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Pouzivanie tohto navodu

Vyznam pouzivanych symbolov

Varovanie@ Pozor A Rady a tipy :‘IQ':. Poznédmka

Nez zacnete
Na obsluhu a prevadzku RoboMaster S1 su k dispozicii nasledujiice navody a instruktazne pomaocky:
1. Vyhlasenia a zasady bezpecnej prevadzky
2. Sprievodca pre rychly start
3. Uzivatelska prirucka

Skontrolujte, Ze balenie obsahuje vietky suciastky a pripravte sa na montaz robota precitanim Sprievodcu
pre rychly Start. Pre viac informacii vid tato prirucka. Pred prvym spustenim zhliadnite vyukové videa a
dokladne precitajte prirucky Vyhlasenia a Zasady bezpecnej prevadzky.

Vyukové videa

Navstivte oficidlne stranky DJI https://www.dji.com/robomaster-s1/video alebo strdnku “Videos” v aplikacii Robo-
Master pre zhliadnutie vyukovych videi. Robota S1 je mozné tiez zostavit podla navodu na montaz obsiahnutého
v Sprievodcovi pre rychly start.

Sprievodca programovanim RoboMastera S1

Platforma RoboMaster S1 Lab ponuka stovky programovacich blokov, pomocou ktorych je mozné ovladat také
funkcie ako je napr. PID regulécia. Sprievodca programovanim RoboMastera S1 obsahuje navody a priklady,
ktoré uzivatelovi pomdézu k osvojeniu réznych programovacich postupov pre ovladanie robota S1. https://
www.dji.com/robomaster-s1/programming-guide
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Popis vyrobku

Uvod

ROBOMASTER S1 je vyukovy robot inspirovany sutazmi DJI RoboMaster. Robot S1 ponuka rozsiahle moznosti
ovlddania a pohlcujuci zazitok z riadenia, ktory zabezpecuje viesmerovy podvozok, vrtké Mecanum koles4,
flexibilny gimbal a stabilny, nizko-laten¢ny prenos obrazu v pohlade z prvej osoby (FPV). Robot taktiez dokaze
zamerat urcité objekty a bojovat proti ostatnym Robomasterom pomocou svojho dela.

Telo robota je chranené ochrannymi platmi, ktoré obsahuji moduly pre detekciu zasahu, ktoré dokdzu
informacie o zasahu okamzite preniest do riadiacej jednotky robota. Delo robota disponuje vysokou presnostou
a stabilitou vdaka dvojosému gimbalu, zatial ¢o opticky indikator trajektérie strely poskytuje uzivatelovi
realisticky a pohlcujuci zazitok z hry.

Riadiaca jednotka je vybavend niekolkymi systémami - systém prenos obrazu, systém hernych rezimov, systém
programovatelnosti v jazyku Scratch. Riadiaca jednotka obsahuje $est modulov pre rozpoznavanie trés, Vision
Marker tercov, 0séb, zvukov tlieskani a ostatnych S1 robotov.

Robot S1 podporuje programovacie jazyky Scratch a Python. UZivatelia sa zoznamia so systémovymi funkciami
robota a so zakladnou teériou programovania vdaka vstavanému DJI tutoridlu, ktory je rozdeleny na jednotlivé,
odstuprované projekty.

Robot S1 ponuka rezimy Solo a Bitka, kde si mézu pouzivatelia precvicit svoje zru¢nosti a superit s ostatnymi
S1 robotmi. Pre ovladanie robota mozno volit medzi nasledujicimi moznostami - Aplikdcia RoboMaster na
mobilnom zariadeni, gamepad alebo klavesnica s mysou.

Schéma robota S1

1. Podvozok 6. Zadny kryt podvozku

2. Pravotocivé Mecanum koleso 7. Gimbal

3. Predny ochranny plat (vratane detektora zasahov) 8. Jednotka Sirokopasmového infracerveného Ziarenia
4. Lavotocivé Mecanum koleso 9. Ochranny plat gimbal (vratane detektora zasahov)
5. Lavy ochranny plat (vratane detektora zasahov) 10. Motor klopenia



11. Motor otédcania

12. Riadiaca jednotka

13. Slot pre microSD

14. Antény riadiacej jednotky

15. Kamera

16. Delo

17. Opticky indikdtor trajektorie strely
18. Jednotka uzkopasmového infracerveného Ziarenia
19. Reproduktor

20. Pravy ochranny plat (vratane detektora zésahov)
21. Riadiaca jednotka pohybu podvozku

22. Zasobnik na gélové guli¢cky

23. Tlacidlo pre vybratie zésobnika

24. Zadny ochranny plat (vratane detektora zasahov)

26. Pohonny akumulator
27. Tlacidlo pre vybratie akumulatora

Priprava na prevadzku
Montaz robota S1
Vid' Sprievodca pre rychly start.

Zapnutie robota S1

Pre spustenie robota postupujte nasledovne:

1. Stlacte tlacidlo pre vyklopenie zadného ochranného platu
2. Vlozte pohonny akumulator do priestoru pre akumulator
3. Stlacte a podrzte hlavny vypina¢ akumulatora

4. Zaklopte zadny ochranny plat




Ziskanie aplikdcie RoboMaster
A. Vyhladajte aplikaciu RoboMaster v App Store alebo na Google Play, pripadne naskenujte nasledujuci QR kéd
pre stiahnutie aplikacie na vase mobilné zariadenie.

B. Pre ovladanie robota pomocou klavesnice a mysi mozno stiahnut RoboMaster softwaru pre Windows z
oficialnych stranok DJI.
https://www.dji.com/robomaster_app

« Pre prihlasenie do aplikdcie RoboMaster vyuzite svoj DJI Ucet.
A - Aplikacia RoboMaster vyzaduje mobilné zariadenia s iOS 10.0.2 alebo s Android 5.0 a vyssim.
« Program RoboMaster vyzaduje operac¢ny systém Windows 7 alebo vyssi.
« Ak chcete aplikaciu RoboMaster prevadzkovat pouzitim mobilného internetu, informujte sa u
Vasho operétora o aktualnych podmienkach vyuzitia dat.

Parovanie robota S1 a aplikacia RoboMaster
Pred pouzitim je nutné robota S1 prepojit s aplikdciou RoboMaster. Navod na prepojenie pomocou Wi-Fi

alebo routera sa nachadza v aplikacii RoboMaster na stranke Connection Mode. Riadte sa pokynmi v aplikdcii
pre Uspesné prepojenie. Pre viac informdcii vid' sekcia Parovanie.

Connection via Wi-Fi Connection via Router




Inicializacia robota S1 pomocou aplikacie

Aktivacia
Po Uspesnom prepojeni pouzite svoj DJI ucet k aktivacii robota v aplikidcii RoboMaster. Pre aktivaciu je
potrebné pripojenie k internetu.

1. Spustite aktivaciu

Complete robot initialization to continue
use

1. Online Activation

@ to the intern te the robot

2. Riadte sa pokynmi v aplikacii pre dokoncenie aktivacie

Activated

Adresacia motorov

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

1. Spustite adresaciu motorov.

Complete robot initialization to continue
use

@ oniine Activation

2) Motor Addressing




2. Zdvihnite robota a otacajte jednotlivymi kolesami v poradi, ktoré je vyznacené v aplikacii kym neotodite
vietkymi kolesami.

Motor Addressing

Lift up the chassis

Motor Addressing

Rotate Mecanum wheels three times in
sequence

Enst

3.Kliknite na @ pre odskusanie funkcie jednotlivych motorov. Odskusajte vsetky motory.

Motor Addressing

Tap the flashing icons to test

4. Adresacia motorov Uspesne dokoncena.

Mator Addressing




_~"'«_ - Ak dojde k vymene jedného z motorov, je nutné znovu vykonat adresaciu motorov. Spustite
Q 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.

Complete robot initialization to continue
use

@ oniine Activation

@ Wotor Addressing

31 Armor Addressing

2. Dvakrat kliknite na jednotlivé platy v poradi, ktoré je vyznacené v aplikacii.
Armor Addressing

Tap on each armor plate in the order
shown onscreen

3. Adresacia ochrannych platov uspesne dokoncena.

Armor ad




Moduly a Funkcie

Obsluha aplikacie RoboMaster

Dedikovana aplikdcia RoboMaster disponuje rozsiahlymi vyu¢bovymi 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 mo6zu hrat spolo¢ne. V aplikacii RoboMaster mozno programy lahko
vytvarat, pouzivat a zdielat s ostatnymi uzivatelmi. V nasledujicej sekcii ndvodu je popisana obsluha aplikacie
na platforme iOS. Pre rozne mobilné zariadenia sa uzivatelské rozhranie moze lisit.

Uvodna stranka aplikacie RoboMaster

BATTLE

1. Ucet
Kliknite pre prihlasenie/odhlasenie, Upravu avataru, mena a vyber pohlavia. Pre prihldsenie je nevyhnutné
pripojenie k internetu.

2. Galéria
Kliknite pre zobrazenie nasnimanych fotiek a videi.

3. Sprievodca
a. Product Support: Odkaz na technicku podporu DJI.
b. Maintenance Support: Odkaz na servisné stredisko DJI.
c. User Manuals: Odkaz pre stiahnutie anglického navodu v elektronickej podobe.
d. Vision Markers: Odkaz pre stiahnutie Vision Marker ter¢ov na vytlacenie.
e. Online Support: Kliknite pre skontaktovanie oficidlnej online podpory DJI.
f. Feedback: Kliknite pre vyplnenie formuldra pre spatnu vazbu.



