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Q_ Hradanie kltugovych slov

Ak chcete najst’ kluCové slovo, vyhladajte kluCové slova ako ,batéria“ a ,inStalacia“. Ak na
Citanie tohto dokumentu pouzivate Adobe Acrobat Reader, spustite vyhladavanie stlacenim
Ctrl +F na Windows alebo Command+F na Macu.

4" Navigacia k téme

Zobrazte si Uplny zoznam tém v obsahu. Kliknutim na tému prejdite do danej sekcie.

&= Tlaé tohto dokumentu

Tento dokument podporuje tla¢ vo vysokom rozliseni.

-
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Pouzivanie tejto priru¢ky
Vyznam pouzivanych symbolov

@ Varovanie /N Délezite Q Tipy a triky [I] odkaz

Nez zacnete

Pre obsluhu a prevadzku ROBOMASTER™ EP Core s k dispozicii nasledujice navody a
intruktazne pomaocky:

1. Vyhlasenia a zasady bezpecnej prevadzky

2. Sprievodca pre rychly Start

3. Uzivatelska prirucka

Skontrolujte, Ze balenie obsahuje vSetky suciastky a pripravte sa na montaz robota precitanim
Sprievodcu pre rychly Start. Pre viac informacii vid tato priruc¢ka. Pred prvym spustenim pozrite
vyukové vided a dokladne precitajte prirucky RoboMaster EP Core Vyhlasenia a Zasady bezpecnej
prevadzky.

Vyukové videa

Navstivte oficidlne stranky DJI  https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video alebo stranku
,Videos" v aplikacii RoboMaster na zhliadnutie vyukovych videi. Robota RoboMaster EP Core je
mozné taktiez zostavit’ podl'a navodu obsiahnutého v Sprievodcovi pre rychly Start.

Sprievodca programovanim RoboMastera EP Core

RoboMaster EP Core Lab ponuka stovky programovacich blokov, pomocou ktorych je mozné ovladat
také funkcie ako je napriklad PID regulacia. Sprievodca programovanim RoboMastera EP Core
obsahuje navody a priklady, ktoré pouzivatelovi pomdzu k osvojeniu réznych programovacich
postupov pre ovladanie robota. https://www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads.

Pouzivanie SDK

Na robote je k dispozicii Open DJI SDK a zahffia viacero ovladacich rozhrani pre ré6zne vstavané a
rozSirujuce moduly a tiez viac vystupnych rozhrani pre video a audio streamy. Robot podporuje
pripojenie USB, Wi-Fi a UART, pouzivatelia si tiez mdzu zvolit spdsob pripojenia na zaklade portu
platformy.

Open DJI SDK vyrazne zvy3uje rozsiritelnost robota a ponika moznost vytvarat prispdsobené funkcie.
Pre viac informacii navstivte www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads nebo
https://iwww.robomaster-dev.rtfd.io.
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Popis vyrobku
Uvod

RoboMaster S1 Education Expansion Set Core (EP Core) je vzdelavaci robot ,vSetko v jednom*
pre triedy STEAM. Poskytuje oficialnu sadu SDK, ktort je mozné pouzit' s vykonnym mechanickym
prisluSenstvom a rozhraniami na rozSirenie moznosti hardvéru. Spolo€ne s bohatymi vyukovymi
zdrojmi a neustale aktualizovanou databazou sutazi prinaSa EP Core novu triedu, ktora ulahéuje
vzdelavanie ucitefom aj Studentom a  rozSiruje hranice budiceho vzdelavania.

Schéma robota

1. Podvozok 10. Spojovacia ty¢€ robotického

2. Pravotogivé Mecanum kolo ramene #2

3. Predny ochranny plat 11. Spojovacia ty¢ robotického
(vratane detektora zasahov) ramene #3

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

5. Lavy ochranny plat 13. Koncovy drziak robotického
(vratane detektora zasahov) ramena

6. Zadny kryt podvozku 14. Uchopovaé

7. Servo 15. Kamera

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

9. Spojovacia ty¢ robotického ramene #1 17. Anténa riadiacej jednotky

18. Zadna predlzovacia
platforma

6  © 2020 DJI All Rights Reserved



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

19. Pohybovy ovladaé 22. Tlacidlo pre uvolnenie zadného
20. Reproduktor ochranného platu
21. Zadny ochranny plat (vratane 23. Akumulator
detektora zasahov) 24. Tlagidlo pre vybratie akumulatora
Prehlad

RoboMaster EP Core vyuziva vS§esmerovy podvozok a kolesa Mecanum. Robot ponuka
komplexné ovladanie a pohlcujici zazitok z jazdy vd'aka vSesmerovému podvozku, agilnym
kolesam Mecanum a stabilnému prenosu obrazu s nizkou latenciou v pohlade prvej osoby (FPV).
Robot pouziva uchopovac a vrtku roboticku ruku na uchopenie a pohyb predmetov. Uchopovac a
robotické rameno su pohariané dvoma vysoko vykonnymi servami.

Prispdsobitelna rozsirujica platforma umoziiuje pouzivatelom stavat a rozSirovat robota
fTubovolnym spdsobom. Robot je tiez kompatibilny so stavebnymi blokmi tretich stran, ¢o poskytuje
eSte viac spésobov u€enia a zabavy.

Na robote je k dispozicii Open DJI SDK a podporuje 39 programovatelnych senzorovych portov.
Je tiez kompatibilny s hardvérom tretich stran a poskytuje pouzivatefom neobmedzené kreativne
moznosti.

Priprava k provozu

Montaz robota
Pozri Sprievodcu pre rychly Start.

Zapnutie robota
Pre zapnutie robota postupujte podia nasledujicich krokov:

1. Stlacte tlacidlo pre vyklopenie zadného ochranného platu

podvozku.

© 2020 DJI All Rights Reserved 7



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

2. Vlozte pohonny akumulator do priestoru pre akumulator.
3. Stlacte a podrzte hlavny vypina¢ akumulatora.
4. Zaklopte zadny ochranny plat.

. |
®

Ziskanie aplikacie RoboMaster

A. Vyhladajte aplikaciu RoboMaster v App Store alebo na Google Play,
popripade nasledujuci QR kad pre stiahnutie aplikacie na vase mobilné
zariadenie.

B. Pre ovladanie robota pomocou klavesnice a mysi je mozné stiahnut'
RoboMaster softvér pre Windows a Mac z oficialnych stranok DJI
Windows: https://www.dji.com/robomaster_app
Mac: https://iwww.dji.com/robomaster_app

/N *Pre prihlasenie do aplikacie RoboMaster vyuzite svoj DJI Uget..
« Aplikacia RoboMaster vyZaduje mobilné zariadenia s iOS 10.0.2 alebo s Android 5.0 a vy$Sim.
*Aplikacia RoboMaster podporuje Windows 7 64bit alebo MacOS 10.13 a vyssie.
«Ak chcete aplikaciu RoboMaster prevadzkovat pouzitim mobilného internetu, informujte sa
u Vasho operatora o aktualnych podmienkach vyuzitia dat.

© 2020 DJI All Rights Reserved.
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Parovanie robota a aplikacie RoboMaster

Pred pouzitim je nutné robota prepojit' s aplikaciou RoboMaster. Navod na prepojenie pomocou
Wi-Fi alebo routera sa nachadza v aplikacii RoboMaster na stranke Connection Mode. Riadte sa
pokynmi v aplikacii pre Uspesné prepojenie. Pre viac informacii vid sekcia Parovanie.

Inicializacia robota pomocou aplikacie

Aktivacia robota

Po prepojeni pouzite svoj DJI U¢et na aktivaciu robota v aplikacii RoboMaster. Pre aktivaciu je
nevyhnutné pripojenie k internetu.

1. Spustite aktivaciu.

2. Riadte sa pokynmi v aplikacii pre dokonéenie aktivacie.

© 2020 DJI All Rights Reserved. 9



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Adresace motorov
Pred prvym pouzitim je nutné vykonat adresaciu motorov v aplikacii RoboMaster. Riadte sa
pokynmi v aplikacii.

1. Spustite adresaciu motorov.

2. Zdvihnite podvozok a postupujte podla pokynov na otacanie kolies Mecanum v poradi
zobrazenom na obrazovke, kym sa vSetky kolesa neotocia.

3. Kliknite na '@ pre odskusanie kolies Mecanum a pokracujte, kym nebudu otestované vietky kolesa.

2020 DJI All Rights Reserved



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

4. Adresacia motorov uspesne dokoncena.

-:'Q':— Ak ddjde k vymene jedného z motorov, je nutné znova vykonat adresaciu motorov. Spustite

aplikaciu RoboMaster, vstipte do Nastavenia, zvolte zalozku System a kliknite na Motor Addressing.

Adresacia ochrannych platov

Pred prvym pouzitim je nutné vykonat adresaciu ochrannych platov v aplikacii RoboMaster.
Riadte sa pokynmi v aplikacii.

1. Spustite adresaciu ochrannych platov.

2. Podla pokynov dvakrat kliknite na jednotlivé platy v poradi, ktoré je zobrazené na obrazovke.

© 2020 DJI All Rights Reserved,



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

3. Adresacia ochrannych platov uspeSne dokoncéena.

T aldrees [, [ iR

O Ak dbjde k vymene jedného z ochrannych platov, je nutné znova vykonat adresaciu ochrannych platov.
Spustite aplikaciu RoboMaster, vstupte do nastavenia, zvolte zalozku System a kliknite na Armor Addressing.

InStalacia robotického ramena
Robotické rameno musi byt v aplikacii nainstalované pred prvym pouzitim robota.
1. Spustite instalaciu robotického ramena.

2. Riadte sa pokynmi a postupne pripojte lavé a pravé servo.

20 DJI All Rights Reserved.



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

3. Kalibrujte robotické rameno.

InStalacia uchopovaca
Uchopovacg je nutné nainstalovat pred prvym pouzitim

robota.

InStalacia serva

Uistite sa, Ze serva, ktoré su nainstalované, maju rézne ID a Ze kazdé z tychto ID je v rozsahu od 1
do 3. Ak tomu tak nie je, musia pouzivatelia ID serva zmenit. Riadte sa pokynmi a dokoncite
intalaciu serva podla pokynov.

1. Spustite inStalaciu serva

© 2020 DJI All Rights Reserved.



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

2. Riadte sa pokynmi a postupne pripojte serva.

3. Podla pokynov vyberte ¢isla modulov pre serva, pokial nebude mat kazdé z nich svoje unikatne c&islo.

X+ Serva mdzu byt zapojené v sérii.
« Po odstraneni robotického ramena je mozné obe serva na robotickom ramene
ovladat samostatne.

InStalacia infracerveného snimaca vzdialenosti

Dokon¢ite inStalaciu infraterveného snimaca vzdialenosti podla pokynov. Ak je na robote
nainstalovanych viac ako jeden infracerveny senzor vzdialenosti, musi byt kazdy z nich nastaveny
nainé ID.

