: <30 dBm FCC: <30 dBm FCC: <30 dBm
SRRC: <20 dBm SRRC: £23 dBm SRRC: <30 dBm
CE:<19dBmMIC: CE: <20 dBm CE: <14 dBm
<20 dBm MIC: <23 dBm

Wi-Fi nebo Router

Pres Wi-Fi:

FCC, 2.4 GHz 140 m, 5.8 GHz 90 m
CE, 2.4 GHz 130 m, 5.8 GHz 70 m
SRRC, 2.4 GHz 130 m, 5.8 GHz 130 m
MIC, 2.4 GHz 130 m

Pfes router:

FCC, 2.4 GHz 190 m, 5.8 GHz 300 m
CE, 24 GHz 180 m, 5.1 GHz 70 m
SRRC, 2.4 GHz 180 m, 5.8 GHz 300m
MIC, 2.4 GHz 180 m

IEEE802.11a/b/g/n
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Kamera

Cip

Uhel zorného pole

Maximalni rozliSeni fotografie

Maximalni rozliSeni videa

Maximalni bitrate

Format fotografii

Format videi
Podporované SD karty
Provozni teplota
Pohonny akumulator
Kapacita

Maximalni nabijeci napéti
Nominalni nabijeci napéti
Typ akumulatoru

Energie

Doba vybiti pfi provozu

CMOS 1/4”;5MP
120°
2560x% 1440 pixell

FHD: 1080p/30fps
HD: 720p/30fps
16 Mbps

JPEG
MP4

Jsou podporovany microSD karty s kapacitou do 64GB
-10 az 40 °C (14 az 104 °F)

2400 mAh
12,6V
10,8V
Li-Po 3S
25,92 Wh

85 minut (méfeno na rovném povrchu pfi stalé rychlosti
0.8 m/s)

Doba vybiti (v pohotovostnim rezimu)Cca 100 minut®

Hmotnost

Provozni teplota
Nabijeci teplota
Maximalni nabijeci vykon
Nabije¢

Vstup

Vystup

Napéti

Jmenovity vykon
Aplikace RoboMaster
i0OS

Android

Ostatni

Doporuc¢ené routery

Doporucéeny zpUsob napajeni
routeru

169 g
-10 a2 40 °C (14 az 104 °F)
5 a2 40 °C (41 a2 104 °F)
29 W

100-240V, 50-60 Hz, 1 A

Port: 12.6 V=0.8 Aor 12.6 V=2.2 A
126V

28W

iOS 10.0.2 nebo novejsi

Android 5.0 nebo nové&jsi

TP-Link TL-WDR8600; TP-Link TL-WDR5640 (Cina)
TP-Link Archer C7; NETGEAR X6S (mezinarodni)
PFenosny nabijec€ pro laptop (se stejnym vystupnim
vykonem jako router)
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Robotické rameno

Rozsah pohybu 0-0.22 m (horizontalng); 0-0.15 m (vertikaln&)
Cislo osy 2

Uchopovaé

Vzdalenost uchopu Ccal0cm

Servo

Hmotnost Cca70g

Rozmeéry hlavniho téla (LxWxH) 44,2%22,6%28,6 mm
Prevodovy pomér 512

Jmenovity to€ivy moment 1,2 N*m

Jmenovita rychlost otaceni 402 ot./min

Zplsob pfipojeni Rezim uhlu, rezim rychlosti

Infraerveny senzor vzdalenosti

Detekéni rozsah 0,1-10m
Detekéni zorné pole 20°
Pfesnost méfeni 5% ©

Modul napajeciho konektoru

Komunikaéni port Port sbérnice CAN Bus x 5

Vstup TX30 port: 12 V
USB Type-C port: 5V, 2 A

Vystup Port zasuvkového konektoru: 5V, 4 A
TX30 port: 12V, 5 A

Adaptér senzoru

Typ portu 10 vstup, AD vystup

Cislo portu 2

[1] Zméfeno v prostfedi bez ruseni pfi vzdalenosti cca. jednoho metru mezi mobilnim zafizenim, routerem a robotem.
Pouzité mobilni zafizeni - iPhone X. Vysledky méfeni se mohou lisit pfi pouzZiti mobilniho zafizeni se systémem Android.
[2] Pouzivani frekvenci 5.1 GHz a 5.8 GHz ve venkovnim prostfedi mlze byt v urcitych zemich zakazano. Pfed pouzitim se
vzdy seznamte se zakony a nafizenimi dané oblasti.