4, Parovanie

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

Parovanie pomocouWi-Fi
Pri sparovani pomocou Wi-Fi si dostupné herné rezimy Solo a Battle. Pre Uspe$né sparovanie postupujte
nasledovne:

(1). Zapnite robota S1 a posurite prepinac péarovacich rezimov do polohy.

(2). Spustite aplikaciu RoboMaster, vstipte do nastavenia siete Wi-Fi v mobilnom zariadeni, vyberte prislusnu
siet (RMS-1-XXXXXX) podla stitku na riadiacej jednotke a zadajte heslo. Predvolenym heslom je 12341234.

Go to the Settings and connect to Wi-Fi.

(3). Vy¢kajte na sparovanie robota S1 s aplikaciou. Uspe$né sparovanie je oznamené pipnutim.

Reset hesla

Uistite sa, Ze je prepinac parovacich reZzimov v polohe pre parovanie pomocou siete Wi-Fi, potom stlacte a
podrzte péarovacie tlacidlo po dobu piatich sekund.

Press and hold th necttion button

for 55 to reset rol Ni-Fi

Initial Account

Initial Password




Parovanie pomocou routra

Pri sparovani pomocou routra st dostupné herné rezimy Solo a Battle. Pre Uspesné sparovanie postupujte
nasledovne:

(1). Zapnite robota S1 a posunte prepinac parovacich rezimov do polohy.

&

(2). Spustite aplikaciu RoboMaster, vstupte do nastavenia siete Wi-Fi v mobilnom zariadeni, vyberte router,
cez ktory budete robota ovladat a zadajte prislusné heslo. Tymto vygenerujete QR pre pérovanie.

1) Connect to a router to generate a QR code

Connected to router XXXX Switch

(3). Stlacte parovacie tlac¢idlo na riadiacej jednotke a pomocou S1 kamery naskenujte vygenerovany QR koéd.
Pri Uspe$nom naskenovani sa robot S1 automaticky pripoji k danému routru.

Switch to router mode as shown, short
press the connection button, scan the
code to connect the robot to the router
Wi-Fi

2 Connect Button

5. Nastavenie
V nastaveni ndjdete stranky Robot, Connect, Display, Control a System.

a. Robot
Na stranke Robot mozno skontrolovat stav jednotlivych komponentov robota S1. Ak vykazuje niektory z

komponentov abnormalne spravanie, je v schéme vyznaceny ¢erveno. Podrobnejsi popis chyby je zobrazeny
v pravej ¢asti obrazovky.



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

c. Display
Na stranke Display mozno nastavit farbu LED svetiel robota, rozlisenie kamery, obnovovaciu frekvenciu a
kvalitu 3D efektov. Dalej tu je mozné zapnut/vypnut zobrazenie poditadla Zivotov, zobrazenie uhla naklonu
gimbalu a prispdsobenie obrazovky.

d. Control
Na stranke Control je mozné nastavit rychlost jazdy, rezim strelby, typ mieridiel, kalibraciu mieridiel, spésob
ovladania, citlivost ovladania, ovladanie pomocou gyroskopu mobilného zariadenia, citlivost gyroskopického
ovladania a vibracie.

e. System
Stranka System obsahuje nasledujuce:

Informécie o verzii aplikacie a nastavenie jazyka aplikacie.

Nastavenie jazyka hlasovych oznameni robota a ich hlasitosti.

Spustenie aktualizacie firmwaru, informacie o existujucej verzii firmwaru.

Spustenie adresicie motora a ochrannych platov; kalibracia gimbalu a podvozku.

Opatovné spustenie sprievodcu pre zaciatocnikov.

Informéacie o dostupnej kapacite vlozenej SD karty a moznost SD kartu formatovat.

Moznost zapnut/vypnut zdielanie GPS dat, zdielanie informacii o produkte a ucast v programe DJI Product
Improvement Program. Dalej tu najdete podmienky pouZzitia.

6. Rezim Solo
Kliknutim spustite rezim Solo. Tento rezim je dostupny pre roboty parované pomocou Wi-Fi i pomocou
routera. Pre viac informécii vid sekcia Herné Rezimy.

7.Rezim Battle
Kliknutim spustite rezim Battle. Tento rezim je dostupny pre roboty pdrované pomocou Wi-Fi i pomocou
routera. Pri pouziti dvoch a viacerych robotov je nevyhnutné, aby boli vsetky modely pripojené k rovnakému
routeru. Pre viac informécii vid sekcia Herné Rezimy.

8. Platforma RoboMaster Lab
Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyuc¢bové projekty v réznych stuprioch obtiaznosti. Splnenim
tychto projektov sa uZivatelia zoznamia so zakladmi robotiky, programovania a umelej inteligencie.

DIY Programming: Vytvaranie programov v programovacich jazykoch Scratch a Python.

RoboAcademy: Obsahuje studijny plan s vyu¢bovymi videami a ndvody na programovanie. Podrobné vyukové
videa uzivatela zoznamia jednoduchym, ale fascinujicim spésobom sa zakladmi robotiky poskytnutim vsetkych
s nou suvisiacich vedomosti. V navode k programovaniu najdete detailny popis funkcie jednotlivych blokov
a modulov, vdaka ktorému pochopite zéklady programovania robota S1.

Vsesmerovy podvozok

Uvod

Podvozok robota S1 je platformou pre viesmerovy pohyb za pomoci Mecanum kolies, vdaka ktorym sa da
otacat, pohybovat dopredu, Sikmo, priecne a vsetky tieto pohyby kombinovat.



A Vyvarujte sa narazom do prekazok pri vysokych rychlostiach.

Riadiaca jednotka pohybu podvozku

Prehfad

Riadiaca jednotka pohybu je kli¢ovym modulom pre pohyb S1 podvozku a poskytuje bohaté externé rozhranie
pre prenos obrazu a pripojenie gimbalu, akumulatora, ochrannych platov a motorov. Sti¢astou riadiacej jednotky
je tiez integrovany algoritmus pre ovlddanie viesmerového pohybu a systém riadenia spotreby, motorov a
podvozku.
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1. Port zbernice CAN Bus
Zbernica CAN sluzi na pripojenie modulov ochrannych platov.

2. Napdjaci port
Napdjaci port sluzi na pripojenie pohonného akumulatora. Sucastou tohto rozhrania je systém spravy
akumulatora. Vyvarujte sa odpojeniu napajacieho portu, ak to nie je nevyhnutné.

3. Port zbernice M Bus
Zbernica sltzi na pripojenie motorov.

4. Port zbernice CAN Bus
Zbernica sltzi na pripojenie gimbalu.

5. Micro USB Port
Vyhradeny port.

6. UART Port
Vyhradeny port.



7.PWM Port
Pomocou portu pulzne Sirkovej modulacie mozno ovladat pracovné cykly robota pri spustani programov zo
Scratcha a Pythona.

8. Port zbernice S-BUS
Vyhradeny port.

9. Port zbernice MO
Vyhradeny port.

10. LED stavovy indikator
Signalizuje stav Riadiacej jednotky pohybu robota S1

Signalizacia Stav riadiacej jednotky

Pomaly blikd modro Jednotka funguje normalne
Pomaly blika Zlto Je spusteny autonémny program
Rychlo blika zeleno Uspesna kalibracia IMU jednotky
Rychlo blika ¢erveno Neuspesna kalibracia IMU jednotky
Svieti zIto Prebieha kalibracia IMU jednotky
Svieti bielo Prebieha aktualizacia firmwaru

Preblikava ¢erveno, zeleno a modro | Informacie o polohe nezadané

ReZim zastavenia*

Rezim zastavenia je spusteny pri nasledujucich situaciach:

a. Riadiaca jednotka pohybu je odpojend, alebo neméze komuni-
kovat s motormi

b. Robot ST nemoze vykonavat pohyb kvoli hardwarovému zlyha-
niu motorov.

c. Riadiaca jednotka pohybu nemoze komunikovat s gimbalom.

d. Riadiaca jednotka pohybu neméze komunikovat s vysielacom.

e. Abnormalna poloha riadiacej jednotky pohybu

f. Riadiaca jednotka pohybu neméze komunikovat s akumulatorom.

Pomaly blika ¢erveno

* Varovanie o spusteni rezimu zastavenia je zobrazené v aplikdcii RoboMaster. V nastaveni, na strdnke System
ndjdete opis chybového hldsenia.

- Zapojte oranzové a cierne kable do portov prislusnej farby.
& + Pred spustenim sa uistite, Zze je Riadiaca jednotka pohybu namontovand spravne, a Ze Zadny
ochranny plat je k podvozku spravne priskrutkovany.
+ Po kazdej demontdzi a montazi riadiacej jednotky pohybu vykonajte vietku kalibraciu, ku ktorej
vas nabada aplikacia RoboMaster. Pre viac informacii vid sekcia Kalibracia gimbalu a podvozku.
+ Pri demontézi zadného ochranného platu najprv odklopte jeho kryt tak, aby nedoslo k uvolneniu
Riadiacej jednotky pohybu.