1. Spustite instalaciu infracerveného snimaca vzdialenosti.
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

2. Riadte sa pokynmi a postupne pripojte infradervené senzory vzdialenosti.

3. Podla pokynov vyberte ¢isla modulov pre infracervené senzory vzdialenosti, kym nebude mat kazdy
senzor svoje jedine¢né Cislo. Robot podporuje instalaciu viacerych infracervenych senzorov
vzdialenosti a pouzivatelia si podla toho m6zu vybrat ID.

InStalacia senzora adaptéra

Prednastavené Cislo pre kazdy adaptér senzora je 1. Uistite sa, Ze kazdy z adaptérov senzora, ktory
je na robote nainstalovany, ma jedine¢né ID. Ak tomu tak nie je, musia pouzivatelia ID adaptéra
senzora zmenit. Dokon¢ite inStalaciu adaptéra senzora podia pokynov.

© 2020 DJI All Rights Reserved,



Moduly a funkcie

Obsluha aplikacie RoboMaster

Dedikovana aplikacia RoboMaster disponuje rozsiahlymi vyukovymi zdrojmi a niekolkymi hernymi
rezimami. Aplikaciu je mozné ovladat pomocou touchscreenu alebo gamepadu a je dostupna pre
platformy iOS, Android a Windows. Uzivatelia z r6znych platform mézu hrat spolo¢ne. V aplikacii
RoboMaster je mozné programy lahko vytvarat, pouzivat a zdielat s ostatnymi uzivatelmi. V
nasledujlcej sekcii navodu je popisana obsluha aplikacie na platforme iOS. Pre rézne mobilné
zariadenia sa pouzivatelské rozhranie moéze lisit.

Uvodna stranka aplikacie RoboMaster

1 2 3 4 5 6 7

o ! RSNV o

hr

1. Ucet
Kliknite pre prihlasenie/odhlasenie, Upravu avataru, mena a vyber pohlavia. Pre prihlasenie je
nevyhnutné pripojenie k internetu.
Skontrolujte svoju celkovu prejdent vzdialenost, celkovi dobu jazdy, napisany kéd, ¢as
kédovania, pocet dokonéenych kurzov v ,Road to Mastery” a najvyssie body v Target Practice.
Kliknutim na MasterBoard zobrazite 100 najlepSich uzivatelov a ich celkovu prejdenu vzdialenost,
celkovu dobu jazdy, celkovy napisany kod, celkovd dobu kédovania a skére cielového tréningu.

2. Galéria
Kliknite pre zobrazenie zhotovenych fotiek a videi.

3. Sprievodca
. Product Support: Odkaz na technickd podporu DJI.

. Maintenance Support: Odkaz na servisné stredisko DJI.

. User Manuals:Odkaz pre stiahnutie anglického navodu v elektronickej podobe.

. Vision Markers: Odkaz pre stiahnutie Vision Marker tercov.

. Online Support: Kliknite pre skontaktovanie oficialnej online podpory DJI.
Feedback: Kliknite pre skontaktovanie oficialnej online podpory DJI.

. Videos: Kliknite pre oficialne vyukové videa DJI.

. Forum: Kliknite pre oficialnu stranku fora DJI.

Qe St~ Qo0 T e

4. Oznamenie
Oznamenia, ktoré sa tykaju tém ako su produkty RoboMaster, sitaze alebo programy pre vyvojarov.
16
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ROBOMASTER EP Core uZivatel'ské prirucka

5. Parovanie

Robot musi byt sparovany s aplikaciou RoboMaster. Kliknite pre zobrazenie sprievodcu
parovanim pomocou Wi-Fi alebo routera.

Parovanie pomocou Wi-Fi
Pri sparovani pomocou Wi-Fi su dostupné herné rezimy Solo a Battle. Pre Uspesné
sparovanie postupuijte podla nasledujucich krokov:

(1). Zapnite robota a posurite prepina¢ parovacich rezimov do polohyD.

(2). Spustite aplikaciu RoboMaster, vstupte do nastavenia siete Wi-Fi v mobilnom zariadeni,
vyberte prislusnu siet Wi-Fi (RMEP-XXXXXX) podla $titku na tele robota a zadajte heslo.
Predvolenym heslom je 12341234.

(3).Vyékajte na sparovanie robota s aplikaciou. Uspe$né sparovanie je oznamené pipnutim.

Reset hesla
Uistite sa, Ze je prepina¢ parovacich rezimov v polohe pre parovanie pomocou siete Wi-Fi,
potom stlacte a podrzte parovacie tlacidlo po dobu piatich sekund.

© 2020 DJI All Rights Reserved 17



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Reset hesla
Pri sparovani pomocou Wi-Fi st dostupné herné rezimy Solo a Battle. Pre
Uspesné sparovanie postupuijte podla nasledujicich krokov:

(1). Zapnite robota a posufite prepina¢ parovacich rezimov do polohy 2. .

(2). Spustite aplikaciu RoboMaster, vstupte do nastavenia Wi-Fi na mobilnom zariadeni, pripojte sa k
routeru a zadajte heslo Wi-Fi routera pre vygenerovanie QR kédu.

1, Connectto arouter to generate a QR code

Connected to router XXXX Switch

(3). Stlacte tlacidlo pripojenia na riadiacej jednotke a pomocou kamery robota naskenujte QR kod.
Robot sa automaticky pripoji k routeru.

- e iy s T ke B
i e ] e B e i iy

6. Vyber modelu robota
Vyberte model robota bud RoboMaster S1 alebo RoboMaster EP.

7. Nastavenia
V nastaveni najdete stranky Robot, Connect, Display, Control a System.

a. Robot
Na stranke Robot je mozné skontrolovat stav jednotlivych komponentov robota.
Ak vykazuije niektory z komponentov abnormalne spravanie, je v schéme vyznaceny na
Eerveno. Podrobnejsi popis zavady je zobrazeny v pravej ¢asti obrazovky.

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

b. Extension Module
Mbzete nainstalovat robotické rameno, uchopovag, servo, infraerveny senzor vzdialenosti alebo
adaptér senzora na obrazovku rozsirujuceho modulu. MéZete tiez skontrolovat stav in$talacie tychto
modulov.

Connect

o

Na stranke Connect je mozné sledovat stav pripojenia. Ak je robot sparovany, najdete tu prehlad
vytaZenia jednotlivych Wi-Fi kanalov, nazov a heslo siete Wi-Fi, a taktieZ tu je mozné upravovat
informacie o Wi-Fi sieti.

o

Display
Mbzete nastavit farbu LED displeja, ukazovatel FPV Hit Point Bar, FPV prispdsobenie obrazovky,
rozliSenie videa, Anti-Flickering a 3D efekty.

. Control

o

Mozete nastavit rychlost, rezim ovladania, citlivost ovladania, citlivost gyroskopického ovladania a

vibracie.

—h

System

Stranka System obsahuje nasledujuce:

Vypnutie a zapnutie robota.

Moznost programovania Usporného rezimu.

Informacie o verzii aplikacie a nastaveni jazyka aplikacie.

Nastavenie jazyka hlasovych oznameni robota a ich hlasitosti.

Spustenie aktualizacie firmvéru, informacie o existujucej verzii firmvéru.

Spustenie adresacie motora a ochrannych platov; kalibracia podvozku.

Opéatovné spustenie sprievodcu pre zaciato€nikov.

Informacie o dostupnej kapacite vioZzenej SD karty a moznost' SD kartu formatovat'.
Moznost zapnut/vypnut zdielanie GPS dat, zdielanie informacii o produkte a u€ast v programe DJI
Product Improvement Program. Dalej tu najdete podmienky pouZitia.

8. Rezim Solo
Kliknutim spustite rezim Solo. Tento rezim je dostupny pre roboty sparované pomocou Wi-Fi

aj pomocou routera.

9. Rezim Battle
Kliknutim spustite rezim Battle. Tento rezim je dostupny pre roboty sparované pomocou Wi-Fi
aj pomocou routera. Pri pouZziti dvoch a viacerych robotov je nevyhnutné, aby boli vSetky modely
pripojené k rovnakému routeru.

10. Platforma RoboMaster Lab
Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyukové projekty v r6znych stuprioch obtiaznosti. Spinenim

tychto projektov sa pouzivatelia zoznamia so zakladmi robotiky, programovania a umelej inteligencie.
DIY Programming: Vytvaranie programov v programovacich jazykoch Scratch a Python.

RoboAcademy: Obsahuje $tudijny plan s vyukovymi videami a navodmi na programovanie. Podrobné
vyukové videa pouzivatela zoznamia jednoduchym, ale fascinujucim spdsobom so zakladmi robotiky
poskytnutim vSetkych s fiou stvisiacich vedomosti. V navode na programovanie najdete detailny popis
funkcie jednotlivych blokov a modulov, vd'aka ktorému pochopite zaklady programovania robota EP Core.

© 2020 DJI All Rights Reserved 19



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

/N EP Core nemdze pouzivat blaster, gimbal a ich funkcie, ak je v reZzime Solo, Battle
alebo Lab. Najprv sa odporu¢a pripojit blaster alebo gimbal.

Vsesmerovy podvozok

Uvod

Podvozok je vSesmerova pohybova platforma, ktora je zaloZzena na kolesach Mecanum. Mozno
ju pouzit na pohyb vpred, posuvanie, naklananie, otaCanie alebo kombinaciu niekolkych pohybov

naraz.

N Vyvarujte sa narazom do prekazok pri vysokych rychlostiach.

Pohybovy ovlada¢

Prehlad

Ovlada¢ pohybu je zakladny modul pre pohyb podvozku, ktory poskytuje bohaté externé modulové
rozhranie na prenos videa a pripojenie batérie, ochrannych platov a motorov. Integruje tiez
v8esmerovy algoritmus riadenia pohybu kolies, systém riadenia spotreby, systém riadenia motora
a systém riadenia podvozku.

5V

S-Bus Signal — — GND
Ll SBUS

Signal 13 || * || ® ™
ﬁ‘h LEIE- 2084 ;‘:‘\
PSR =
2
--(8) 5 o||m||m 3
N N MICIE j

(&
GND-{HEHER*f
I'| UART
|/ A
RX — — GND

™

1. Port zbernice CAN Bus
Zbernica CAN sluzi na pripojenie modulov ochrannych platov.
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ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

. Napajaci port
Napajaci port sluzi na pripojenie pohonného akumulatora. Su¢astou tohto rozhrania je systém spravy
akumulatora. Vyvarujte sa odpojenia napajacieho portu, ak to nie je nevyhnutné.

. Port zbernice M BUS
Zbernica sluzi na pripojenie motorov.

. Port zbernice CAN Bus
Zbernica CAN sluzi na pripojenie modulov ochrannych platov.

. Micro USB Port
Podporuje pripojenie a komunikaciu v SDK USB RNDIS.

. UART Port
Port UART je rozSirujuci port, ktory sa pouziva na programovanie, podporuje pripojenie SDK.

. Vystupny port PWM
Pomocou portu pulzne $irkovej modulacie je mozné ovladat pracovné cykly robota pri spustani
programov zo Scratche a Pythonu.

. Port zbernice S-Bus
Riadi prijem signalu a pouziva sa na pripojenie prijimaca dialkového oviadaca, ktory podporuje protokol SBUS.

. Port zbernice MO
Pouziva sa na pripojenie serva a uchopovaca.