[3] Méfeno v prostfedi bez ruseni.
Pro pfipojeni pomoci Wi-Fi byla zkouska provedena na zatizeni iPad (Sesta generace, vydano v roce 2018). Pro pfipojeni
pomoci routeru byla zkouska provedena prostfednictvim nékolika modeld routert. FCC: TP-Link Archer C9; SRRC:
TP-Link WDR8600; CE: TP-Link Archer C7; MIC: WSR-1160DHP3.

[4] Funkce jednotek infraerveného zareni mize byt omezena pii provozu ve venkovnich prostorach a v prostorach s
vysokym infraervenym rusenim.

[5] Testovano v laboratornim prostfedi s pouZitim nového akumulatoru a mélo by byt povazovano pouze za referenéni.

[6] Aplikuje se na povrch pfedmétu, jehoz odrazivost se pohybuje v rozmezi 10-90 %.
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Aktualizace firmwaru

Informace o verzi firmwaru zjistite klepnutim na Settings, System a poté Firmware Update. Je-

li dostupna nova verze firmwaru, stahnéte ji pomoci aplikace RoboMaster:

1. Ujistéte se, Ze jsou vS§echny komponenty pfipojeny, zapnéte robota a zkontrolujte, Ze je uroven
nabiti akumulatoru alespori 50 %.

2. Klepnéte na Settings, System a Firmware Update. Postupuijte dle pokynu pravodce. Pred spusténim
aktualiza ce se ujistéte, Ze je Vase mobilni zafizeni pfipojeno k internetu.

3. Prubéh aktualizace je ohlasen riznymi zvuky. Vyckejte na dokonceni instalace.

/L\, ® Firmware akumulatoru je sougasti firmwaru robota. Mate-li vice akumulatoru, ujistéte se, Ze je ve

v8ech nainstalovana nejnoveéjsi verze firmwaru.

* Aktualizaci spoustéjte pouze pokud je Uroveri nabiti akumulatoru vy$si nez 50 %.

* Bé&hem aktualizace mGze dojit k pferuseni stabilizace gimbalu, blikani stavovych LED indikatort
a k restartovani robota.

* Po aktualizaci muZze dojit k odpojeni robota od aplikace. V tomto pfipadé provedte opétovné parovani.

* Zobrazi-li se oznameni, Ze je dostupna nova verze firmwaru, provedte vyzadovanou aktualizaci.

« V rezimu Battle je nezbytné, aby vSichni hraci méli stejné verze firmwaru robota.
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Kalibrace robota

Pokud nastane néktera z nize vypsanych situaci, prekalibrujte robota v aplikaci RoboMaster:
a. Robot se pfi otaceni pohybuje mimovolné.

b. Kdyz se v aplikaci objevi varovné vyzvy, podvozek nelze ovladat.

c. Ovlada¢ pohybu byl nainstalovan nebo preinstalovan.

Konkrétni kroky kalibrace:
1. Otevrete aplikaci RoboMaster, klepnéte na Nastaveni, poté na Systém a vyberte Kalibrace.

2. Nasledné provedte kalibraci podle pokyn( v aplikaci.

Nastaveni PWM portt

PWM (Pulzné $itkova modulace) obecné slouzi k ovladani LED svétel, navigacnich zafizeni a jinych
zafizeni. Vychozim nastavenim PWM portu je pracovni cyklus 7,5 % a zakladni frekvence 50 Hz.

a 100% jasu nejvy$Simu. Pro navigacni zafizeni se vystup pohybuje od 2,5 % do 12,5 %

Pro naviga¢ni zafizeni muzete nastavit vystup PWM dle velikosti uhlu, kterym chcete zafizeni
ovladat.