Mecanum kolesa
Pouzitie Mecanum kolies je beznym rieSenim viesmerového pohybu v robotike. Mecanum kolesa sa delia na
dva typy: lavotocivé a pravotocivé. Pre stvorkolesovy podvozok su potrebné 2 pary Mecanum kolies.

Lavotocivé Pravotocivé

Pravotociva znacka

Lavotociva znacka
- Mecanum koleso Mecanum koleso

Montaz kolies robte podla pravotocivych/lavotocivych znaciek na spodnej casti podvozku.

Motory a regulatory

Robot S1 disponuje bezkomutatorovymi motormi M3508I a reguldtormi, ktoré zaistuju maximalnu rychlost
1000 rpm.

- Uistite sa, Ze s motory spravne pripojené k riadiacej jednotke pohybu.
A + Ak sa nedé kolesami volne otécat, vypnite robota S1 a skontrolujte motory.
« Vyvarujte sa kontaktu s motormi, montaZznymi doskami motorov a s vnutrom kolies bezprostredne
po vypnuti robota.

Ochranné platy
Podvozok S1 je chraneny zo Styroch stran ochrannymi platmi.

Vsetky ochranné platy su vybavené detektormi zasahov, vdaka ktorym robot zaznamend néraz gelovej
gulicky do jedného z platov. Tato informéacia je prenesena do riadiacej jednotky robota, kde déjde k odpoctu
prislusného poctu zivotov robota.

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



Gimbal

Uvod

Robot S1 je vybaveny dvojosovym gimbalom pre stabilizaciu dela a kamery. Ked' je robot S1 v pohybe, delo
zostava stabilné a dokaze strielat gelové gulocky alebo vysielat infracerveny lu¢, zatial ¢co kamera uzivatelovi
poskytuje stabilny nahlad z prvej osoby.

1. Motor otacania
Ovlada pohyb gimbalu v smere otadcania. Spolo¢ne s motorom klopenia umozniuje delu zamierit na ciel' a
zaistuje stabilizaciu dela.

2. Motor klopenia
Ovlada pohyb gimbalu v smere klopenia. Spolo¢ne s motorom otdcania umoznuje delu zamierit na ciel' a
zaistuje stabilizaciu dela.

3. Ochranny plat gimbalu
Vratane zabudovanych LED svetiel, ktorych farbu mozno nastavit v aplikacii RoboMaster.

4, Jednotka sirokopasmového infracerveného Ziarenia
Vysiela Sirokopdsmové infracervené zZiarenie a detekuje infracervené Ziarenie vyslané ostatnymi S1 robotmi.

5.Rameno gimbalu
Rameno gimbalu podopiera delo a riadiacu jednotku.

6. Port zbernice CAN Bus
Prepojenie s delom

7. Port zbernice CAN Bus
Prepojenie s riadiacou jednotkou

8. Port zbernice CAN Bus

Port vyhradeny. Uistite sa, ze vyhradeny port na ramene gimbalu je zakryty tak, aby do neho nemohol
vniknut cudzi predmet, ktory by mohol sp6sobit skrat.

Obsluha gimbalu

Pri zapinani robota S1 nezakryvajte gimbal a nedotykajte sa ho, aby ste predisli nechcenému pohybu podvozku,
ktory méze narusit autokalibraciu pri spusteni.



Predvolenym rezimom pohybu robota je Chassis Lead mode (Gimbal sa otaca za podvozkom). Gimbal mozno
ovlddat v oboch osiach. V osi klopenia mozno pohybovat v rozmedzi od -20° do +35°, v osi otad¢ania od -250°
do +250°. Maximalnou rychlostou otécania je 540%s.

- Gimbal a konektor gimbalu st velmi citlivé - s vyrobkom zaobchadzajte opatrne a konektora sa
A nedotykajte.
- Pri spustani robota sa nedotykajte gimbalu, aby ste predisli pripadnym zraneniam.
- Pri prevadzke gimbalu sa nedotykajte kovovych ¢asti na vnutornej strane motora klopenia, ktoré
mozu byt hortce.

Riadiaca jednotka

Riadiaca jednotka je vybavena niekolkymi integrovanymi systémami pre prenos obrazu, pre spustenie hernych
rezimov a pre spustanie programov vytvorenych v jazyku Scratch. Riadiaca jednotka tiez podporuje Sest
inteligentnych modulov pre rozpozndvanie trds, Vision Marker ter¢ov, 0sob, gest, ostatnych robotov a zvukov
tlieskania.

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

2. Port kamery
Sluzi na pripojenie kamery

3. Port reproduktora
Sluzi na pripojenie reproduktora
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4.Tlacidlo pre spustenie autonémneho programu

Programy vytvorené v jazyku Scratch mézu byt nastavené ako autonémne programy, ktoré st nahrané priamo
v robote S1. 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. Vyhradeny port
Vyhradeny port

7. Port zbernice CAN Bus
Sluzi na pripojenie gimbalu

8. Micro USB port
SIUzi na pripojenie k pocitacu

9. Prepinac pérovacich rezimov
Sluzi na vyber rezimu parovania - Wi-Fi alebo router.

10. Pérovacie tlacidlo

Pérovacie tla¢idlo ma rozne funkcie podla zvoleného rezimu parovania

Parovanie s Wi-Fi: Stlate a podrzte po dobu piatich sekind pre zresetovanie hesla Wi-Fi siete. Pdrovanie s
routerom: Stla¢enim spustite skenovanie QR kédu pre pérovanie robota s routerom.

f - Netahajte za antény
+ Poskodenim antén moéze doéjst k obmedzeniu funkcii robota S1. Ak doéjde k poskodeniu antén,
skontaktujte svojho distributora.

Delo

Uvod
Pred uzitim dela sa uistite, Ze mate nasadené bezpecnostné okuliare (sti¢astou balenia).
S1 Delo musi byt nasadené na gimbal robota a mozno ho pouzivat dvoma sposobmi:

1. So zasobnikom na gelové guli¢ky na strielanie gélovych guli¢iek. Ustova rychlost gélovych guli¢iek je 26 m/s,
frekvenciu strelby mozné nastavit na 1-8 vystrelov za sekundu. Maximalna frekvencia je 10 vystrelov za sekundu.

2. S1 delo je vybavené jednotkou uzkokopasmového infracerveného ziarenia s dostrelom az 6 metrov vo
vnutornych priestoroch. S rastucou vzdialenostou sa v rdmci dostrelu znizuje ucinny uhol zésahu z 40° az po
10°.

1. Delo

2. Opticky indikator trajektérie

3. Jednotka Uzkopasmového infra¢erveného
Ziarenia

4. Tlacidlo pre vybratie zasobnika




f - Pri strielani gelovych guliciek delom nemierte na osoby alebo zvierata.
- Nemierte indikdtorom trajektérie na oci ludi alebo zvierat.

Priprava gelovych guliciek
Delo S1 dokaze strielat gelové guli¢ky. Pred uzitim musia byt gelové guli¢cky ponorené vo vode. Na pripravu
guliciek sa riadte nasledujucimi pokynmi.
1. Vyuzite viecko flase s gulickami pre odmeranie poctu pripravovanych guli¢iek. Do viecka sa vojde cca 500
guliciek.
2. Gelové gulicky ponorte do 1000 ml ¢istej vody po dobu Styroch hodin pri izbovej teplote. Pripravené gulicky
maju priemer 5.9-6.8 mm a hmotnost 0.12-0.17 g.

-
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é - Velkost pripravenych guli¢iek sa méze lisit v zavislosti na kvalite pouzitej vody. Riadte sa vyssie
spomenutym postupom tak, aby ste predisli upchatiu dela.

Nabijanie gelovych guliciek
Postupujte podla nasledujicej ilustracie. Kapacita zasobnika je cca 430 gulic¢iek. Do zdsobnika nabite pocet
guliciek podla potreby.

- Po kazdom pouziti vyberte zvysné gulicky zo zasobnika, aby nedoslo k pripadnému zraneniu.
A - Neprehitajte gelové gulicky.
- Uchovavajte gelové gulicky mimo dosahu deti a zvierat.
« Pripravené gulicky nezmrazujte. Strielanim zmrazenych guli¢ciek moze dojst k upchatiu dela alebo
k zraneniu.




Zasunutie a vybratie zasobnika
Pre zasunutie/vybratie zasobnika postupujte podla nasledujicej ilustracie.
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ﬁ « Pred vybratim zasobnika stlacte tlacidlo pre vybratie zasobnika.

Kamera
Kamera bola vyvinuté priamo pre robota S1. Kamera disponuje stvrtpalcovym ¢ipom, piatimi milionmi pixelov
a 120° zornym polom, ktoré Vam umoznuje ovladat robota z pohladu prvej osoby.

Vykonavajte pravidelné istenie So3ovky kamery, aby nedochadzalo k rozmazaniu obrazu a k tvorbe svetelnych
kruhov. Na ¢istenie So3ovky pouZzite Specidlne pripravky, aby na povrchu nezostali necistoty, a aby nedoslo k
poskodeniu So3ovky.