10. LED stavovy indikator

Signalizuje stav Riadiacej jednotky pohybu robota.

LED stavovy indikator Stav ovladaca pohybu

Pomaly blika modro ~ (B):---+-- Jednotka funguje normalne
Pomaly blika Zlto IYE- o Je spusteny autondmny program
Rychlo blika zeleno G+ Uspesna kalibracia IMU jednotky
Rychlo blika ¢erveno () -+ Neulspesna kalibracia IMU jednotky
Svieti ZIto &y — Prebieha kalibracia IMU jednotky
Svieti bielo W — Prebieha aktualizacia firmvéru

Preblikava ¢erveno,
zeleno a modro

Informéacie o polohe nezadané

Rezim zastavenia*

ReZim zastavenia je spusteny pri nasledujucich situaciach:

a. Riadiaca jednotka pohybu je odpojend, alebo neméze
komunikovat s motormi

- = b. Robot neméze vykonavat pohyb kvéli hardvérovému zlyhaniu
Pomaly blika éerveno () ------ T

C. Riadiaca jednotka neméze komunikovat s dialkovym
ovladacom

d. Abnormalna poloha riadiacej jednotky pohybu

€. Riadiaca jednotka pohybu neméze komunikovat' s
akumulatorom

* Varovanie o spusteni rezimu zastavenia je zobrazené v aplikacii RoboMaster. V nastaveni,
na stranke System najdete popis chybového hlasenia.
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VAN Zapojte Cierne, oranzové a Cervené kable do portov prislusnej farby
* Pred spustenim sa uistite, Ze je Riadiaca jednotka pohybu namontovana spravne, a ze Zadny
ochranny plat je k podvozku spravne priskrutkovany.
* Po kazdej demontazi a montazi riadiacej jednotky pohybu vykonajte vSetku kalibraciu, ku ktorej
vas nabada aplikacia RoboMaster. Pre viac informacii vid sekcia Kalibracia robota.
. Pri demontazi zadného ochranného platu najskér odklopte jeho kryt tak, aby nedoSlo k

uvolneniu Riadiacej jednotky pohybu.

Mecanum kolesa
Pouzitie Mecanum kolies je beznym rieSenim vS§esmerového pohybu v robotike. Mecanum kolesa

sa deli na dva typy: lavotocivé a pravotocivé. Pre Stvorkolesovy podvozok su potrebné 2 pary

v &

Pravotocivé
Mecanum koleso

Mecanum kolies.

Lavotocivé
Mecanum koleso

Lavotogiva znacka Pravotociva znacka

Pfi instalaci zkontrolujte znacku levotoc€ivého ¢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 motormi M3508I a regulatormi, ktoré zaistuju maximalnu

rychlost’ 1000 ot./min.

/N *Uistite sa, Ze st motory spravne pripojené k riadiacej jednotke pohybu.
» Ak sa neda kolesami volne otacat, vypnite robota a skontrolujte motory.
« Vyvarujte sa kontaktu s motormi, montaznymi doskami motorov as vnatrom kolies

bezprostredne po vypnuti robota.

22 © 2020 DJI All Rights Reserved



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

Ochranné platy
Podvozok je chraneny zo $tyroch stran ochrannymi platmi.

Kazdy detektor zasahov je vybaveny LED svetlami, ktoré su zvonku vidiet.

Riadiaca jednotka

Riadiaca jednotka je vybavena niekolkymi integrovanymi systémami na prenos obrazu, na spustenie
hernych rezimov a na spustanie programov vytvorenych v jazyku Scratch. Riadiaca jednotka tiez
podporuje Sest’ inteligentnych modulov na rozpoznavanie tras, Vision Marker teréov, osob, gest,
ostatnych robotov a zvukov tlieskania.

1. Slot pre microSD karty
Podporuje microSD karty s rychlostou zapisu aspor 10 MB/s, s kapacitou do 64GB.

2. Port kamera
Sluzi na pripojenie kamery.

3. Port reproduktoru
Sluzi na pripojenie reproduktora.

4. Tlacidlo pre spustenie autonémneho programu
Programy vytvorené v jazyku Scratch mézu byt nastavené ako autonémne programy, ktoré su
nahrané priamo v robote. Stla¢enim tlacidla spustite autonémny program.

5. Antény
Pre optimalny prenos Wi-Fi signalu nastavte antény tak, aby s riadiacou jednotkou zvierali 90°
uhol.

6. Port sekundarného fotoaparatu
Vyhradeny port pouzivany na prepnutie na druhy pohlad kamery.
7. Port zbernice CAN Bus
Sluzi na pripojenie k ovladacu pohybu.
8. Micro USB port
Sluzi na pripojenie k pogitacu.
9. Prepinac parovacich rezimov
Sluzi na vyber rezimu parovania - Wi-Fi alebo router.
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10. Parovacie tlacidlo

Parovacie tlacidlo ma rézne funkcie podla zvoleného parovacieho rezimu.

Parovanie s Wi-Fi: Stlatte a podrzte po dobu piatich sekund pre zresetovanie hesla Wi-Fi siete.
Parovanie s routerom: Stlacenim spustite skenovanie QR kdédu pre parovanie robota

S routerom.

/N *Netahajte za antény.
» Poskodenim antén méze dojst k obmedzeniu funkcii robota. Ak déjde k poSkodeniu
antén, skontaktujte svojho distributora.

Kamera

Kamera je vybavena Stvorpalcovym €ipom, piatimi miliénmi pixelmi a 120° zornym polom, ¢o Vam
umozfiuje ovladat robota z pohladu prvej osoby.

Vykonavaijte pravidelné Cistenie SoSovky kamery, aby nedochadzalo k rozmazaniu obrazu ak tvorbe
svetelnych kruhov. Na ¢&itanie SoSovky pouzite Specialne pripravky, aby na povrchu nezostali

1. Sosovka kamery

2. Mikrofén
3. Port kamery

4. Sluzi na pripojenie k riadiacej
jednotke.

/I =Nedovolte, aby kamera prisla do styku s akoukolvek kvapalinou.
» Neponarajte kameru do vody. Neskladujte kameru vo vihkom prostredi.
» Nedotykaijte sa SoSovky kamery.
» Ak je kamera vlhka, utrite ju suchou, makkou handrou.

Reproduktor

Kompatibilita reproduktora je zaistena 2,5mm rozhranim a jeho menovity vykon je 2 W.

A Uistite sa, Ze je reproduktor spravne nainstalovany a nebrani pohybu ostatnych sucasti.

2%
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Pohonny akumulator

Pohonny akumulator disponuje kapacitou 2400 mAh, napatim 10,8 V a réznymi funkciami pre
spravu spotreby.

1. Hlavny vypina¢
2. Indikator stavu batérie

Funkcia pohonného akumulatora

1. Signalizacia Grovne nabitia akumulatora: LED indikatory signalizuju uroven nabitia.

2.Funkcia automatického vybijania: Akumulator sa automaticky vybije na 70 % celkovej kapacity, ak je
ponechany v necinnosti po dobu 10 dni, aby nedo$lo k nafiknutiu akumulatora. Pre prerusenie
pokojového stavu stlacte hlavny vypina¢ akumulatora. Vybitie akumulatora na 60 % celkovej kapacity trva
priblizne jeden den. Pri vybijani akumulatora dochadza k miernemu uvolneniu tepla.

3. Funkcia vyvaZzovania: Pri nabijani akumulator automaticky vyvazuje napatie na jednotlivych ¢lankoch.

4.Ochrana proti prebitiu: Nabijanie je automaticky pozastavené pokial akumulator dosiahne maximalnu
uroven nabitia.

5.Teplotna ochrana: Nabijanie prebieha iba ak je teplota akumulatora v rozmedzi od 5 ° C do 45 ° C
(od 41 °Fdo 113 ° F).

6. Nadprudova ochrana: Ak je detekovany nadmerny prud, dojde k preruseniu nabijania akumulatora.

~

. Ochrana proti podvybitiu: Ak déjde k poklesu napétia ¢lanku akumulatora na 2,5 V a akumulator nie je
v prevadzke, dojde k preruseniu vystupného prudu, aby nedoslo k trvalému poskodeniu akumulatora. Pre
prediZenie prevadzkovej doby je ochrana proti podvybitiu vypnuté pri prevadzke robota. V pripade, Ze
napatie ¢lanku takto vybijaného akumulatora klesne pod 1 V, vznikd nebezpeéenstvo poziaru pri jeho
opatovnom nabiti. Akumulator s ¢lankom, ktorého napatie kleslo pod 1 V, nie je mozné znovu dobijat, aby
nedoSlo k vzniku poziaru. Vyvarujte sa pouzivania takychto akumulatorov. Vyvarujte sa podvybitiu
akumulatora, aby ste zamedzili jeho trvalému poskodeniu.

8. Ochrana proti skratu: Ak dojde ku skratu, dojde k preruseniu napajacieho obvodu.

9. Ochrana proti poskodenym ¢lankom akumulatora: Ak je detekovany poskodeny ¢lanok akumulatora,

zobrazi sa v aplikacii RoboMaster vystrazné hlasenie.

10. Usporny rezim: Ak je akumulator v neginnosti, dojde k spusteniu Usporného reZimu. Ak zapnete
akumulator, ktory nie je vloZzeny v RoboMastri, automaticky sa po piatich mindtach vypne. Ak klesne
uroven nabitia na 5 % celkovej kapacity, dojde k automatickému spusteniu Usporného rezimu po Siestich
hodinach necinnosti. Pre prebudenie akumulatora stlacte hlavny vypina¢ a akumulator pripojte k nabijacu.

11. Komunikéacia: Informacie o napéti akumulatora, jeho kapacite a pride su automaticky poskytované

robotu.

-i'Q':— Pred pouzitim d6kladne preStudujte pouzivatelsku prirucku, vyhlasenie a popis na Stitku
akumulatora. Pri pouziti akumulatora preberate zodpovednost za jeho prevadzku.
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Nabijanie pohonného akumulatora
Nabija¢ je uréeny na nabijanie pohonného akumulatora. Vyklopte kryt nabijaca a viozte pohonny
akumulator. Pripojte nabija¢ do sietovej zasuvky (100-240 V, 50/60 Hz).

100-240 V
50-60 Hz

Doba nabijania: priblizne 1 hodina a 30 minut

* Doba nabijania bola testovana v laboratérnom prostredi s pouzitim nového akumulatora a mala by byt brana iba ako
orientaéna.

/I *Pred prvym pouZitim je nutné akumulator nabit, aby do$lo k preruseniu Gsporného reZimu.
* Pred kazdym pouzitim sa uistite, Ze je akumulator pine nabity.
» Ak nepouzivate nabijac¢, zaklopte kryt nabijaca, aby nedochadzalo k oxidacii nabijacich pinov.