Sitka pulzu Uhel serva

0.5ms £ <0
e s
1 5ms 0o

T lw e
I e B

A Pokazdé po ukonéeni spusténého programu jsou hodnoty PWM portl nastaveny na vychozi
hodnoty pracovni cyklus 7,5 % a frekvence 50 Hz.
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Pouzivani S-Bus portu

Dalkovy ovlada¢, ktery podporuje protokol S-Bus, muZete pouZit k ovladani robota pfipojenim k
portu S-Bus. Je potfeba si pfipravit viastni pfijima¢ a dalkovy ovlada¢. Doporucuje se pouzit pfijimac
Futaba R6303SB.

Pfipojeni
Pripojte port S-Bus ovladace pohybu k portu S-Bus pfijimace pomoci 3kolikového servo kabelu.

S-BUS

L

i v —
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Pouzivani

Pred pouzitim se ujistéte, Ze je dalkovy ovladac¢ propojen s pfijimacem. Dalsi informace o zpusobech

propojeni najdete v manualu pfijimace.

Odpovidajici fidici kanaly portu sbérnice S-Bus ovladace pohybu jsou uvedeny nize. Chcete-li
dokonc¢it mapovani kanall mezi pfijimacem a dalkovym ovladac¢em, podivejte se do manualu k
dalkovému ovladadi.

Doporuéeny kanal dalkového ovladace

Ridici
ka"rf'y Volny méd Kanal
portu dalkového Offset Status
S-Bus ovladace
Kanal 1 Pohybuje podvozkem do strany Kanal oviadaci paky
Doprava
@ o© @
. Pohybuje podvozkem
Kanal 2 dopfedu a dozadu
ﬁ R +672
@ P 1024
‘ o -672 Zatotht Em@t
Kanal 4 Ovlada zataceni podvozku vievo veravo
Ovlada rychlost podvozku, k 3-polohovy pfepinact kanal Rychle
dispozici jsou tfi volitelné
. rychlosti: % +100 L
Kanal 5 Rychle / & o Stiedné rychle
Stfedné rychle
Pomalu T &= -100 Pomalu
Prepinaci kanal
Kanal 6 Volny méd Volny méd
T a0
Ovlada uvolnéni podvozku, 2-polohovy prepinaci kandl Nastaven
existuji dva stavy: £ 4100
. Podvozek je nastaven, kdyz +
Kanal 7 produkuje vystupni togivy moment —
Podvozek se uvolni, kdyz .
nevytvari vystupni toivy moment T L 100 Uvolngn
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Programovani pfizpusobitelného uzivatelského rozhrani

Pfizpusobitelny systém uzivatelského rozhrani rozsifuje vstupni a vystupni rezimy programu. Muzete
vytvaret widgety uzivatelského rozhrani, které se pouzivaji k reprezentaci vstupnich a vystupnich
informaci o zpracovani programu.

Chcete-li naprogramovat program Python, zavolejte souvisejici rozhrani pro vygenerovani widgetu
uzivatelského rozhrani a svazte widget uzivatelského rozhrani se zpétnym volanim udalosti. Po
koédovani a ladéni v sekci Lab aplikace RoboMaster muzete ulozit program jako pfizpUsobitelnou
dovednost a pouzit ji v rezimu Solo nebo Battle. Pro vice informaci navstivte www.dji.com/
robomaster-ep-core/downloads or https://www.robomaster-dev.rtfd.io.

Arduino je ochranna znamka spole¢nosti Arduino LLC.
Micro:bit je ochranna znamka spolec¢nosti Micro:bit Educational Foundation.
Raspberry Pi je ochranna znamka the Raspberry Pi Foundation.

Jetson Nano je ochranna znamka nebo registrovana ochranna znamka spole¢nosti Nvidia Corporation v USA
nebo dalSich zemich.
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Podpora DJI
https://mww.dji.com/support

Dovozce: Beryko s.r.o.
Pod Vinicemi 931/2
301 00 Plzen

Stahnéte si nejnovéjsi verzi z
www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads

IPokud mate k dokumentu néjaké otazky, prosim kontaktujte DJI
DocSupport@dji.com.
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