1. So$ovka kamery
2. Mikrofén
3. Portkamery
Sluzi na pripojenie kamery k riadiacej jednotke.

& - Nedovolte, aby kamera prisla do styku s akoukolvek kvapalinou. Neponarajte kameru do vody.
« Neskladujte kameru vo vlhkom prostredi.
- Nedotykajte sa Sosovky kamery.
« Ak je kamera vlhka, utrite ju suchou, makkou handrou.
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Reproduktor

Kompatibilita reproduktora je zaistena 2,5mm rozhranim a jeho menovity vykon je 2 W. Reproduktor prehlbuje
pohlcujuci zazitok z hry pomocou zvukovych efektov, napr. pri strielani gelovych guliciek alebo pri zasahu
ochrannych platov inym robotom.

C - Uistite sa, Ze je reproduktor spravne namontovany a ze neprekaza gimbalu v pohybe.

Pohonny akumulator
Pohonny akumuldtor disponuje kapacitou 2400 mAh, napatim 10.8V a roznymi funkciami pre spravu spotreby.

1 1. Hlavny vypinac
2. Stavovy LED indikator

Funkcie pohonného akumulatora

1. Signaliz4cia Urovne nabitia akumuldtora: LED indikatory signalizuju Groven nabitia.

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

. Funkcia balancéra: Pri nabijani akumuldtor automaticky vyvazuje napatia na jednotlivych ¢lankoch.

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

nabitia.

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

6. Nadprudové ochrana: Ak je detekovany nadmerny prud, déjde k preruseniu nabijania akumulétora.

7. Ochrana proti podvybitiu: Ak dojde k poklesu napatia ¢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 prevédzkovej doby je ochrana proti podvybitiu vypnuta pri prevadzke robota. V pripade ze napétie
¢lanku takto vybijaného akumulatora klesne pod 1V, vznika nebezpecenstvo poziaru pri jeho opdatovnom
nabiti. Akumuldtor s ¢lankom, ktorého napatie kleslo pod 1V, nie je mozné znovu dobijat, aby nedoslo k
vzniku poziaru. Vyvarujte sa pouzivaniu takychto akumulatorov. Vyvarujte sa podvybitiu akumulatora, aby
ste zamedzili jeho trvalému poskodeniu.

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

9. Ochrana proti poskodenym ¢ldnkom akumulatora: Ak je detekovany poskodeny ¢lanok akumuldtora, zobrazi
sa v aplikacii RoboMaster vystrazné hlasenie.

10. Usporny rezim: Ak je akumulator v necinnosti, déjde k spusteniu Gsporného rezimu. Ak zapnete akumulator,
ktory nie je vlozeny v RoboMasteru, automaticky sa po piatich minutach vypne. Ak klesne Uroven nabitia na
5% celkovej kapacity, dojde k automatickému spusteniu Usporného rezimu po Siestich hodindch necinnosti.
Pre prebudenie akumulatora stlacte hlavny vypina¢ a akumulator pripojte k nabijacke.

11. Komunikacia: Informécie o napati akumulatora, jeho kapacite a prudu su automaticky poskytované gimbalu.

A - Pred pouzitim dokladne prestudujte ndvod, vyhlasenie a popis na stitku akumulatora. Pri pouziti
akumulatora preberate zodpovednost za jeho prevadzku.

Nabijanie pohonného akumulatora
Nabija¢ S1 je urceny na nabijanie pohonného akumulédtoru S1. Vyklopte kryt nabijaca a vlozte pohonny
akumulator. Pripojte nabija¢ do sietovej zasuvky (100-240V, 50/60 Hz).

100-240 V
50-60 Hz

Doba nabijania: asi 1 hodinu a 30 minut

ﬁ « Pred prvym pouzitim je nutné akumulator nabit, aby doslo k preruseniu usporného rezimu.
- Pred kazdym pouzitim sa uistite, Ze je batéria nabita.
- Ak nepouzivate nabija¢, zaklopte kryt nabijaca, aby nedochadzalo k oxidacii nabijacich pinov.

Stavovy LED indikator
LED signalizacia pri nabijani
LED1 |LED2 | LED3 | LED 4 Urovei nabitia
ey ey — = 0-50%
e | owme | e — 50-759%
s | osembe | owmbe | e 75-100%
— — — — Plne nabité
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LED signalizacia pri spusteni ochrannych funkcii akumulatora
LED1 |LED2 | LED3 | LED 4 Sposob signalizacie Ochranné funkcie
— ;ﬁ‘k — — LED2 blikne dvakrat za sekundu Detekovany nadprad
— et — — LED2 blikne trikrat za sekundu Detekovany skrat
— — Ee—2 — LED3 blikne dvakrat za sekundu Detekované prebitie
— — ,::,/, — LED3 blikne trikrat za sekundu Detekované prepétia nabijaca
— — — Ee—2 LED4 blikne dvakrat za sekundu Nedostato¢na teplota pre nabijanie (<0°C)
— — — E 3 LED4 blikne trikrat za sekundu Prilis vysoka teplota pre nabijanie (>40°C)

Po odstraneni detekovanej chyby sa LED signalizdcia automaticky vypne. Pre opatovné spustenie nabijania je
nutné akumulator odpojit a znova pripojit. V pripade, ze detegovanou chybou je nespravna teplota pre nabijanie,
nie je nutné akumulator odpojit a znova pripojit. Nabijanie sa automaticky spusti, akonahle akumulator dosiahne
spravnu nabijaciu teplotu.

é - Spolo¢nost DJI nenesie zodpovednost za skody vzniknuté pouzitim neorigindlneho nabijaca.

Instalacia pohonného akumulatora
Pre instalaciu akumulétora vyklopte zadny ochranny plat a akumulator vlozte do priestoru pre akumulator.

é - Uistite sa, ze je akumuldtor pevne zaisteny, inak hrozi vypadnutie akumulatora alebo prerusenie
kontaktu, ktoré moéze viest k nedokonalému prenosu informacii o akumulatora do riadiacej jednotky.
- Pred vybratim akumulatora stlacte tlacidlo pre vybratie akumulatora.
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Obsluha akumulatora

Zistenie Urovne nabitia
Stlacenim hlavného vypinac¢a akumulétora sa zobrazi signalizacia urovne nabitia.

- Stavové LED indikatory signalizuju Uroven nabitia aj pri vybijani akumulatora. Signalizacia je
vysvetlend nizsie.
&> LED svieti e LED blika
& LED nesvieti

Uroven nabitia
LED1 | LED2 | LED3 | LED 4 Uroven nabitia
= = = = 88-100%
= = = Sem5t. 75-88 %
= = = — 63-75%
- - P — 50-62,5%
= = = = 38-50%
= Ee—2 — — 25-38%
= - - - 13-25%
= | = @ — 0-13%

Zapnutie/vypnutie akumulatora
Pre zapnutie/vypnutie akumulatora stlacte hlavny vypinac a podrzte ho po dobu dvoch sekuind.

Poznamka k prevadzke akumulatora za nizkych teplot

1. Vykon akumulatora je vyrazne obmedzeny prevédzkou pri teplotach nizsich ako 5° C (41° F). Pred pouzitim
sa uistite, Ze je batéria nabita a Ze je napatie jednotlivych ¢lankov 4.2 V.

2. Pri prevadzke za extrémne chladného pocasia nemusi teplota akumuldtora dosiahnut minimalnu prevadzkovu
teplotu pre nabitie. V takychto pripadoch vykonajte izolaciu akumulétora podla potreby.
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Obnovenie

Néhodné blikanie zvolenej farby a potom svit zvolenej Néhodné blikanie zvolenej

1. LED indikétory gimbalu - osem z kazdej strany.
2. LED indikatory podvozku - jeden v kazdom
ochrannom plate.

2
farby
Stav S1 | LED indikatory gimbalu LED indikator podvozku
Zapnutie/vypnutie

Tyrkysové blikanie proti smeru hodinovych

Zapnutie robota S1 Tyrkysovy svit

ruciciek
Vypnutie robota S1 Zhasnutie zvolenej farby Zhasnutie zvolenej farby
Parovanie

Robot S1 zapnuty, nesparovany

Pulzujuca biela farba

Pulzujuca biela farba

Prebieha pérovanie

Tyrkysové blikanie

Tyrkysové blikanie

Robot S1 zapnuty, sparovany

Svit zvolenej farby

Svit zvolenej farby

Aktualizacie firmwaru

Prebiehajice aktualizacie

Ciasto¢ny biely svit signalizujuci priebeh

aktualizacie

Biely svit

NeUspednd aktualizacia

Cerveny svit

Cerveny svit

Uspe$n4 aktualizacia

Tyrkysovy svit

Tyrkysovy svit

Rezim Solo

Vstup do rezimu Solo

Blikanie zvolenej farby proti smeru hodinovych

ruci¢iek a potom svit predvolenej farby

Svit zvolenej farby

Spustenie rezimu Follow

Blikanie zvolenej farby proti smeru hodinovych

ruciciek

Svit zvolenej farby

Rezim Battle

Vstup do rezimu Battle

Blikanie zvolenej farby proti smeru hodinovych

ruci¢iek a potom svit timovej farby

Svit zvolenej farby

Detekovany zasah Cervené bliknutie Cervené bliknutie
Néhodné blikanie zvolenej farby a nasledné Néhodné blikanie zvolenej farby a nasledné
Prehra . zhasnutie
zhasnutie
. Néhodné blikanie zvolenej farby a potom Néhodné blikanie zvolenej farby a potom svit
Obnovenie ; ) A
svit zvolenej farby zvolenej farby
Vitazstvo Svit zvolenej farby Svit zvolenej farby

Obnovenie poctu Zivotov

Blikanie zvolenej farby proti smeru hodinovych
ruciciek a potom svit zvolenej farby

Bliknutie zvolenej farby a potom svit zvolenej farby

Vyuzitie ziskaného bonusu

Trojnasobné bliknutie zvolenej farby proti
smeru hodinovych ruciciek

Svit zvolenej farby

Zasiahnutie ziskanym bonusom

Blikanie zvolenej farby az do pominutia tc¢inkov
bonusu

Blikanie zvolenej farby az do pominutia tc¢inkov
bonusu

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

V rezime Battle su volitelné farby nastavené automaticky. Hostujicemu hracovi je vzdy priradena farba fialova.