Stavovy LED indikator

Indikatory urovne nabitia akumulatora

LED1 | LED2 | LED3 | LED4 Uroveti nabitia
| o | o 0% - 50%
e | e | e | oo 50% - 75%
e | e | e | e 75% -100%
— — - — Plne nabité

LED signalizacia pri spusteni ochrannych funkcii akumulatora

LED1 | LED2 | LED3 | LED4 Sposob signalizacie Ochranné funkcie
O |EE | o | & LED?2 blikne dvakrat za sekundu Detekovany nadprud
O || o | o LEDzi gl"ali(r:;gt«at Detekovany skrat
i e = LED3 blikne dvakrat za sekundu Detekované prebitie
el el s =) LEDZ:; Zglf(rﬁgﬂ(rat Detekované prepatie nabijacky
~~~~~ Nedostato¢na teplota na
LED4 blikne dvakrat za sekundu nabijanie (<0°C)
o | = | & | e LED4 blikne trikrat Prili§ vxsolfé teplota na
za sekundu nabijanie (>40°C)

Po odstraneni detegovanej chyby sa LED signalizacia automaticky vypne. Na opéatovné spustenie
nabijania je nutné akumulator odpojit a znovu pripojit. V pripade, Ze detekovanou chybou je
nespravna teplota na nabijanie, nie je nutné akumulator odpojit a znovu pripojit. Nabijanie sa
automaticky spusti, akonahle akumulator dosiahne spravnu nabijaciu teplotu.

& Spolo¢nost DJI nenesie zodpovednost za $kody vzniknuté pouzitim neoriginalneho nabijaca.
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Instalace pohonného akumulatoru

Na inStalaciu akumulatora vyklopte zadny ochranny plat a akumulator viozte do priestoru pre

akumulator.

. §

®

A\ uistite sa, ze je akumulator pevne zaisteny, inak hrozi vypadnutie akumulatora alebo
taktu, ktoré moze viest k nedokonalému renosu informacii o akumulatore do riadiacej

jednotky.
* Pred vybratim akumulatora stlacte tlaCidlo pre stiahnutie akumulatora.

« Uistite sa, Ze vonkajSie kovové piny na akumulator nie st zdeformované. Mohlo by dojst k

problému vloZenia i vybratia akumul&tora.

Obsluha akumulatora

Zistenie Urovne nabitia

Pre kontrolu drovne nabitia akumulatora, stlacte hlavny vypinac.

[[J Stavové LED indikatory signalizuju uroven nabitia aj pri vybijani akumulatora.
Signalizacia je vysvetlena nizsie.
& LED svieti = LED blika
< LED nesvieti

Uroveri nabiti

LED1 LED2 LED3 LED4 Urovef nabiti
- - - - 88% -100%
= = = Pamg 75% - 88%
= = = — 63% - 75%
&} = e — 50% - 62.5%
&) &) — — 38% - 50%
= e — — 25% - 38%
&} [—) — — 13% - 25%

EE= 2 — — — 0% - 13%

0 DJI All Rights Reserved
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Zapnuti/vypnuti
Pro zapnuti/vypnuti akumulatoru stisknéte hlavni vypina¢ a podrzte jej po dobu dvou vtefin.

Poznamka k provozu za nizkych teplot

1. Vykon akumulatoru je vyrazné omezen provozem pfi teplotach nizsich nez 5° C (41° F). Pred
pouzitim se ujistéte, Ze je akumulator piné nabit a Ze je napéti jednotlivych ¢lankt 4.2 V.

2. P¥i provozu za extrémné chladného po¢asi nemusi teplota akumulatoru dosahnout minimalni
provozni teploty pro nabiti. V takovychto pfipadech provedte izolaci akumulatoru dle potreby.

3. Pro zajisténi optimalniho vykonu je vhodné udrzovat teplotu jadra akumulatoru pfi pouzivani nad
20 °C (68 °F).

Popis LED indikatort robota

Robot je vybaven LED indikatory na ¢tyfech modulech ochrannych plati karoserie podvozku, které
indikuji aktualni stav robota.

LED indikator podvozku, jeden pro kazdy ochranny
plat.

Popis LED indikatort

Stav Robota

Zapnuti/vypnuti

Zapnuti robota

Vypnuti robota

Pripojeni

Robot je zapnut, neni sparovéan s aplikaci
Péarovani robota s aplikaci

Robot je zapnut, sparovan s aplikaci
Aktualizace firmwaru

Probihajici aktualizace

NeuUspésna aktualizace

Uspésna aktualizace

LED indikator podvozku

Tyrkysovy svit
Zhasnuti zvolené barvy

Pulzujici bila barva
Tyrkysové blikani
Svit zvolené barvy

Bily svit
Cerveny svit
Tyrkysovy svit

* Barvu Ize zvolit v aplikaci RoboMaster, v nastaveni, na strance Display.

-i'(;": Po zvoleni barvy se zméni barva LED indikatoru podvozku.
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Servo

Uvod

Servo predstavuje pohon pro robota a podporuje pfizplisobené ovladaci schopnosti prostfednictvim
programovacich rozhrani robota. Servo zajistuje minimalni vili pfevodu, vysokou presnost ovladani
a velky vystupni tocivy moment. Mezi jeho dalSi vyuZziti patfi napajeni robotického ramene a podpora
reZzimu stejnosmérného prevodového motoru, ktery uzivatelim umoznuje stavét zvedaci konstrukce.
Servo pouziva rezim sbérnice RS485 a je kompatibilni s rezimem PWM. Kdyz je k pohonu
robotického ramene pouzito servo, systém se automaticky prepne do rezimu sbérnice RS485. P¥i

samostatném pouZiti mize servo pracovat bud v rezimu sbérnice RS485 nebo v rezimu PWM.
Systém se automaticky pfepina podle vstupniho signalu.

Servo PWM port
Pin portu je zobrazen nize:
21

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

Servo podporuje dva rezimy ovladani: rezim Uhlu a rezim rychlosti. Signal PWM ma frekvenci 50 Hz
a pracovni cyklus v rozsahu od 2,5 % do 12,5 %.

Rezim ovladani Pracovni cyklus Rozsah ovladani
Rezim Uhlu 2.5% az 12.5% 0° az 360°
2.5% az 7.5% 49 az 0 otacek za minutu

Rezim hodnoceni . .
7.5% az 12.5% 0 az - 49 otacek za minutu

Popis LED indikatorov pre servo

LED indikatory sa pouzivaju na zobrazenie stavu serva. Vysvetlivky su

LED indikator Stav serva

Syto zelena (@) Pracuje normalne

Blika rychlo na erveno B e Chyba autotestu*

Blika striedavo zeleno a ZIto (€S0 TR Ochrana proti pretazeniu**

Blika striedavo ¢erveno a Zlto Zastavenie***

Blika rychlo zeleno Servo je v aplikacii RoboMaster vybrané

*  Servo po zapnuti vykona autotest. Ak dojde k chybe autotestu, znova pripojte servo k zdroju napajania.

Ak servo po niekolkonasobnom zapnuti stale nefunguje normalne, kontaktujte podporu DJI.
**  Servo prestane produkovat krutiaci moment po 200 milisekundach pretaZzenia a automaticky obnovi vystup po troch
sekundéach.
*** Ak sa servo zastavi, skontrolujte aktualnu €innost' a znova pripojte servo k napajaniu.
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& « Pri pouzivani sa nedotykajte serva, aby nedoslo k zraneniu..
« Nezasahujte servo. Mohlo by déjst’ k zniZeniu jeho Zivotnosti alebo k trvalému
poskodeniu.
* Ked sa upozornenie na pretazenie serva objavi v aplikacii viackrat, okamzite zastavte operaciu a
skontrolujte fungovanie a Strukturu robotického ramena alebo serva.
« Pri montazi serva na robotické rameno budte opatrni pri pouzivani programovacieho rozhrania,
aby nedoslo k ovplyvneniu limitnej Struktary robotického ramena.
« Ked je servo v rezime PWM, nie je mozné jeho stav zobrazit' na pocitaci. Aktualny stav serva je
mozné ziskat z LED indikatora.

Roboticka ruka a uchopovacé

Uvod

Robotické rameno robota podporuje presné riadenie z pohlladu prvej osoby a je mozné ho pouzit
s uchopovacom. V aplikacii RoboMaster mézete pomocou ovladania robotického ramena a
uchopovaca, uchopovat a presuvat predmety (FPV).

Navod na pouZitie

Pri pouzivani netlacte na robotické rameno alebo uchopovac.

Mébzete ovladat rozsah pohybu robotického ramena a vzdialenost uchopenia uchopovaca.
Horizontalny rozsah pohybu robotického ramena je 0-0,22 m, zatial ¢o vertikalny rozsah je 0-0,15 m.
Vzdialenost Uchopu uchopovaca je 10 cm.

/N« Abyste predesli zranéni, nedotykejte se pfi pouzivani robotického ramene nebo uchopovade.
* Nezasahujte ani neposkozuijte robotické rameno nebo uchopovac. Mize byt negativné ovlivnén
jejich vykon.
* Kvapky vody a cudzie predmety v€as oCistite, aby nedoSlo k skorodovaniu konstrukcie.

Uchopova¢ PWM port

Pin portu je zobrazeny nizSie:

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

Uchopovaé podporuje rezim riadenia kratiaceho momentu. Signal PWM ma frekvenciu 50 Hz
a pracovny cyklus v rozsahu od 2,5 % do 12,5 %. 2,5%-7,5% zodpoveda uzatvéracej sile
uchopovaca (Max-0) a 7,5%-12,5% jeho otvaracej sile (0-Max).

30
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Modul napajacieho konektora
Uvod

Modul napajacieho konektora mdze pripojit a napajat hardvér tretich stran a ponuka viac portov

na pripojenie hardvéru a vytvaranie vlastnych programov a aplikacii.

1. Vstupny port 12V
Vstupni napétie je 9.6-12.6 V.
2. Port zbernice CAN Bus
Pripojte CAN bus kabel.
3. Vystupny port 5V/2A

Vystupné napatie je 5 V a podporuje pradovy
vystup az 2 A.

6 2

4. Vystupny port 5V/4A
Vystupné napétie je 5 V a podporuje pradovy
vystup az 4 A.

5. LED indikator
Oznacuje stav modulu napajacieho konektora.

6. 12V vodivy vystupny napajaci port vedie
napajanie spolocne s 12V vstupnym
napajacim portom.

VAN Pokial su pouzité oba vystupné porty 5V, modul podporuje prudovy vystup az 4A.

Montaz modulu napajacieho konektora

1. Odpojte napdjaci kabel pohybového ovladaca.

73

/
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2. Pripojte napajaci kabel a Y-kabel.

3. Po pripojeni Y-kabla k ovladacu pohybu, ako je znazornené nizsie, umiestnite napajaci kabel
na podpovez a pretiahnite XT30 napajaci kabel Y-kabla strednym ramom podvozku do jeho
kabiny.

L 7

4. Ako je znazornené nizSie, pripojte koniec A 12cm datového kéabla k ovladacu pohybu a
pretiahnite koniec B strednym ramom podvozku do kabiny podvozku.

Agp———umB
12 cm
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5. Ako je znazornené nizSie, pripojte napajaci kabel XT30 v kabine podvozku k vstupnému portu
12V a koniec B 12 cm datového kabla k portu zbernice CAN modulu napajacieho konektora. Zaistite
