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Motorovy modul
x2 x1

Infracerveny modul Triotvorova
x1 pokladnicka
x1

L tvar - 3 otvory L tvar — 6 otvor(i
x4 x4

Hlavni fidici modul  Modul stolni lampy Modul zvukového = Modul barevného

SEZNAM KOMPONENTU

A
A0

Modul bublinového
x1 klaksonu svétla stroje
x1 x1 x1 I

--j:'.@’;—/IIIJ

R J

1

Dvouotvorova Vrtule Drat x1 Nabijeci kabel x1
pokladnicka x1

x1

Tvar se tremi
fadami otvoru
x4

L tvar — 8 otvoru Utvar - 7 otvorg U tvar-11 otvoru
x4 x4 x4
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SEZNAM KOMPONENTU

e @

15 1x8 1x9 1x10 L tvar ] 1x10 ] Ktuhoyy’
Spojovaci ty¢ Spojovacityé Spojovacityé  Spojovaci tyé =10 °Z"°r“ quuvrst’\;av 6d|r0\11y dil
x8 x6 X6 X6 X spojovaci tyc _ X

~ &~ &~ S~

Kfizova osa Krizovaosa  KFizova osa KFizova osa KFizova osa KFizova osa Optical fiber rod x1
X2 x2 X2 x2 x2 x3

- V & ®

Pevny krizovy kolik Dlouhy Krizovy Polovicni Ozubené Kruhové Ozubené kolo  Korunové
x2 pevny kolik posuvny kolik hridelové kolo s 16 zuby ozubené kolo s 24 zuby  ozubené kolo
x12 x2 pouzdro x2 x3 x2 x2
X2
Spojovaci hridelky  Ozubené kolo Kladka  PIné hridelové Posuvny kolik  Dlouhy Oc¢ni doplnky  Pneumatika
(Cepy) s 12 zuby x4 pouzdro x6 posuvny kolik x2 x4

x50 x2 x14 x2
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ODSTRANENI BEZNYCH ZAVAD

BEZPECNOSTNI POKYNY

PRO POUZIVANI BATERIE

Pokud hlavni napajeci jednotka prestane reagovat, postupujte nasledovné:
1. Odpojte vodice hlavni napajeci jednotky.

Bezpecnost pfi pouzivani baterie 2. Nechte jednotku nékolik minut odpojenou a poté ji znovu zapnéte.
Vyrobek pouziva nevyjimatelnou 3,7V lithium-iontovou baterii.
Nabijeci baterie musi byt nabijeny pod dohledem dospélé osoby.
Pfi nabijeni baterie musi byt vypnuty hlavni vypinac vyrobku.

Napajeci svorky nesmi byt zkratovany. ljDRiBA A PE’éE
Nepfipojujte vice zdrojl napdjeni, nez je doporuceno.

Pfi nabijeni pouzivejte USB kabel a adaptér odpovidajici narodnim
normam.

Pravidelné kontrolujte USB kabel a napajeci zdroj.

Pokud zjistite poSkozeni kabelu nebo jinych ¢asti, okamzité prestarnite
vyrobek pouzivat, dokud nebude plné opraven.

1. Vnéjsi ¢ast jednotky jemné otiete mekkym suchym hadrikem,
abyste ji udrzeli v Cistoteé.

. Vyhnéte se pfimému slunec¢nimu zareni a umistéte mimo dosah
zdrojl tepla.

. Pokud pfistroj nepouzivate delsi dobu, vypnéte hlavni vypinac.

. Odpojte vSechny vodice pripojené k hlavni jednotce.

. Nevystavujte jednotku ndraziim ani se ji nepokousejte rozebirat.

. Neponofujte hlavni jednotku do vody a chrarite ji pred vihkosti.

N

3
4
5
6

Veskeré obalové materidly (napf. pasky, plastové
félie, sacky apod.) nejsou soucasti vyrobku a
nejsou vhodné ke hre déti.