A « Po zvoleni farby sa zmeni farba LED indikatora podvozku i gimbalu.
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Ovladac (Nie je sucast’'ou balenia)

Uvod

Ovlada¢ RoboMaster ST Gamepad je uréeny na pouzitie s RoboMasterom S1. Po prepojeni s mobilnym
zariadenim mozno robota S1 ovladat kombinovane pomocou ovladaca a aplikacie RoboMaster. K ovladaci
je mozné pripojit mys pre ovladanie robota s vy$sou presnostou.

0

. Tlacidlo 3pecidlnej schopnosti

. Ovladacia packa

. Drziak pre mobilné zariadenia

. Tlacidlo pre schladenie dela

. Tlacidlo strelby

. Hlavny vypinac

. Nabijaci port (micro USB)

. Port pre pripojenie mobilného zariadenia (USB)
9. Port pre pripojenie mysi (USB)

10. Stavovy LED indikétor

11. Stojan ovladaca

12. Tlacidlo pre pouzitie ziskaného bonusu

ONOULT A WN =

é - Ovladac disponuje dvoma USB portmi - Do portu pre mys nie je mozné zapojit mobilné
zariadenia a naopak.

Nabijanie ovladaca
Pred prvym pouzitim ovladaca ho nabite doplna.

110-220V

Nabijanie trva priblizne dve hodiny. USB nabija¢ nie je sucastou balenia.
Aktualizacie firmwaru
Firmware ovlddaca je mozné aktualizovat cez aplikdciu RoboMaster. Ak je dostupna aktualizacia firmwaru,

objavi sa po pripojeni ovladaca hlasenie v aplikacii RoboMaster. Pre aktualizaciu nasledujte pokyny hlasenia.

@ Pre stiahnutie aktualizacie je nevyhnutné pripojenie k internetu.
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Popis stavovych LED indikatorov ovladaca

Stavovy LED indikator Stav
Pomalé zelené blikanie Ovladac sa nabija
Rychle ¢ervené blikanie Ovlddac je vybity

Cerveny svit

Uroven nabitia je 1-29%

Zlty svit Uroven nabitia je 30-69%
Zeleny svit Uroven nabitia je 70-100%
Modry svit Prebieha inicializacia ovladaca

Technické udaje

Model GDOMA

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

USB Port 500mA/5V

Rozsah prevadzkovych teplot -10az45°C

Rozsah teplot pre nabijanie 0az45°C

Doba nabijania Cca 2 hodiny

* Prevadzkova doba bola zmerana pri pouziti so zariadenim Android. Cas nabijania bola zmerana pri pouziti
10 W USB nabijaca pri teplote 25° C. Prevadzkova doba aj doba nabijania boli zmerané v laboratérnych
podmienkach, sluzia teda iba ako referencia.

Obsluha RoboMastera S1

Pred spustenim

Pred spustenim robota S1 vykonajte nasledovné:

1. Uistite sa, Ze je riadiaca jednotka pohybu dostatocne upevnend k podvozku, Ze su kéble riadiacej jednotky
spravne zapojené a ze su skrutky zadného ochranného platu dostato¢ne utiahnuté.

. Uistite sa, Ze riadiaca jednotka, delo, kamera a reproduktor su spravne zapojené.

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

. Uistite sa, ze je akumuldtor dostato¢ne nabity a spravne nainstalovany v robote.

. Pre optimalny prenos signédlu Wi-Fi sa uistite, Ze antény riadiacej jednotky zvieraju s riadiacou jednotkou 90°
uhol.

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

ubhwnN

Ovladanie robota S1 pomocou mobilného zariadenia

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

Vyber okolitého prostredia
Robota prevadzkujte na rovnych povrchoch ako st podlahy alebo koberce. Pri prevédzke na nerovnych povrchoch
ako strk alebo piesok moéze dojst k poskodeniu kolies a motorov.

Rezim Solo
Pri vstupe do rezimu Solo sa v aplikacii objavia nasledujuce rozhrania
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. Tlacidlo spat: Kliknite pre navrat na domovsku stranku.
. Tlacidlo volby hernych rezimov: Kliknite pre vstup do rezimov Target Practice alebo Target Race.
. Tlacidlo stavu parovania: Kliknite pre zobrazenie postupu pre sparovanie robota s aplikdciou

RoboMaster.

. Tlacidlo nastavenia: Kliknite pre vstup do nastavenia.

. Oblast pre ovladanie gimbal: Postivanim prstom v tejto oblasti ovladate gimbalu.

. Mieridla: Sluzia pre zameranie ciela.

. Tlacidlo strelby: Kliknite na vystrelenie gelovej gulicky alebo pre vyslanie infraterveného Ziarenia.
. Tlacidlo zoom: Kliknite pre Stvornasobné priblizenie.

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

Nasledujuce situacie maju vplyv na fungovanie rezimu Follow:

a. Sledovand osoba je ¢iasto¢ne alebo Uplne zakryta prekazkou.

b. Sledovana osoba vykona nahlu zmenu pohybu.

c. Svetelné podmienky prostredia sa ndhle zmenia z tmavych na svetlé a naopak.
d. Sledované osoba farebne splyva s okolitym prostredim.

10. Tlacidlo Specidlne schopnosti: Kliknite pre spustenie naprogramovanej Specialnej schopnosti.

11. Tlacidlo stimenia: Kliknite pre stimenie zvukov mobilnej aplikécie.

12. Tlacidlo spuste: Kliknite pre fotografovanie.

13. Tlacidlo nahravania: Kliknite pre spustenie nahravania.

14. Oblast pre ovladanie podvozku: Postivanim prstom v tejto oblasti ovladate podvozok.

15. Tlacidlo strelby: Kliknite na vystrelenie gélovej gulocky alebo pre vyslanie infracerveného Ziarenia.
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Obsluha robota S1
Zivy nahlad sltzi na ovladanie podvozku, gimbalu a dela robota S1.

Ovladanie podvozku

Postivanim prsta v oblasti pre ovladanie podvozku mozno ovladat pohyb podvozku dopredu, dozadu a do stran.

Pri pohybe podvozku mozno stlacit tlacidlo strelby na vystrelenie gelovych guli¢iek ¢i vyslanie infracerveného
Ziarenia.

Dopredu

Ovladanie gimbalu

Posuvanim prsta v oblasti pre ovlddanie gimbalu mozno ovlddat pohyb gimbalu v osiach klopenia a otacania.

Pri pohybe gimbalu mozno stlacit tlacidlo strelby na vystrelenie gelovych guli¢iek ¢i vyslanie infracerveného
Ziarenia.

Dolava

>

Doprava

é - Pri strelbe gelovych guliciek nemierte delom na osoby a zvieratd. Pri vysielani infracerveného
Ziarenia nemierte 1G¢ do svojich o¢i ani do oci ostatnych osob.
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Herné rezimy

Rezim Solo

Uvod
V rezime Solo mozno spustit rezim Follow a herné rezimy Target Practice a Target Race - tieto rezimy je mozné
spustit cez uzivatelské rozhranie v rezime Solo.

Target Practice

V rezime Target Practice musite zasiahnut oznacené Vision Marker terce skor, nez vyprsi ¢as. Vysledné skore
mozno porovnavat s ostatnymi uzivatelmi v tabulke. Pred spustenim je nutné rozmiestnit Vision Marker terce
podla pokynov v aplikacii.

1. Rozmiestnite terce. Pre viac informécii vid kapitola Platforma RoboMaster Lab.

Target Practice

2. Kliknite na tlacidlo pre spustenie rezimu Target Practice

3 Li
Target Practice -

Hit the designated vision markers before
the The player with the
highest score wins

Infrared Beam

& - Kliknite na @ v pravom hornom rohu pre zobrazenie pravidiel hry.
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3. Spustite rezim Target Practice

Target Race

V rezime Target Race je ciefom prejst vytycenu drahu a zasiahnut vsetky Vision Marker terce v ¢o najkratsom
Case. Pred spustenim je nutné rozmiestnit Vision Marker terce podla pokynov v aplikdcii. Rezim Target Race je
mozné spustit v Manudlnom a Automatickom méde. V manudlnom maode je pohyb podvozku riadeny uzivatelom.
V automatickom méde mozno vyuzit funkcie pre rozpoznavanie tras.