modul v kabine podvozku.

Popis LED indikatora pre modul napajacieho konektora
LED indikator sa pouziva na indikaciu stavu modulu napajacieho konektora. Podrobnosti

su nasledujuce:

LED indikator Stav modulu napajacieho konektora
Bily svit W — Normalny prikon a vystup 5 V
. Normalny prikon, ale vystup 5 V ma nadprud alebo je
Cerveny svit BF— y'p E o !
skratovany
Vypnuto Q Abnormalny prikon
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Infracerveny senzor vzdialenosti (TOF)
Uvod

Infracerveny senzor vzdialenosti vypocitava vzdialenost medzi senzorom a objektom pomocou merania
doby, za ktoru infracervené svetlo dosiahne objekt a vrati sa k senzoru. Infracerveny senzor vzdialenosti
sa sklada z osvetlovacej jednotky, optického prijimaca a systému spracovania signalu. Osvetlovacia
jednotka vysiela IG¢ modulovaného blizkeho infraderveného svetla. Ked je Iu¢ svetla odrazeny
predmetom, bude odrazeny IG¢ smerovany cez opticky prijima¢ a premeneny na prud. Prijimac prenasa
generovany elektricky signal do systému spracovania signalu pre demoduléciu a vypocet vzdialenosti.
InfraCerveny senzor vzdialenosti ma zorné pole (FOV) 20° a meria v ramci neho vzdialenost objektov.
Pokial je vo vnutri FOV viac objektov v réznych vzdialenostiach, namerana vzdialenost bude v rozsahu
najblizSieho a najvzdialenejSieho objektu. Skuto¢né namerané data sa vztahuju k pomeru velkosti
a odrazivosti objektu. O infratervenom snimaci vzdialenosti sa mozete dozvediet viac prostrednictvom
praxe.

S rozsahom merania 0,1-10 metrov meria infraerveny senzor vzdialenosti presne s odchylkou 5%.
Pridanie programovatelnych modulov do Scratch taktiez poskytuje spolahlivé informacie o merani
vzdialenosti. Vd'aka tomu mdZze robot vnimat’ svoje prostredie a vyhybat sa prekazkam, ¢im pouzivatelia
prehlbuju porozumenie pokrocilym principom autonémneho riadenia.

00

1. Port zbernice CAN Bus
Pripojte sa k robotu pomocou kabla zbernice
CAN.

2. Sériovy port

a) a) Sériovy signal podporuje urover 3,3 V.
b) Vstupné napétie je 5-12,6 V.

Montaz infraCerveného snimaca vzdialenosti

Infraderveny snimac vzdialenosti je moZné namontovat na plo§inu podvozku pomocou montazneho
drziaka TOF. Pokial je namontovany na prednej strane predlZovacej plosiny, musi byt drziak najprv
pripevneny k priamej spojovace;j tyci.

Ak je pozadované, aby bol infraterveny senzor vzdialenosti namontovany na zadnu stranu robota, musite
si navrhnut svoje vlastné diely a zmenit' polohu riadiacej jednotky a infraterveného senzora vzdialenosti
bez toho, aby to ovplyvnilo instalaciu alebo pripojenie dalSich dielov.

1. Na montaz modulu TOF pouzite jednu skrutku M3-C na upevnenie infraterveného snimaca
vzdialenosti k montaznej konzole TOF




ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka
Lava strana:

2. Pomocou dvoch skrutiek M3-D pripevnite modul TOF k lavej strane ploSiny, ktord sa nachadza nad
favym ochrannym platom podvozku.

= N
: !

3. Ako je znazornené nizSie, prepojte modul TOF s modulom napajacieho konektora pomocou 14cm
datového kabla
[ima——= 'l |
14 cm

7\

Prava strana:

4. Pomocou dvoch skrutiek M3-D pripevnite modul TOF k pravej strane ploSiny, ktora sa nachadza
nad pravym ochrannym platom podvozku.
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5. Po odstraneni skrutiek pravého ochranného platu prepojte modul TOF s pravym ochrannym
platom pomocou 12cm datového kabla.

QD:EE[I

12 cm

“a o\ Datovy kabel
= » Datovy kébet infragerveného
4, ochranného snimace
platu vzdialenosti

6. Zarovnajte datovy kabel, ako je znazornené nizsie, a znovu namontujte pravy ochranny plat.

Predna strana:
7. Pomocou dvoch skrutiek M3-D pripevnite modul TOF k priamej spojovacej tyci.

36 © 2020 DJI All Rights Reserved



ROBOMASTER EP Core uzivatelska prirucka

8. Pomocou dvoch skrutiek M3-C upevnite priamu spojovaciu ty¢ k prednej ¢asti predlZzovacej plosiny.

2N
Vv

9. Ako je znazornené nizsie, prepojte modul TOF s modulom napajacieho konektora pomocou
14cm datového kabla.

g

14 cm

7N
\ X

InStrukcie sériového protokolu

Infracerveny senzor vzdialenosti podporuje komunikaciu so zbernicou CAN a sériovym
protokolom s otvorenym textom, €o umoznuje pouzitie senzora na platforme tretej strany.
NiZSie su uvedené parametre konfiguracie portu:

Vlastnictvo Parametr
Prenosova rychlost 115200
Datové bity 8

Stop bit 1

Parity bit /
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Na komunikéciu s infratervenym senzorom vzdialenosti vyuzite odoslanie retazca oby¢ajného textu
cez sériové Cislo. NizSie su uvedené ovladacie prikazy, ktoré infraterveny snima¢ vzdialenosti

Popis Ovladaci prikaz
Zapnutie infraCerveného senzora vzdialenosti “ir_distance_sensor measure on”
Vypnuti infraéerveného senzoru vzdalenosti “ir_distance_sensor measure off”’

Po zapnuti infracerveného senzora vzdialenosti je format vratenych dat zobrazeny nizsie:
"ir distance: 100", 100 jednotka mm je vzorka nameranych dat, ktoré si senzorom vytvarané.

Popis LED indikatora pre infraerveny senzor vzdialenosti
LED indikator sa pouziva na indikaciu stavu infraCerveného snimaca vzdialenosti. Podrobnosti
sU nasledujuce:

LED Indikator Stav infracerveného snimaca vzdialenosti

\
%

£

Tyrkysovy svit g — Pracuje normalne

Infraerveny senzor vzdialenosti je vybrany
v aplikacii RoboMaster

()]

Blika rychlo tyrkysovo

Pouzitie infracerveného senzora vzdialenosti

Infraderveny senzor vzdialenosti by nemal byt pri pouzivani ni¢im blokovany ¢&i narusovany. So$ovka
senzora by mala byt pri pouzivani ¢ista a bez Skvin. Nie je doporu¢ené senzor pouzivat v nizSie uvedenych
situaciach. V opacnom pripade moéze byt presnost merania znizena alebo sa moéze senzor staf
nefunkénym..
a. Pouzivanie senzora na zrkadlach &i priehfadnych predmetoch.
b. Pouzivanie senzora na materidloch s vysokou absorpénou schopnostou, ako je napriklad matna
Cierna.
. Pouzivanie senzora v dazdi av hmle.
. Pouzivanie senzora na silnom reflektore, napriklad na dopravnej znacke alebo reflexnom pase.
. Pouzivanie senzora na priamom slnku.
Pouzivanie senzora na malej alebo nizkej prekazke.

bl B e RN o]

/N «Pri montazi na plosinu podvozku je modul TOF nakloneny o 10° nahor a neméze detekovat
zem.
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Adaptér

Uvod

Robot je vybaveny Styrmi senzorovymi adaptérmi, ID je Standardne nastavené na 1. Kazdy adaptér
senzora ma dva porty senzora a poskytuje napajanie, takze je vhodné pripojit a napajat senzory
tretich stran, ktoré meraju vstupy, ako je teplota, tlak a vzdialenost. Senzorické data mézu byt
pouzité v Scratch, €o umozriuje nekone€né moznosti programovania.

. Wm‘f‘ﬁ'mi

4

1. Port zbernice CAN Bus
Pripojte sa pomocou kabla zbernice CAN.
2. LED Indikator
Oznacuje stav adaptéra senzoru.
3. Adresovacie tlacidlo
Nastavte ID adaptéra snimaca.
4. Port senzora
Podporuje zber prepinacov a analégovych signalov, jeho vstupny rozsah 0-3,3 V.

Montaz adaptéru senzora

1. Pomocou 6smich skrutiek M3-C pripevnite dva adaptéry snimaca do konkrétnych pozicii na zadnej
strane prediZovacej ploSiny, ako je znazornené nizSie.
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2. Po odstraneni skrutiek lavého panciera a pravého panciera prepojte prislusné adaptéry
senzoro ciermi pomocou dvoch 12cm datovych kablov.

g::dj!
12 cm

..
Datovy kabel N Datovy Datovy kabel
adaptéra senzora Datovy kabel ¥ kabel adaptéra
ochranného platu ochranného senzora
“hy platu

3. Usporiadajte datové kable, ako je znazornené nizsie, a znovu namontujte ochranny plat.

4. Pomocou 0smich skrutiek M3-C upevnite dva adaptéry senzora na konkrétne pozicie prednej
strany predlzovacej ploSiny, ako je znazornené nizSie.

Y

I
s
o

-
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5. Ako je znazornené nizSie, pripojte adaptér snimaca k modulu napéjacieho konektora pomocou
dvoch 14cm datovych kablov datovych kablov.

1
14 cm

LED indikator pre adaptér senzora

LED indikator sa pouziva na indikaciu stavu adaptéra snimaca. Podrobnosti su nasledujuce:

LED Indikator Stav adaptéru snimace

Biely svit Pracuje normaine
- Adaptér senzora je pod adresovanim alebo je vybrany

Rychlo bielo blika () FR0E oo
v aplikacii RoboMaster

© 2020 DJI All Rights Reserved 41



ROBOMASTER EP Core uzivatel'ska prirucka

Priama spojovacia ty¢

Priama spojovacia ty¢ moze byt pripevnena k ploSine na rozSirenie podvozku. Je mozné na fiu
nainstalovat infracerveny snimac vzdialenosti alebo kameru. NiZSie je uvedeny postup inStalacie
kamery.

1. Pomocou dvoch skrutiek M3-C upevnite kameru do konkrétnej polohy priamej spojovacej tyce.

2. Pomocou dvoch skrutiek M3-C upevnite priamu spojovaciu ty¢ k prednej ¢asti podvozku.

V

4

3. Prepojte kameru s riadiacou jednotkou pomocou prediZzovacieho kabla kamery.

—
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Platforma na prediZenie prednej napravy
Predlzovaciu ploSinu prednej napravy je mozné upevnit na prednu ¢ast podvozku, aby bolo mozné
nainstalovat uchopovac alebo snimag. NizSie je uvedeny postup inStalacie uchopovaca.

1. Pomocou Styroch skrutiek M3-C pripevnite uchopovaé¢ do konkrétnej polohy na ploSine
prediZenia prednej napravy.

2. Pomocou $tyroch skrutiek M3-C pripevnite prediZzovaciu ploSinu prednej napravy k prednej Casti
podvozku.

/
]

£
N\
-0