Z bezpecnostnich divodi je nutné tyto obaly

VAROVANI odstranit a zlikvidovat mimo dosah déti.

y ”

DEMONTAZ A SESTAVENI

Naradi pro demontaz a montaz

Predni |
i =E o
<4—

l Zadni
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POPIS ELEKTRONICKYCH MODULU

Infracerveny modul

Infracerveny modul se pfipojuje
k portiim Infrared 1/2 hlavniho

fidictho modulu.

Motor Module

Motorovy modul se pfipojuje k
hlavnimu Fidicimu modulu.
Porty A/B Ize ovladat prostred-
nictvim aplikace hlavniho
ovladéni (Main Control APP).
V aplikaci Ize naprogramovat
otaceni motoru vpred i vzad.

Modul motoru

<» <»

@ Pripojte odpovidajici
vodice portu

Nabijeci zasuvka

Tlacitko zapnuti/vypnuti

Zasuvka motoru A Zasuvka motoru B

Zasuvka infracerveného senzoru 1

L

Zasuvka reproduktoru

Vd
A

Modul

Modul

7barevného svetla

Tento modul se pfipojuje k
hlavnimu Fidicimu modulu pres
port M+. Prostfednictvim
aplikace Main Control APP lze
programovat rizné barevné
efekty svétla.

reproduktoru

Modul reproduktoru se pfipojuje
k hlavnimu fidicimu modulu. )
Pomoci aplikace Main Control
APP Ize naprogramovat riizné
zvukové efekty reproduktoru.
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stolni lampy

Tento modul se pfipojuje k
portu M+ hlavniho fidiciho
modulu.

Jas stolni lampy Ize program-
ové ovladat prostrednictvim
aplikace Main Control APP.

bublinového stroje

Modul bublinového stroje se
pfipojuje k hlavnimu fidicimu
modulu pres port M+,

Pomoci aplikace Main Control APP
Ize naprogramovat spousténi a
zastaveni tvorby bublin.




UVOD DO POUZIVANI APLIKACE

Q 2

Stahnéte si a nainstalujte si aplikaci Zapnuti

do svého mobilniho telefonu nebo iPadu Bluetooth zarizeni cser | BLOETOOT
Stahnéte a nainstalujte aplikaci do svého - Ujistéte se, Zze mate zapnuté Bluetooth

mobilniho telefonu nebo tabletu (iPad). E na svém mobilnim zafizeni. BLUETOOT& P ©
Naskenujte QR kéd uvedeny v navodu a U systémil Android je zarovef nutné adeden b s S
stahnéte aplikaci. mit zapnutou i funkci GPS (uréeni oty

To pair the AppleWalch with the iPhan, ploase go to tha AppleWalch App.

Nebo ji vyhledejte v Apple App Store Ci
Google Play (Android App Store) pod
nazvem Programming Block Master.

polohy) pro Uspésné pfipojeni.

Po pripojeni se aplikace automaticky
synchronizuje s hlavnhim modulem a
zobrazi dostupné funkce a programo-
vaci moznosti.

vod do rozhrani aplikace

Po spusténi aplikace se zobrazi hlavni

e rozhrani, ve kterém miizete volit riizné
rezimy ovladani a programovani.

Pripojeni k hlavhimu
fidicimu modulu

Po instalaci otevrete aplikaci a
pfipojte ji k hlavnimu Fidicimu
modulu robota.

Blikajici modré svétlo na modulu
znamena, Ze zarizeni ¢ekd na
pfipojeni.

Pokud modré svétlo sviti trvale,
pfipojeni bylo Uspésné navazano.

05




@ Uvod do rozhrani aplikace

1.Klepnutim vstoupite do rozhrani a vyberete poZzadovanou funkci. 2.Kliknéte na Rezim ovladani/Rezim programovani

Control Program

3.Nastaveni pro ovladani 4 Kliknéte "Add Programming"

@®

Add program

X2251

Music

A motor One click Restore B motor

Rezim dalkového ovladani

X2251

)y G

0 tfmin 0 t/min

< Prompt

Button
@ Event ‘

Motion

Reset Key

Control Shrink The
Interface

@ Fower Output (Drag the programming module

Power Output
to the center of the screen)

MotorB switching
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Save
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Infrared Zoom In On
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POKYNY K POUZITiIi STAVEBNIHO MODULU

1. Spoustéci modul

Tento modul oznacuje zac¢atek kazdého programu.