1. Rozmiestnite terce.

Target Race

A - Kliknite na @ v pravom hornom rohu pre zobrazenie pravidiel hry.
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3. Spustite rezim Target Race

00:1256 isoe [}

CHECKPOINTS

Rezim Battle

Uvod
V rezime Battle su dostupné rézne herné rezimy ako Zavod alebo Vsetci proti vietkym. Pre viac informdcii
ako rezim Battle spustit vid sekcia Parovanie.

Zavod
Pre rezim Zavod pripravia uzivatelia drahu rozmiestnenim Vision Marker tercov. Hra¢, ktory vsetky terce
zasiahne ako prvy, vyhrdva hru. Pre vitazstvo je nevyhnutné terée zasiahnut v spravnom poradi.

Laps

CheckpdRts 5 2

Speed

1. Kliknite pre zobrazenie pravidiel hry. Rozmiestnite terce, ktoré sluzia ako kontrolné body, podla pokynov v
pravidlach.

2. Nastavenie poctu kol, poctu kontrolnych bodov a rychlosti.

. Kliknite pre zobrazenie popisu ziskatelnych bonusov. Medzi ziskatelné bonusy patria Dizziness (Zavrat), Electro-
magnetic Interference (Elmag. rusenie), Extreme Speed (Extrémna rychlost) a Invincibility (Nesmrtelnost).

. Kliknite pre spustenie hry.

. Kliknite pre zobrazenie zivého nahladu.

. Uzivatelia v hernej lobby.

. Hostitel' hernej lobby.

w

NOoO n b~
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ﬁ « V3etci hraci musia vstupit do rovnakej lobby pripojenim na rovnaky router.
« Pre zaistenie férovej hry spolu mézu hrat iba hraci s rovnakou verziou RoboMaster firmware.

Vsetci proti vSetkym

V tomto rezime po sebe hraci mozu strielat gelovymi gulickami alebo infracervenymi lG¢mi. Pokial je robot S1
zasiahnuty, déjde k odpoctu Zivotov na obrazovke jeho pilota. Ak klesne pocet Zivotov robota na nulu, je porazeny.
Hrac¢i mézu svojho robota ozZivit naskenovanim Vision Marker terca .... Hraci ziskavaju body za kazdy zasah a za
kazdé vyradenie. Hra¢ s najvacsim poctom bodov na konci hry je vitazom.

Free-For-All

XXX HOST

Free-For-All

XX

XX
Firing Mode

Time(min)

1. Kliknite pre zobrazenie pravidiel hry. Rozmiestnite terce, ktoré sluzia ako kontrolné body, podla pokynov
v pravidlach.
2. Nastavenie rezimu strelby, ¢asu hry, poctu Zivotov a rychlosti.

3. Kliknite pre zobrazenie popisu ziskatelhych bonusov. Medzi ziskatelné bonusy patria Dizziness (Zévrat), Electro-
magnetic Interference (EImag. Rusenie), Extreme Speed (Extrémna rychlost) a Invincibility (Nesmrtelnost).

4. Kliknite pre spustenie hry.

5. Kliknite pre zobrazenie Zivého néhladu.

6. Uzivatelia v hernej lobby.

7. Hostitel hernej lobby.

ﬁ - V3etci hraci musia vstupit do rovnakej lobby pripojenim na rovnaky router.
« Pre zaistenie férovej hry spolu moézu hrat iba hraci s rovnakou verziou RoboMaster firmware.

Ziskatel'né bonusy

V rezime Battle mozno naskenovat Vision Marker ter¢ B pre ziskanie nahodného bonusu. Medzi ziskatelné
bonusy patria:

Dizziness: Zamerajte nepriatelského robota a stlacte tlacidlo pre pouzitie ziskaného bonusu. Zasiahnuty robot
sa bude po dobu 1.5 sekundy nekontrolovane otéacat.

Electromagnetic Interference: Stlacte tlacidlo pre pouzitie ziskaného bonusu. Vsetci nepriatelski roboti v
okruhu 3 metrov su zasiahnuti rusenim, ktoré po dobu 2.5 sekind vyrusi prenos obrazu.

Extreme Speed: Stlacenim tlacidla pre pouZzitie ziskaného bonusu sa zvysi rychlost robota po dobu 3 sekdnd.
Invinciblity: Stlacenim tlacidla pre pouzitie ziskaného bonusu sa spusti virtualny stit, vdaka ktorému robot
neméze byt po dobu 3 sekind zasiahnuty.
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Ovladanie robota S1 ovladacom

Uvod

S ovladacom S1 Gamepad mozno robota S1 ovlddat nasledujicimi sposobmi:
1. Pripojenie ovldda¢a k mobilnému zariadeniu.

2. Pripojenie ovladaca a mysi k mobilnému zariadeniu.

3. Pripojenie ovlddaca, mysi a klavesnice k mobilnému zariadeniu.

Pripojenie ovladaca

+ Pripojte mobilné zariadenie k ovladacu zapojenim micro USB kabla (nie je sucastou balenia) do USB konektora
pre mobilné zariadenia v ovladaci.

+ Vlozte mobilné zariadenia do posuvného drziaka tak, aby kdbel smeroval k ovladacej péke ovladaca.

« Stlacenim hlavného vypinaca ovladac zapnete. Stlacenim a podrzanim hlavného vypinaca ovladac vypnete.

Ovladanie S1 Gamepadu

« Ak je k mobilnému zariadeniu pripojeny ovladac, pohyb podvozku je riadeny ovladacou pakou ovladaca. V
tomto pripade nemozno riadit pohyb podvozku na obrazovke mobilného zariadenia.

- Tlac¢idlami na ovladaci je mozné ovladat aj iné funkcie, ktoré su dostupné aj na mobilnom zariadeni.

Pohyb Pohyb
,o y 3 Pohyb robota ; ° y ,
Ovladacie paky Ovladacie paky

. ] 5
®
¥

Pohyb robota

Dopredu

&L 4

Dolava A= Doprava

Dozadu

Ovladacou pakou mozno ovlddat pohyb robota v smeroch dopredu, dozadu a do stran.

Ovladanie S1 Gamepadu s mysou

Po pripojeni ovladaca k mobilnému zariadeniu je mozné k ovladacu pripojit mys. Ovladacou pakou ovladaca
mozno ovladat pohyb podvozku. Mysou je mozné vykonavat nasledujuce cinnosti. Na mobilnom zariadeni
mozno ovladat funkcie dela a pohyb gimbalu, ale hlavnym ovladacom je v tomto pripade mys.

Funkcie mysi Funkcie robota
Lavy klik Strelba
o l Pravy klik Zoom
— Postvanie kolieska Bez funkcie
Pohyb mysi Pohyb gimbalu
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Ovladanie S1 Gamepadu s mysou a s klavesnicou

Pre toto ovlddanie je nutné pouzit bezdrétovu kldvesnicu a mys. Po pripojeni ovladaca k mobilnému zariadeniu
zapojte do ovladaca bezdrotovy konektor mysi a klavesnice. Ovladacou pékou a klavesnicou mozno ovladat
pohyb podvozku. Mysou je mozné vykondavat nasledujice ¢innosti. Na mobilnom zariadeni moézno ovladat
funkcie dela a pohyb gimbalu, ale hlavnym ovladacom je v tomto pripade mys.

Tlacidlami A, W, S a D mozno ovladat pohyb podvozku.

[ S S S
0

]
En| ‘H | II LT IET T

g T =Hs

Tlacidlo klavesnice Funkcie robota Funkcie mysi Funkcie robota
W Dopredu Lavy klik Strelba

A Dolava Pravy klik Zoom

S Dozadu Posuvanie kolieska Bez funkcie

D Doprava Pohyb mysou Pohyb gimbalu
Shift/medzernik Zrychlenie

A + S ovlddacom je kompatibilnd vacsina kldvesnic a mysi od znaciek Logitech a Rapoo. Odporucame
pouzivat nasledujice modely:
Rapoo: 8200P, 9300P, 1800, 8100M
Logitech: M310t, MK850

Ovladanie robota pomocou stoln. pocitaca a Program RoboMaster pre Windows
Nainstalujte program RoboMaster pre Windows pre priame ovladanie robota pomocou klavesnice a mysi.

Instalacia programu RoboMaster

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

2. Spustite instalaciu a postupujte podla pokynov v diald6govom okne instalacie.

3. Spustite program RoboMaster. Verzia programu RoboMaster pre Windows je podobna aplikacii pre
Android alebo iOS.

A « Pre prihlasenie do programu RoboMaster pouzite svoje DJI prihlasovacie udaje.
« Program RoboMaster je kompatibilny s verziou Windows 7 a novsia.
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Ovladanie robota pomocou klavesnice a mysi
Pri pripojeni robota k pocitacu sa jeho pohyb ovldda pomocou kldvesnice a mysi. Ovladanie robota je
popisané v nasledujucich ilustrécii.

Platforma RoboMaster Lab

Platforma RoboMaster S1 Lab ponuka stovky programovacich blokov, pomocou ktorych je mozné ovladat
také funkcie ako je potrebné PID regulacia. Sprievodca programovanim RoboMastera S1 obsahuje navody a
priklady, ktoré uzivatelovi pomozu k osvojeniu roznych programovacich postupov pre ovladanie robota S1.