Stavebny blok rozsirenie

Robot je kompatibilny so stavebnymi blokmi rozSirenia tretich stran. NizSie je uvedeny navod, ako
ich na robota namontovat.

Pouzite Styri skrutky M3-B na upevnenie stavebnych blokov rozSirenia k ploSine podvozku.
K robotovi je potom mozné pridat dalSie stavebné bloky rozSirenia.

sz > Z
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Robot a platformy tretich stran
Robot je kompatibilny s platformami tretich stran. Platformy tretich stran su napajané modulom
napéjacieho konektora a komunikuju s robotom pomocou protokolu SDK. Pre viac informacii
navstivte https://www.robomaster-dev.rtfd.io.
Su mozné dva sposoby, ako pripojit robota k platformam tretich stran:
a) UART pripojenie
Platforma Arduino™ sa pripaja k modulu napajacieho konektora a komunikuje s robotom cez port
UART ovladac¢a pohybu:

1
O o)
[a]
a
E
o o
o a
E
o n
- o
o i=l)
: =
:
o a
o a
o a
o -]
a —~ [_][_][_] R
— 0 O —

Platforma Micro:bit™ sa pripaja k modulu napajacieho konektora a komunikuje s robotom cez
port UART ovladaca pohybu:
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b) Pripojenie USB
Platforma Raspberry Pi™ sa pripaja k modulu napajacieho konektora a komunikuje s robotom
cez USB port riadiacej jednotky:

Platforma Jetson Nano™ sa pripaja k modulu napajacieho konektora a komunikuje s robotom
cez USB port riadiacej jednotky:

X/

_

& Tento produkt nie je autorizovany, sponzorovany ani inak schvéleny vyssie uvedenymi znackami a spojenie
medzi tymto produktom a vy$Sie uvedenymi znackami by malo byt povazované iba ako referencie.
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Ovladac (nie je sucastou balenia)

Uvod

Po prepojeni s mobilnym zariadenim je mozné robota ovladat kombinovane pomocou ovladaca
a aplikacie RoboMaster. K ovladacu je mozné pripojit my$ pre ovladanie robota s vySSou
presnostou.

. Tlacidlo Specialne schopnosti

. Ovladacia packa

Drziak pre mobilné zariadenia

. Tlacidlo pre schladenie

. Tlacidlo strelby

. Hlavny vypina¢

. Nabijaci port (micro USB)

. Port pre pripojenie mobilného zariadenia
(USB)

9. Port pre pripojenie mysi (USB)

10.  Stavovy LED indikator

11.  Stojan ovladaca

12.  Tlagidlo pre pouzitie ziskaného bonusu

ONOUIAWN R

=

/N Ovladag disponuje dvoma USB portami - Do portu pre my$ nie je mozné zapojit mobilné
zariadenie a naopak.

Nabijanie ovladaca

Pred prvym pouzitim ovladaca ho nabite do plna.

110-220V

Nabijanie trva priblizne dve hodiny. USB nabija¢ nie je su¢astou balenia.

46
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Aktualizacia firmvéru

Firmware ovladace je mozné aktualizovat cez aplikaciu RoboMaster. Ak je dostupna aktualizacia
firmvéru, objavi sa po pripojeni ovladaca hlasenia v aplikacii RoboMaster. Na vykonanie
aktualizacie nasledujte pokyny hlasenia.

-

2 Pre stiahnutie aktualizacie je nevyhnutné pripojenie k internetu.

Internet

Popis stavovych LED indikatort ovladace

Stavovy LED indikator ukazuje aktualni stav baterie ovladace.

Stavovy LED indikator Popis

Pomalé zelené blikanie Ovladac sa nabija

Rychle ¢ervené blikanie Ovladac je vybity

Cerveny svit Urovefi nabitia je 1% - 29%
Zlty svit Uroven nabitia je 30% - 69%
Zeleny svit Urover nabitia je 70% -100%
Modry svit Prebieha inicializacia ovladaca

Technické udaje

Model GDOMA

Typ vstavaného akumulatora 3.6V, 2600 mAh, 1S1P
Prevadzkova doba* Cca 2 hodiny

USB Port 500mA/5V

Rozsah prevadzkovych teplét -10° az 45° C (14°az 113° F)
Rozsah tepl6t nabijania 0°az45°C (32°az113°F)
Doba nabijania* Cca 2 hodiny

* Prevadzkova doba bola zmerana pri pouziti so zariadenim Android. Doba nabijania bola zmerana
pri pouziti 10 W USB nabijaca pri teplote 25 ° C (77 ° F). Prevadzkova doba aj doba nabijania boli
zmerané v laboratérnych podmienkach, slizZia teda iba ako referencie.
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Pred spustenim

Pred spustenim robota vykonajte nasledujuce:

1.

ab~hwWN

Uistite sa, Ze je riadiaca jednotka pohybu dostatoéne upevnena k podvozku, ze su kable
riadiacej jednotky spravne zapojené a ze su skrutky zadného ochranného platu dostatocne
utiahnuté.

. Uistite sa, ze riadiaca jednotka, dialo, kamera a reproduktor su spravne zapojené.

. Uistite sa, Ze je v zariadeni vloZzena microSD karta.

. Uistite sa, Ze je akumulator dostato¢ne nabity a spravne nainstalovany v robote.

. Pre optimalny prenos signalu Wi-Fi uistite, Ze antény riadiacej jednotky zvieraju s riadiacou

jednotkou 90° uhol.

Zapnutie akumulatora

Stlacte hlavny vypina¢ akumulatora a podrzte ho po dobu dvoch tretin pre zapnutie/vypnutie robota.

Ovladanie robota pomocou mobilného zariadenia

Sparovanie s aplikaciou RoboMaster

Pre ovladanie robota je nevyhnutné, aby bol sparovany s aplikaciou RoboMaster.

Vyber okolitého prostredia

Robota prevadzkujte na rovnych povrchoch ako su podlahy alebo koberce. Pri prevadzke na
nerovnych povrchoch ako je $trk alebo piesok méze ddjst k poskodeniu kolies a motorov.

Rezim Solo

Pri vstupe do reZimu Solo sa v aplikacii objavi nasledujuce rozhranie

48
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17

16

' !
15 14 13 12 11 10

1. Tlagidlo spat: Kliknite pre navrat na domovsku stranku.

w N

© 0 N O O A~

. Tlagidlo volby hernych rezimov: Kliknite pre vstup do rezimov Target Practice alebo Target Race.
. Tlacidlo stavu parovania: Kliknite pre zobrazenie postupu pre sparovanie robota s aplikaciou

RoboMaster.

. Tlagidlo nastavenia: Kliknite pre vstup do nastavenia.

. Posuvnik ovladania robotického ramena: Kliknite pre zdvihnutie alebo spustenie robotického ramena.
. Tlagidlo interkomu: Kliknite pre nahranie a prehranie zvuku.

. Tlacidlo robotického ramena: Kliknite pre prepnete rozhranie FPV.

. Posuvnik ovladania uchopovaca: Kliknite pre ovladanie vzdialenosti uchopenia uchopovaca.

. Tlac¢idlo zoom: Kliknite pre Stvornasobné priblizenie.

10.  Tlacidlo pre spustenie rezimu Follow: Kliknite pre spustenie rezimu Follow.

11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.

Poznamka: EP Core tuto funkciu nepodporuje. Nasledujuce situacie maju vplyv na fungovanie rezimu
Follow:

a. Sledovana osoba je Ciastocne alebo uplne zakryta prekazkou.

b. Sledovana osoba vykona nahlu zmenu pohybu.

c. Svetelné podmienky prostredia sa nahle zmenia z tmavych na svetlé a naopak.

d. Sledovana osoba farebne splyva s okolitym prostredim.

Tlagidlo Specialne schopnosti: Kliknite pre spustenie naprogramovanej Specialne schopnosti.
Mieridla: SluZia pre zameranie ciela.

Tlagidlo stimenia: Kliknite pre stimenie zvukov mobilnej aplikacie.

Tlacidlo spuste: Kliknite pre vytvorenie fotografie.

Tlacidlo nahravania: Kliknite pre spustenie nahravania videa.

Tlacidlo ovladania podvozku: Kliknite pre pohyb podvozkom.

Posuvnik ovladania robotického ramena: Kliknite pre zloZenie alebo rozloZenie robotického ramena.
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Obsluha robota

Zivy nahlad slizi na ovladanie podvozku, robotického ramena a uchopovaéa.

Ovladanie podvozku

Kliknutim na tla€idlo ovladania podvozku presuniete robota dopredu, dozadu alebo do strany.

Dopredu

iy

Doprava

Ovladanie robotického ramena

Kliknutim na tlacidlo robotického ramena prepnete na rozhranie FPV robota. Posuvniky ovladania
robotického ramena mézete pouzit na zdvihanie alebo spustanie a skladanie alebo rozkladanie
robotického ramena.

Ovladanie uchopovaca
Kliknutim na tlacidlo robotického ramena prepnete na rozhranie FPV robota. PouZite ovladaci
posuvnik uchopovaca vpravo dole na ovladanie jeho vzdialenosti.
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Herné rezimy

Ovladanie robota pomocou ovladaca
Uvod
S ovladacem Ize robota ovladat nasledujicimi zplsoby:

1. Pripojenie ovlada¢a k mobilnému zariadeniu.
2. Pripojenie ovladaca a mysi k mobilnému zariadeniu.
3. Pripojenie ovladaca, mysi a klavesnice k mobilnému zariadeniu.

Pripojenie ovladaca
* Pripojte mobilné zariadenie k ovladacu zapojenim micro USB kabla (nie je suc¢astou balenia)
do USB zdierky pre mobilné zariadenia v ovladaci.

* Vlozte mobilné zariadenie do posuvného drziaka tak, aby kabel smeroval k ovladacej pake
ovladaca.

. Stlagenim hlavného vypinaca ovladac¢ zapnete. Stlacenim a podrzanim hlavného vypinaca
ovladac vypnete.

Zakladné ovladanie ovladaca

* Ak je k mobilnému zariadeniu pripojeny ovlada¢, pohyb podvozku je riadeny ovladacou pakou
ovladaca. V tomto pripade nie je mozné riadit pohyb podvozku na obrazovke mobilného zariadenia.

* Tlacgidla na ovladaci slizia na vykonavanie funkcii na robotovi. Tieto funkcie tiez mézete vykonavat
prostrednictvom aplikacie.

Pouzivanie ovladaca

Ak je k mobilnému zariadeniu pripojeny ovlada¢, pohyb podvozku je riadeny ovladacou pakou

ovladacga. V tomto pripade nie je mozné riadit pohyb podvozku na obrazovke mobilného zariadenia.

Pohyb Pohyb
Ovladacie paky| POhYb robota | oyjagacejpaky| POhyb robota

Dopfedu

ﬂ NG/ <::‘ ﬁ b

L

Dozadu

)

[e]
=

Ovladacou pakou je mozné ovladat pohyb robota v smeroch
dopredu, dozadu a do stran.

Ovladanie ovlada¢a s mySou

Po pripojeni ovlada¢a k mobilnému zariadeniu je mozné k ovladacu pripojit mys. Ovladacou pakou
ovladaca je mozné ovladat pohyb podvozku. MySou je mozné vykonavat nizSie uvedené ukony.
Ukony mézu byt vykonavané aj prostrednictvom aplikécie, ale hlavnym ovladagom je v tomto