Jeho pfidanim se inicializuje celad sekvence prikaz{,

které budou nasledovat.

2. Cekaci modul

Po vlozeni tohoto modulu bude program cekat
nastaveny Cas (napf. 1 sekundu) po stisknuti
tlaCitka Start a teprve poté pokraCovat v dalSich
instrukcich.

6. Podminény modul

Tento modul predstavuje rozhodovaci vétev
(if / else / then). Po pridani infracerveného
senzoru program reaguje na zjisténé
podnéty: Pokud senzor zaznamena
prekazku, provede urcitou sekvenci (napf.
motor A se otaci ve sméru hodinovych
rucicek po dobu 5 s, poté zpozdéni a zména
sméru). Pokud prekazku nezaznamen3,
provede jinou sekvenci. Tento modul tedy
umoznuje rozhodovani na zakladé senzord.

, 7. Infracerveny modul
3. Opakovany modul sentor detected Ocesd= eny )
Slouzi jako spoustéci podminka — napriklad:

Repeat execution

Tento modul umozZnuje opakované provedeni vice
instrukci v rdmci programového ramce.

Program tak m(ze opakovat blok krok(i zadany
uzivatelem.

4. Modul pro opakovani
(pocet opakovani)

Podobné jako predchozi, ale zde Ize urcit
konkrétni pocet opakovani (napf. 1%, 5x atd.).
Program vykona zadané instrukce tolikrat,
kolikrat urcite.

5. Vykonny modul

Po pfidani tohoto modulu Ize vlozit napriklad
infracerveny senzor (Infrared module).
Program se pak bude Fidit senzorickymi
podminkami — napf. pfi detekci prekazky
vykona urcitou akci.
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Ty

»Pokud je detekovan objekt, udélej A; pokud
neni detekovan, udélej B."

Pomoci tohoto modulu Ize robotovi pridat
reakce na okolni prostredi.

Konektor A motoru vykonava prikazy podle
nastavenych parametr{ programu.

Lze volit: smér otaceni (vpred / vzad),
zpozdéni, délku béhu (v sekundach).
Vsechny tyto hodnoty Ize libovolné upravit
podle potreby.

Konektor B motoru pracuje stejné jako
konektor A -

provadi instrukce podle programu a umoznu-
je nastavit smér otaceni, zpozdéni i dobu
béhu dle vlastniho nastaveni.




POKYNY K POUZITiIi STAVEBNIHO MODULU

Play music song music®

Konektory A a B mohou byt synchronizovany tak, aby
motorové jednotky pracovaly soucasné.

Kazdy motor Ize nastavit pro:

- otaceni vpred (Clockwise),

- otaceni vzad (Anti-clockwise),

- zpozdéni (Delay),

- délku béhu (Run time, v sekundach).

Tyto hodnoty Ize libovolné ménit podle potfeby projektu.

11. Zvukovy modul

Po pfidani tohoto modulu Ize prehravat zvuky.
K dispozici je 5 typl zvukd, které si mlzete zvolit dle
potreby v aplikaci.

12. Modul M+

(stolni lampa / barevné svétlo / bublinovy stroj)

Tento modul slouZi k ovladani pfipojenych doplnk( —
napf. lampy, svétla nebo bublinového stroje.

Po pfidani prislusného modulu Ize pomoci aplikace fidit
jeho aktivaci i vypnuti.

Poznamka: Uvedena nastaveni jsou pouze orientacni.

Upravujte parametry podle skute¢né irovné nabiti baterie a potreb vaseho projektu.

Doporucuje se prizpusobit rychlost motoru tak, aby byla primérena vykonu a stabilnimu chodu zafrizeni.
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Repeat execution

if Infrared sensor detect: Obstacles™

portA Clockwiser  run (T s detay ) .

else

Port A'stop

10

SCHEMA ZAPOJENI

Zkontrolujte, zda jsou vSechny vodice
spravné zasunuty do uréenych portd, aby
nedoslo k nespravné funkci modulu.