Road to Mastery: Tato strdnka obsahuje vyucbové projekty v réznych stupnoch obtiaZnosti. Splnenim tychto
projektov sa uzivatelia zoznadmia 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.
Vytvorené programy mozno spustat ako autonémne programy alebo ako $pecidlnu schopnost pri ru¢nom
ovladani robota.

Pre viac informécii vid Sprievodca programovanim RoboMastera S1.

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

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

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

. Nazov programu: zobrazuje nazov programu

. Ked je vytvoreny program nastaveny ako vseobecny program, nie je u neho zobrazeny typ. Typ programu
je zobrazeny len ak je vytvoreny program nastaveny ako autonémny program alebo ako $pecialna schopnost.
Nastavenie programu: kliknite pre nastavenie typu programu - VSeobecna autonémna alebo 3$peciilna
schopnost. Dalej tu mozno program nahrat na cloudové Glozisko, zdielat, premenovat alebo zmazat.

A wN =

o
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@ N

I oOmmonN

Program Name

B General
@ custom Skills

= Autonomous Program

Kliknite na (¥ pre vytvorenie nového programu.

. 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.

. Plocha pre vytvaranie programov: Presunte pozadovany blok z listy programovacich blokov pre vytvorenie

programu.

. Tlacidlo Display: kliknite pre zobrazenie zivého nahladu.

. Tlacidlo Python: kliknite pre zobrazenie prepisu programu do jazyka Python.
. Tlacidlo spustenia: kliknite pre spustenie programu.

. Plocha s FPV udajmi: Zobrazuje informacie ziskané zo zivého nahladu robota.
. Stav robota: kliknite pre zobrazenie informacii o stave robota.

. Tlacidlo FPV: kliknite pre prechod do zivého nahladu robota.

Status

FPV Mode

Variable

Moduly umelej inteligencie
Pri vytvarani programov v jazyku Scratch mozno vyuzit $est modulov umelej inteligencie. Pre viac informdcii
vid' sekcia Smart v Sprievodcovi programovanim RoboMastera S1.

Funkcia modulov umelej inteligencie moze byt ovplyvnend v nasledujucich pripadoch:

» Je ¢iastoc¢ne alebo Uplne narusend priama viditelnost medzi robotom a sledovanym objektom.
+ Okolité prostredie je prili$ tmavé (menej ako 300 luxov) alebo prilis svetlé (viac ako 10 000 lux)
« Nastane nahla zmena okolitého prostredia z tmavého na svetlé a naopak.

« Farba alebo tvar sledovaného objektu splyva s okolitym prostredim.
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Rozpoznavanie os6b
Robot S1 dokaze rozpoznat a nasledovat osoby vybrané v Zivom nahlade robota.

Rozpoznavanie tras

V rezime Target Race mozno robota naprogramovat tak, aby jazdil po vytycenej trase. Robot S1 dokaze
rozpoznat trasy vytvorené z Cervenej, zelenej a modrej lepiacej pasky. Robot S1 nerozpozna trasy vytvorené
pouzitim inych farieb lepiacej pasky.

Rozpoznavanie gest
Robota S1 mozno naprogramovat k roznym tkonom pri rozpoznani nastaveného gesta.

Rozpoznavanie tlesknuti

Robota S1 mozno naprogramovat k roznym ukonom pri rozpoznani zvuku tlesknuti. Zvuky tlesknuti su
rozpoznavané iba v rozsahu dvoch metrov od robota. Robot S1 dokaze rozpoznavat aj sekvencie dvoch a troch
tlesknuti za sebou.

Rozpoznavanie ostatnych robotov
Robota ST mozno naprogramovat k réznym ukonom pri rozpoznani iného robota.

Rozpoznavanie Vision Marker tercov.

Robota S1 mozno naprogramovat k roznym tkonom pri rozpoznani Vision Marker tercov. Ter¢e mézu obsahovat
Cisla, pismena a Specialne znaky. Rozpoznavany ter¢ musi byt vo vzdialenosti do troch metrov od robota. Iba
originalne Vision Marker ter¢e mézu byt rozpoznané. Pre viac informacii vid navod na obsluhu na krabicke s

terémi.
® ®@ ® ®@

ﬁ « Zakrytim Cervenej Casti tercov moéze byt funkcia rozpoznavania obmedzena.

Ak potrebujete viac ter¢ov, kliknite na [Mllj v aplikacii RoboMaster pre zobrazenie stranky Sprievodcu, kde
mozete pozadované terce stiahnut a vytlacit.

ﬁ + Robot dokaze rozpozndvat iba terce cervenej farby. Nedokaze rozpoznat terce inych farieb.
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Autonémny program

Program mozno nastavit ako autonémny, a mozno ho nezavisle spustat.

Ak nie je robot pripojeny k aplikacii, mozno program spustit stlacenim tlacidla pre autonémny program na
chytrom ovladaci. Opakovanym stla¢anim dojde k prerudeniu programu.

Pokial je robot S1 spojeny s mobilnou aplikdciou, mozno autondmne programy spustat nasledujicimi spédsobmi:
(1) Na uvodnej stranke aplikacie

(2) V zivom nahlade v rezime Solo

(3) Na platforme Lab

Specialne schopnosti
Vytvoreny program mozno nastavit ako $pecialnu schopnost robota, ktord mozno pouzit v zivom nahlade v
rezimoch Solo a Battle. Na pouzitie Specidlnej schopnosti kliknite na v Zivom nahlade.

Programovanie v jazyku Python

V platforme Lab zvolte jazyk Python a vstupte na stranku DIY Programming pre vytvéaranie novych programov.
Vytvorené programy mozno spustat ako autonémne programy alebo ako $pecidlnu schopnost pri ru¢nom
ovladani robota.

Programy vytvorené v jazyku Scratch mozno prepisat do zdrojového kédu jazyka Python. Tymto si mozno
[ahsie osvojit programovania v jazyku Python.

Pre viac informacii vid' Sprievodca programovanim RoboMastera S1.

Kalibracia robota S1
V nizsie popisanych situaciach je nutné vykonat kalibraciu robota pomocou aplikacie RoboMaster:
. Po spusteni robota nie je uhol klopenia horizontalny.
Naklon gimbal nemozno ovladat s presnostou.
. Motor klopenia sa pri pohybe motora otdc¢ania nemoéze pohybovat horizontélne.
. Dochadza k samovolnému pohybu gimbalu.
Podvozok sa hybe pri otacani.
Pohyb podvozku je neovlddatelny a dochddza k preruseniu stabilizacie gimbalu.
. Riadiaca jednotka pohybu bola odpojena a znovu zapojena.

amMmoN®>

Kalibracia sa vykonava nasledujucim sp6sobom:
1. Kliknite na Settings, System a poloZku Calibration.
2. Riadte sa pokynmi sprievodcu kalibraciou.
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Priloha

Technické udaje

RoboMaster S1
Rozmery (DxS5xV) 320%240%270 mm
Hmotnost Cca3,3kg

Rozsah rychlosti podvozku

0-3,5m/s (pohyb vpred)
0-2,5 m/s (pohyb vzad)
0-2,8 m/s (pohyb do stran)

BLDC motor M3508I

Maximalne otacky 1000 ot./min
Maximalny toc¢ivy moment 0,25 Nm
Maximalny vykon 19W
Prevadzkova teplota -10az40°C

Riadenie Vektorové (FOC - Field-Oriented Control)
Reguldcia Ovladanie rychlosti v uzavretej slucke
Prepatova ochrana
Ochrana proti prehriatiu
Ochranné prvky Softstartér
Ochrana proti skratu
Detekcia nezrovnalosti ¢ipu a senzorov
Gimbal

Rozsah ovlddania

-20° az +35° (klopenie); +250° (otacanie)

Mechanicky rozsah

-24° a7 +41° (klopenie); £270° (otacanie)

Maximdlna rychlost otacania

540 °/s

Presnost vyrovnania vibrécii (Na rovnom povrchu,

delo v ne¢innosti) +0,02°
Delo

Nastavitelnd frekvencia strelby 1-8/s
Maximalna frekvencia strelby 10/s
Ustové rychlost Cca26m/s

Velkost zéasobnika

Cca 430 gelovych guliciek

Riadiaca jednotka

Latence!

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

Kvalita zivého prenosu

720p/30fps

Maximalne bitrate Zivého prenosu

6 Mbps

Prevadzkové frekvencie?