pripade mys.
Funkcia mysi Akcie robota
O Pravy Klik Zoom
=T Pohyb mysi Ovladanie podvozku
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Ovladanie ovlada¢a s mySou as klavesnicou

Pre toto ovladanie je nutné pouzit bezdrétovu klavesnicu a mys. Po pripojeni ovladaca

k mobilnému zariadeniu zapojte do ovlada¢a bezdrétovy konektor mysi a klavesnice. Ovladacou

pakou a klavesnicou je mozné ovladat pohyb podvozku. MySou je mozné vykonavat nizSie

uvedené ukony. Na mobilnom zariadeni je mozné taktiez ovladat tieto funkcie prostrednictvom
aplikacie, ale hlavhym ovladacom je v tomto pripade mys.
Tlagidlami A, W, S a D je mozné ovladat pohyb podvozku. NizSie su uvedené funkcie, ktoré je
mozné vykonavat pomocou mysi.

= | N I
LW T T T TP T T TT T
[_Jals]o
L1 1]

[Shift

>,

Tlagidlo klavesnice Funkcia robota Funkcia mysi Funkcia robota
w Dopredu Pravy Klik Zooms
A Doleva Pohyb mysi Ovladanie podvozku
S Dozadu
D Doprava
Shift/medzernik Zrychlenie

/I S ovladagom je kompatibilna vagsina klavesnic a mysi od znagiek Logitech a Rapoo. Odpordagame
pouzivat nasledujice modely:
Rapoo: 8200P, 9300P, 1800, 8100M
Logitech: M310t, MK850

Ovladanie pomocou pocitaa a program RoboMaster

Nainstalujte program RoboMaster pre Windows alebo pre Mac pre priame ovladanie robota

pomocou klavesnice a mysi.

InStalacia aplikacie RoboMaster pre Windows alebo Mac:

1. Program RoboMaster je k dispozicii na stiahnutie na oficialnych strankach DJI.
Windows: https://www.dji.com/robomaster_app

Mac: https://iwww.dji.com/robomaster_app

2. Spustite inStalaciu a podla pokynov dokongite inStalaciu programu RoboMaster.
Spustite program RoboMaster. Verzia programu RoboMaster pre Windows je podobna aplikacii

pre Android alebo iOS.
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Ovladanie robota pomocou klavesnice a mysi
Pri pripojeni robota k pocitau sa jeho pohyb ovlada pomocou klavesnice a mysi. Ovladanie
robota je popisané v nasledujuce;j ilustracii.

Na ovladanie robotického ramena a uchopovaca stlacte a podrzte medzernik na klavesnici a pouzite
klavesy A, W, SaD.

Platforma RoboMaster Lab

Platforma RoboMaster Lab ponuka stovky programovacich blokov, pomocou ktorych je mozné ovladat také
funkcie ako je napriklad PID regulacia. Sprievodca programovanim RoboMastera obsahuje navody

a priklady, ktoré pouzivatelovi pom6Zu k osvojeniu réznych programovacich postupov pre ovladanie robota.
Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyukové projekty v réznych stuprioch obtiaznosti. Spinenim tychto
projektov sa pouzivatelia zoznamia so zakladmi robotiky, programovania a umelej inteligencie.

Programovanie v jazyku Scratch

V platforme Lab zvolte jazyk Scratch a vstupte na stranku DIY Programming pre vytvaranie novych
programov.

Do casti Lab aplikacie RoboMaster boli pridané nové programovacie bloky Scratch, ktoré su navrhnuté tak,
aby pouzivatelom pomahali ziskavat a vyuzivat senzorické data. Pomocou tychto blokov mézete rychlo
pristupovat a ovladat adaptér senzora, robotické rameno, uchopovac, infraerveny senzor vzdialenosti
a open source hardvér tretej strany.

Na stranke Scratch mézu pouzivatelia pisat svoje vlastné programy Python, ktoré je mozné nastavit ako

autonémne programy alebo vlastné zruénosti a spustit ich na robote.
Dalsie informacie najdete v prirucke RoboMaster EP Core Programming Manual.
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1. Stranka Scratch: kliknite pre zobrazenie programov vytvorenych v jazyku Scratch.

. Stranka Python: kliknite pre zobrazenie programov vytvorenych v jazyku Python.

3. Import suboru DSP: tato funkcia je dostupna na zariadeniach Android, Windows a Mac. Subory
DSP je mozné importovat do zariadenia iOS pomocou AirDrop.

4. Stranka cloud: kliknite pre zobrazenie programov ulozenych na cloudovom ulozisku.

5. Nazov programu: zobrazuje nazov programu.

6. Ak je program nastaveny ako v§eobecny, typ programu sa nezobrazi. Jeho typ sa zobrazi iba
v pripade, Ze je nastaveny ako vlastna zru¢nost alebo autonémny program.

7. Nastavenie programu: kliknite pre nastavenie typu programu - VSeobecny, autonémny alebo
$pecialnu schopnost. Dalej tu je mozné program nahrat na cloudové GloZisko, zdielat, premenovat
alebo zmazat.

N

fecl

- Kliknite na @ pre vytvorenie nového programu.

A. Lista programovacich blokov: Kliknite na prislusnu ikonu pre zobrazenie programovacich blokov v
kategdriach System, LED Effects, Chassis, Gimbal, Blaster, Smart, Armor, Mobile Device, Media,
Commands, Operators, a Data objects.

B. Plocha pre vytvaranie programov: Presurite pozadovany blok z liSty programovacich blokov pre vytvorenie

programu.

Tlacidlo Display: kliknite pre zobrazenie Zivého nahladu.

Tlacidlo Prepnut: kliknite pre prepnutie na zobrazenie programovacieho bloku do jazyka Python.
Tlacidlo spustenia: kliknite pre spustenie programu.

Plocha s FPV udajmi: Zobrazuje informécie ziskané zo Zivého nahladu robota.

Stav robota: kliknite pre zobrazenie informacii o stave robota.

Tlacidlo FPV: kliknite pre prechod do Zivého nahl'adu robota.

IO®GmmoOO

A B C D E F G

| ]

L I

/N EP Core neméze spustat’ programy, ktoré suvisiace s blasterom alebo gimbalom. Najskor
sa odporuca pripojit blaster alebo gimbal.
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Moduly umelej inteligencie

Pri vytvarani programov v jazyku Scratch je mozné vyuzit Sest modulov umelej inteligencie, ktoré je
mozné naprogramovat' zadanim Lab, DIY Programming a Scratch. Pre viac informacii vid' sekcia
RoboMaster EP Core Programming Manual.

Funkcia modulov umelej inteligencie méze byt ovplyvnena v nasledujucich pripadoch:

a. Je Ciastocne alebo Uplne naru$ena priama viditelnost medzi robotom a sledovanym objektom.
b. Okolité prostredie je prili§ tmavé (menej ako 300 lux) alebo prili$ svetlé (viac ako 10 000 lux).
c. Nastane nahla zmena okolitého prostredia z tmavého na svetlé a naopak.

d. Farba alebo tvar sledovaného objektu splyva s okolitym prostredim.

Rozpoznavanie os6b
Robot dokaze rozpoznat a nasledovat’ osoby vybrané v Zivom nahlade robota.

Rozpoznavanie tras

V rezime Target Race je mozné robota naprogramovat tak, aby jazdil po vyty€enej trase. Robot
dokaze rozpoznat trasy vytvorené z Cervenej, zelenej a modrej lepiacej pasky. Robot nerozpozna trasy
vytvorené pouzitim inych farieb lepiacej pasky.

Rozpoznavanie gest
Robota je mozné naprogramovat k réznym tkonom pri rozpoznani nastaveného gesta.

Rozpoznavanie tlesknutia

Robota je mozné naprogramovat’ k réznym ukonom pri rozpoznani zvuku tlesknutia. Zvuky tlesknutia
su rozpoznavané iba v rozsahu dvoch metrov od robota. Robot dokaze rozpoznéavat’ aj sekvencie
dvoch a troch tlesknuti za sebou.

Rozpoznavanie ostatnych robotov

Robota je mozné naprogramovat na rézne ukony pri rozpoznani iného robota.

Rozpoznavanie Vision Marker teréov

Robota je mozné naprogramovat na r6zne ukony pri rozpoznani Vision Marker terCov.

Terce mdzu obsahovat €isla, pismena a Specialne znaky. Rozpoznavany teré musi byt
vo vzdialenosti do troch metrov od robota. Iba originalne Vision Marker terée mézu byt
rozpoznané. Pre viac informacii vid navod na obsluhu na krabicke s terémi.

@ @ ® @

VAN Zakrytim Cervené a modré Casti terov mdze byt funkcia rozpoznavania obmedzena.
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Ak potrebuijete viac ter&ov, kliknite na [lljv aplikacii RoboMaster pre zobrazenie stranky Sprievodcu,
kde mUzete pozadované terce stahnout a vytisknout.

/I Robot dokaZe rozpoznavat iba terée Servenej a modrej farby. Nedokaze rozpoznat terée
inych farieb.

Autonémny program
Program je mozné nastavit ako autonémny, a je mozné ho nezavisle spustat.

1. Ak nie je robot pripojeny k aplikacii, je mozné program spustit stla¢enim tlacidla pre autonémny
program na chytrom ovladaci. Opakovanym stlaéenim déjde k preruSeniu programu.

2. Ak je robot spojeny s mobilnou aplikaciou, je mozné autonémne programy spustat nasledujucimi
sposobmi:

(1) Na uvodnej stranke aplikacie
(2) Na platforme Lab

Autonémny program nie je mozné spustit' v nasledujicom scenari:
(1) Ked je otvorena stranka nastavenia
Specialne schopnosti
Vytvoreny program je mozné nastavit ako Specialnu schopnost robota, ktord je mozné pouZzit' v zivom

nahlade v rezimoch Solo a Battle. Pre pouzitie Specialnej schopnosti kliknite na @ v Zivom nahlade.

Programovanie v jazyku Python
V platforme Lab zvolte jazyk Python a vstUpte na stranku DIY Programming pre vytvaranie novych

programov.

Vytvorené programy je mozné spustat ako autonémne programy alebo ako $pecialnu schopnost pri ruénom
ovladani robota.

Programy vytvorené v jazyku Scratch je mozné prepisat do zdrojového kédu jazyka Python. Tymto sa da
lahSie osvojit programovanie v jazyku Python. Pre viac informacii vid' Sprievodca programovanim
RoboMastera EP Core Programming Manual.

S pridanim komunika¢ného portu pre viac strojov umozriuje programovanie v jazyku Pythonu viacerym
robotom komunikovat a vzajomne sa ovplyviiovat v realnom €ase. Robot podporuje prispdsobitelné
pouzivatel'ské rozhranie. Uzivatelia mézu kddovat virtualne widgety pomocou Pythona a navrhovat' si
vlastné uzivatelské rozhrania a dalSie.
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Priloha