2,4 GHz; 5,1 GHz; 5,8 GHz

Vyziareny vykon (EIRP)

2,400-2,4835 GHz; <19dBm
5,150-5,250 GHz; <20 dBm
5.725-5.850 GHz; < 14 dBm

Spo6sob pripojenia Wi-Fi alebo Router
Cez Wi-Fi:
. . . . 2,4 GHz 130 m; 5,8 GHz 70 m
Maximalna prenosova vzdialenost®
Cez router:
2,4 GHz 180 m; 5,1 GHz 70 m
Prenosovy standard IEEE802.11a/b/g/n
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Kamera

Cip

CMOS 1/4"; 5MP

Uhol zorného pola

120°

Maximalne rozlisenie fotografie

25601440 pixelov

Maximalne rozlisenie videa

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

Format fotografii

JPEG

Format videa

MP4

Podporované SD karty

Su podporované microSD karty s kapacitou do 64GB

Prevadzkova teplota

-10 a2 40 °C

Jednotka uzkopasmového infracerveného ziarenia

Dosah®

6 m (Za pokojovych svetelnych podmienok)

Rozsah

0d 40° do 10° (Rozsah sa znizuje s rastiicou vzdialenostou)

Jednotka Sirokopasmového infracerveného ziaren

Dosah

3 m (Za pokojovych svetelnych podmienok)

Rozsah

360° (Za pokojovych svetelnych podmienok)

Detektory zasahu

Podmienky detekcie

Priemer gelovej gulicky je vacsi ako 6mm, Ustova
rychlost je vyssia ako 20m/s, uhol dopadu je aspon 45°

Maximalna frekvencia detekcie

15 Hz

Pohonny akumulator

Kapacita 2400 mAh
Maximélne nabijacie napatie 12,6V
Nomindlne nabijacie napatie 10,8V
Typ akumulatora Li-Po 3S
Energia 25,92 Wh

Doba vybitia (pri prevadzke)

35 minat (merané na rovhom povrchu pri stélej
rychlosti 2,0 m/s)

Doba vybitia (v pohotovostnom rezime)

Cca 100 minut

Hmotnost 169 g

Prevadzkova teplota -10az40°C

Nabijacia teplota 5az40 °C

Maximalny nabijaci vykon 29W

Nabijac

Vstup 100-240V, 50-60 Hz, 1 A
Vystup Port: 12,6 V=0,8 A alebo 12,6V=2,2 A
Napatie 12,6V

Menovity vykon 28 W

Gelové gulicky

Priemer™ 5,9-6,8 mm

Hmotnost™ 0,12-0,17 g

Aplikacia RoboMaster

iOS iOS 10.0.2 alebo novsi
Android Android 5.0 alebo novsi
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Ostatné

Odporucané routery TP-Link Archer C7; NETGEAR X6S)

Prenosny nabijac pre laptop (s rovnakym vstupnym

vykonom ako router)

1. Namerané v prostredi bez rusenia pri vzdialenosti cca. jedného metra medzi mobilnym zariadenim,
routrom a robotom S1. Pouzité mobilné zariadenia - iPhone X. Vysledky merania 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 zakazené.
Pred pouZzitim sa vzdy obozndmte so zékonmi a nariadeniami danej oblasti.

3. Merané v prostredi bez rusenia.

Pre pripojenie pomocou Wi-Fi bola skuska vykonana na zariadeni iPad (Siesta generdcia, vydané v roku
2018). Pre pripojenie pomocou routera bola skiska vykonana so zariadenim TP-Link Archer C7.

4. Funkcia jednotiek infracerveného Ziarenia moze byt obmedzena pri prevadzke vo vonkajsich priestoroch a
v priestoroch s vysokym infracervenym rusenim.

5. Gelové gulicky do pozadovaného rozmeru napucia po ponoreni do vody po dobu $tyroch hodin.

Doporuceny spdsob napajania routeru

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

1. Uistite sa, Zze su vsetky komponenty pripojené, zapnite robota S1 a skontrolujte, Ze je Uroven nabitia
akumulatora aspon 50%.

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

3. Priebeh aktualizacie je ohlaseny r6znymi zvukmi. Pockajte na dokoncenie instalacie.

Firmware Update

Fiemware update in pr

A - Firmware akumulatora je sucastou firmwaru robota. Ak mate viac akumulatorov, uistite sa, ze je
vo vsetkych nainstalovana najnovsia verzia firmwaru.

- Aktualizaciu spustajte len ak je Uroven nabitia akumulatora vyssia ako 50%.

- Pocas aktualizacie méze dojst k preruseniu stabilizacie gimbalu, blikanie stavovych LED indikatorov
a na restartovanie robota.

- Po aktualizécii méze dojst k odpojeniu robota od aplikacie. V tomto pripade vykonajte opatovné
parovanie.

- Ak sa zobrazi oznamenie, ze je dostupna nova verzia firmwaru, vykonajte vyzadovanu aktualizaciu.

-V rezime Battle je nevyhnutné, aby vsetci hraci mali rovnaké verzie firmwaru robota.

Nastavenie PWM portov

PWM (Pulzne 3irkovd moduldcia) véeobecne sluzi na ovladanie LED svetiel, naviga¢nych zariadeni a inych
zariadeni. Predvolenym nastavenim PWM portu je pracovny cyklus 7,5% a zékladnej frekvencie 50 Hz.

Pre LED svetla sa vystup PWM portu pohybuje od 0% do 100%, kde 0% zodpovedd najnizsSiemu jasu a 100%
jasu najvyssiemu. Pre naviga¢né zariadenie sa vystup pohybuje od 2,5 % do 12,5 %
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Pre navigacné zariadenie mozete nastavit vystup PWM podla velkosti uhla, ktorym chcete zariadenie ovladat.

Sirka pulzu Uhol serva

0,5ms @ 90°
1ms @ -45°
1,5ms @ -0°
2ms @ 45°
2,5ms @ 90°

ﬁ « Po ukonceni spusteného programu su hodnoty PWM portov nastavené na predvolené
hodnoty pracovny cyklus 7,5% a frekvencie 50 Hz.

Recyklacia (Eur6pska unia)

Elektrické zariadenia opatrené symbolom preskrtnutého kosa nesmu byt vyhadzované do bezného domaceho
odpadu, namiesto toho je nutné ich odovzdat v Specializovanom zariadeni pre zber a recyklaciu.
V krajinach EU (Eurépskej Unie) nesmu byt elektrické zariadenia vyhadzované do bezného doméceho ';'
odpadu (WEEE - Waste of Electrical and Electronic Equipment - Likvidécia elektrickych a elektronickych < °
zariadeni, smernica 2012/19/EU). Neziaduce zariadenia mozete dopravit do najblizdieho zariadenia na
zber alebo recykla¢ného strediska. Zariadenia potom budu likvidované alebo recyklované bezpecnym spdsobom
zadarmo. Odovzdanim neziaduceho zariadenia moézete urobit dolezity prispevok k ochrane zZivotného prostredia.

EU vyhlasenie o silade

Tymto SZ DJI TECHNOLOGY Co. Ltd. prehlasuje, ze typ radiového zariadenia: RoboMaster S1 a dalsie
zariadenia s nim dodavané su v sulade so smernicou 2014/53/EU. Uplné znenie vyhlasenia o sulade EU j
k dispozicii na tejto internetovej adrese: www.dji.com/euro-compliance

Toto radiové zariadenie 2.4GHz je mozné pouzivat bez predchadzajicej registracie alebo individualneho
schvalovania vo vietkych krajindch Eurdpskej unie.

Zaruka

Dovozca zarucuje, Ze toto zariadenie je v okamihu predaja bez vad jak v materidli, tak aj v prevedeni. Tato zaruka
nekryje Ziadne casti poskodené pouzivanim alebo v dosledku ich Upravy; v Ziadnom pripade neméze
zodpovednost vyrobcu a dovozcu presiahnut pévodnu obstaravaciu cenu zariadenia. Dovozca si tiez
vyhradzuje pravo zmenit alebo upravit tuto zaruku bez predchddzajuceho upozornenia. Zariadenie je
predmetom priebezného vylepsovania a zdokonalovania - vyrobca si vyhradzuje prdvo zmeny konstrukéného
prevedenia bez predchadzajuceho upozornenia. Pretoze dovozca nemd Ziadnu kontrolu nad moznym
poskodenim pri preprave, skladovani a nad spdsobom pouzivania, nemoéze byt predpokladana ani prijata
Ziadna zodpovednost za skody spojené s pouzivanim zariadeni.
Tento zarucny list opraviuje na vykonanie bezplatnej zaru¢nej opravy vyrobku doddvaného dovozcom

v lehote 24 mesiacov. Zéruka sa nevztahuje na prirodzené opotrebovanie v dosledku beznej prevadzky, pretoze
ide o vyrobok pre Sportovo-modelarske pouzitie, kedy jednotlivé diely pracuju pod ovela vyssim zatazenim, nez
akému su vystavené bezné hracky. Pohyblivé diely zariadeni (motory atd.) podliehaju prirodzenému
opotrebovaniu a po ¢ase moze byt potrebna ich vymena.

Zéruka sa nevztahuje tiez na akukolvek cast zariadenia, ktord bola nespravne instalovang, bolo s fnou hrubo
alebo nespravne zaobchadzané, alebo bola poskodena pri havarii, alebo na akukolvek cast zariadenia, ktora
bola opravovand alebo menend neautorizovanou osobou (to sa tyka aj aplikacie akychkolvek impregna¢nych
naterov/nastrekov). Rovnako ako iné vyrobky jemnej elektroniky nevystavujte toto zariadenie pésobeniu
vysokych teplét, nizkych teplét vihkosti alebo prasnému prostrediu. Nenechévajte ho po dlh3iu dobu na priamom
slnecnom svetle.

Poziadavku na zaru¢nu opravu uplatiujte, prosim, v predajni, kde ste zariadenie zakupili.
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Vyrobené v Cine

Dovozca:
Beryko s.r.o.
Na Roudné 1162/76, 301 00 Plzen
www.beryko.cz