Technické udaje

RoboMaster EP Core
Rozmery (LxWxH)
Hmotnost

Rozsah rychlosti podvozku

390%245%330 mm

Cca 3.3kg
0.8 mis

Maximalna rychlost ota¢ania podvozku 600°/s

Bezkomutatorovy motor M3508|
Maximalne otacky

Maximalny krdtiaci moment
Maximalny vykon

Prevadzkova teplota

Riadenie

Regulacia

Ochranné prvky

Ridici jednotka
Latencia®

Kvalita Zivého prenosu
Maximalna bitrate Zivého prenosu
Prevadzkova frekvencia®

Vyziareny vykon (EIRP)

ZpUsob pripojeni

Maximélna prenosova vzdialenost™

Prenosovy Standard

1000 ot./min

0,25 Nm

19W

-10 az 40 °C (14 az 104 °F)
Vektorové (FOC - Field—Oriented
Ovladanie rychlosti v uzavretej slucke

Prepatova ochrana

Ochrana proti prehriatiu

SoftStartér

Ochrana proti skratu

Detekcia neregulérnosti €ipu a senzorov

Pripojenie cez Wi-Fi: 80-100 ms
Pripojenie cez router: 100-120 ms (bez rusenia)

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

2.400-2.4835GHz  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, 2.4GHz 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

Maximalne nabijacie napatie
Nominalne nabijacie napatie
Typ akumulatora

Energia

Doba vybitia pri prevadzke

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 (merané na rovhom povrchu pri stalej
rychlosti 0.8 m/s)

Doba vybiti (v pohotovostnim reZimu)Cca 100 minGt®

Hmotnost
Prevadzkova teplota
Nabijacia teplota
Maximalny nabijaci vykon
Nabije¢

Vstup

Vystup

Napatie

Menovity vykon
Aplikacia RoboMaster
i0OS

Android

Ostatni

Odporuc¢ané routery

Odporucany spésob
napajania routera

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 alebo novsi
Android 5.0 alebo novsi

TP-Link TL-WDR8600; TP-Link TL-WDR5640 (Cina)

TP-Link Archer C7; NETGEAR X6S (medzinarodné)
Prenosny nabija¢ pre laptop (s rovnakym vystupnym vykonom
ako router)
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Robotické rameno
Rozsah pohybu

0-0.22 m (horizontalne); 0-0.15 m (vertikalne)

Cislo osi 2

Uchopovaé

Vzdialenost' tuchopu Ccal0cm

Servo

Hmotnost Cca70g

Rozmery hlavného tela (LxWxH) 44,2%22,6%28,6 mm
Prevodovy pomer 512

Menovity kratiaci moment 1,2 N*m

Menovitéa rychlost otacania 402 ot./min
Spdsob pripojenia Rezim uhla, rezim rychlosti
Infracerveny senzor vzdialenosti

Detekény rozsah 0,1-10m

Detekéné zorné pole 20°

Presnost merania 5%

Modul napajacieho konektora

Komunikacény port

Port zbernice 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 senzora

Typ portu 10 vstup, AD vystup

Cislo portu 2

[1]Zmerané v prostredi bez rusenia pri vzdialenosti cca. jedného metra medzi mobilnym zariadenim, routerom a robotom.
Pouzité mobilné zariadenie - iPhone X. Vysledky merani sa mézu liSit pri pouziti mobilného zariadenia so systémom
Android.

[2] Pouzivanie frekvencii 5.1 GHz a 5.8 GHz vo vonkajSom prostredi méZe byt v urcitych krajinach zakazané. Pred pouzitim
sa vzdy zoznamte so zakonmi a nariadeniami danej oblasti.

[3] Merané v prostredi bez ruSenia. Pre pripojenie pomocou Wi-Fi bola ski$ka vykonana na zariadeni iPad (Siesta
generacia, vydané v roku 2018). Pre pripojenie pomocou routera bola skiska vykonana prostrednictvom niekolkych
modelov routerov. FCC: TP-Link Archer C9; SRRC: TP-Link WDR8600; CE: TP-Link Archer C7; MIC: WSR-1160DHP3.

[4] Funkcia jednotiek infracerveného Ziarenia moze byt obmedzena pri prevadzke vo vonkajsich priestoroch av priestoroch
s vysokym infradervenym rusenim.

[5] Testované v laboratérnom prostredi s pouzitim nového akumulatora a malo by sa povazovat iba za referen¢né.

[6] Aplikuje sa na povrch predmetu, ktorého odrazivost sa pohybuje v rozmedzi 10-90 %.
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Aktualizacia firmvéru

Informacie o verzii firmvéru zistite kliknutim na Settings, System a potom Firmware Update.
Ak je dostupna nova verzia firmvéru, stiahnite ju pomocou aplikédcie RoboMaster:

1. Uistite sa, Ze su vSetky komponenty pripojené, zapnite robota a skontrolujte, Ze je Uroven nabitia
akumulatora aspori 50 %.

2. Kliknite na Settings, System a Firmware Update. Postupujte podla pokynov sprievodcu. Pred
spustenim aktualizacie sa uistite, Ze je Vase mobilné zariadenie pripojené k internetu.

3. Priebeh aktualizacie je ohlaseny réznymi zvukmi. Pockajte na dokoncenie intalacie.

/L\, °Firmvér akumulatora je sudastou firmvéru robota. Ak mate viac akumulatora, uistite sa, Ze je vo vSetkych

nainstalovana najnovsia verzia firmvéru.

* Aktualizaciu spustajte iba ak je urover nabitia akumulatora vys$sia ako 50 %.

* Pocas aktualizacie moze dojst k preruseniu stabilizacie gimbalu, blikania stavovych LED indikatorov
ak restartovaniu robota.

* Po aktualizacii méze dojst k odpojeniu robota od aplikacie. V tomto pripade vykonajte opatovné parovanie.

* Ak sa zobrazi oznamenie, Ze je dostupna nova verzia firmvéru, vykonajte pozadovanu aktualizaciu.

« V rezime Battle je nevyhnutné, aby vSetci hraci mali rovnaké verzie firmvéru robota.
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Kalibracia robota

Pokial nastane niektora z nizSie vypisanych situacii, prekalibrujte robota v aplikacii RoboMaster:

a. Robot sa pri otaani pohybuje mimovolne.
b. Ked sa v aplikacii objavia varovné vyzvy, podvozok nie je mozné ovladat.

c. Ovladag pohybu bol nainstalovany alebo preinstalovany.

Konkrétne kroky kalibracie:
1. Otvorte aplikaciu RoboMaster, kliknite na Nastavenie, potom na Systém a vyberte

Kalibracia.
2. Nasledne vykonajte kalibraciu podla pokynov v aplikdcii.

Nastavenie PWM portov

PWM (Pulzne Sirkova modulacia) véeobecne slUzi na ovladanie LED svetiel, navigaénych zariadeni
a inych zariadeni. Predvolenym nastavenim PWM portu je pracovny cyklus 7,5 % a zakladna
frekvencia 50 Hz.

jasu a 100% jasu najvy$Siemu. Pre navigacné zariadenia sa vystup pohybuje od 2,5 % do 12,5 %.

Pre navigacné zariadenie mozete nastavit vystup PWM podla velkosti uhla, ktorym chcete
zariadenie ovladat.

Sitka pulzu Uhol serva

0.5ms ) <0
s P
15ms 0o
Tl Be
I e B

A Zakazdym po ukonceni spusteného programu su hodnoty PWM portov nastavené na
predvolené hodnoty pracovny cyklus 7,5 % a frekvencia 50 Hz.
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Pouzivanie S-Bus portu

Dialkovy ovladac, ktory podporuje protokol S-Bus, mdzete pouzit na ovladanie robota pripojenim k
portu S-Bus. Je potrebné si pripravit vlastny prijima¢ a dialkovy ovlada¢. Odpori¢a sa pouzit
prijima¢ Futaba R6303SB.

Pripojenie
Pripojte port S-Bus ovlada¢a pohybu k portu S-Bus prijimaca pomocou 3-kolikového servo kabla.

B S-BUS

1

A im0 e —
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Pouzivanie

Pred pouzitim sa uistite, Ze je dialkovy ovlada¢ prepojeny s prijimagom. Dal$ie informacie

o sposoboch prepojenia najdete v manudli prijimaca.

Zodpovedajuce riadiace kanaly portu zbernice S-Bus ovladaca pohybu su uvedené nizSie. Ak chcete
dokonéit mapovanie kanalov medzi prijimacom a dialkovym ovladacom, pozrite sa do manualu
k dialkovému ovladacu.

Riadiaci Odporucany kanal dialkového ovliadaca
ka'r'ta'y Volny méd Kanal
portu dialkového Offset Status
S-Bus ovladace
Kanal 1 Pohybuje podvozkom do strany Kanél oviddace] paky
B Doprava
@ o
. Pohybuje podvozkom
Kanal 2 dopredu a dozadu
ﬁ R +672
@ P 1024
‘ Tt 672 Zatodit Em@t
Kanal 4 Ovlada zatacanie podvozku viavo veravo
Ovlada rychlost podvozku, k 3-polohovy prepinact kanal Rychle
dispozicii su tri volitelné
) ychlosti: < +100 ,
Kanal 5 e . — Stredne rychlo
Rychlo s ) i
Stredne rychlo
Pomaly T L -100 Pomaly
Prepinaci kanal
Kanal 6 Volny méd Volny méd
T a0
O\{Iédle\' uvolnenie podvozku, 2-polohovy prepinaci kanal
existuju dva stavy: Nastaveny
Podvozok je nastaveny, ked 2 +100
Kanal 7 R —
produkuje vystupny kratiaci moment E
Podvozok sa uvolni, ked T L& 100 Uvolneny

nevytvari vystupni tocivy moment
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Programovanie prispdsobitelného uzivatel'ského rozhrania

Prispdsobitelny systém uzivatel'ského rozhrania rozsiruje vstupné a vystupné rezimy programu.
Mébzete vytvarat widgety pouzivatel'ského rozhrania, ktoré sa pouzivaju na reprezentaciu vstupnych
a vystupnych informacii o spracovani programu.

Ak chcete naprogramovat program Python, zavolajte suvisiace rozhranie pre vygenerovanie widgetu
pouzivatel'ského rozhrania a zviazte widget pouzivatel'ského rozhrania so spatnym volanim udalosti.
Po kédovani a ladeni v sekcii Lab aplikacie RoboMaster mézete uloZit program ako prispdsobitelnt
zruénost a pouzit ju v rezime Solo alebo Battle. Pre viac informacii navstivte
www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads or https://www.robomaster-dev.rtfd.io.

Arduino je ochranna znamka spolo¢nosti Arduino LLC.

Micro:bit je ochranna znamka spolo¢nosti Micro:bit Educational Foundation.

Raspberry Pi je obchodna znamka Raspberry Pi Foundation.

Jetson Nano je ochranna znamka alebo registrovana ochranna znamka spolo¢nosti Nvidia Corporation
v USA alebo inych krajinach.
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Podpora DJI
https://mww.dji.com/support

Dovozca:

Beryko s.r.o.

Pod Vinicemi 931/2
301 00 Plzefi

Stiahnite si najnovsiu verziu z
www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads

Ak mate k dokumentu nejaké otazky, prosim kontaktujte DJI
DocSupport@dji.com.
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