FUNKCE:

Kdyz infracerveny senzor detekuje objekt, ktery
prochazi pred paprskem, zavora se zvedne a po
urcité dobé se automaticky spusti dold.



2. INDUKCNI VENTILATOR

@® ®
¢d¢¢/

4x 2% 2x 2x 2% i% % 2%

SCHEMA ZAPOJENI

i pegtaxasuion Pred spusténim zkontrolujte,
ze jsou vSechny vodice
spravné zapojené do
urenych portd.

if Infrared sensor detects Obstaclesw then

Play music song musicw

Stop all sounds

FUNKCE: Pokud infraterveny senzor zaznamena pohyb

1 pred sebou, zapne se hudba a ventilator zaéne foukat.



3.HUDEBNi ROBOT

12

2% Ix 1x




@ Infrared
e Control
@ Acousto-Optic

@ Power Output

FUNKCE: Robot pfehrava hudbu pfi aktivaci senzoru a mize byt dale
programovan pro pohyb nebo svételné efekty v rytmu hudby.

SCHEMA ZAPOJENI

Pred spusténim zkontrolujte,
Ze jsou vSechny vodice
spravné zapojené do
urcenych porta.




3x 1Ix

4 VESMIRNY ROBOT i

. P

1x 2x 1x 1x

8...0K| 4
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Perform
e Event

Repeat execution

if Infrared sensor detects Obstaclesv

e Control else
.

FUNKCE: Po spusténi programu a jeho béhu za&ne robot pfehravat
hudbu a zaroven se roztocli oCi robota a ventilator na jeho hlavé.

PortA Clockwisew PortB Clockwisey

16

then

SCHEMA ZAPOJENI

Pred spusténim zkontrolujte, zda jsou
vSechny kabely zapojeny do
spravnych portd, aby nedoslo k
poruse funkce.
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18

22

Perform

SCHEMA ZAPOJENI
Zkontrolujte, zda jsou vSechny vodice
spravné zasunuty do pfislusnych
portd, aby nedoslo k poruse funkce.

FUNKCE: Po spusténi programu zacne ventilator
rotovat a bublinovy stroj vypousti bubliny.

18



6.RADAROVE VOZIDLO

19



Perform

Repeat execution o time

Port A stop

Ports Clockwiser run@)s deiay @)

FUNKCE: SCHEMA ZAPOJENI

Po spusténi programu se radarové vozidlo pohybuje vpred Zkontrolujte spravné zapojeni vSech

po urcitou dobu, poté se zastavi a zaroven se zacne vodicl do uréenych portd, aby se predes-
otacet radar na jeho horni ¢asti. lo funk&nim chybam.

20



7.INFRACERVENE
VRTACI :
VOZIDLO

1 2o 27
1x 11X 2x
& &

1x 2% 1x

® &

1.0 8@

4x 1% 1x
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Perform
Repeat execution
if Infrared sensor detects Obstacles v then
M ONw
Poit 8 Clockwishe
(o] s B o B
else .
M OFFw

PartA Ant S = wisee

FUNKCE: Kdyz infraterveny senzor zaznamena objekt, vozidlo se zastavi a vrtaci
mechanismus se spusti a zaCne rotovat. Po urcité dobé se vrtak zastavi a vozidlo

mize pokracovat v jizdé podle nastaveni programu.

22

SCHEMA ZAPOJENI

Ujistéte se, Ze vSechny kabely
jsou zapojeny do pfislusnych
portd, aby nedoslo k chybé ve
funk&nosti.

Motor vrtaku A



8.VOZIDLO SEKACKY 1 . 2
- o

3x 1x

x
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Perform

@ Acousto-Optic
@ Power Output

FUNKCE: Po spusténi se rozsviti svétla a vozidlo se pohybuje
vpred. Po urcité dobé se vozidlo zastavi a spusti se ventilator.

25

SCHEMA ZAPOJENI

Zkontrolujte, ze jsou v§echny
vodice zasunuty do ur¢enych
portd.




1 2 3
9.VOZIDLO PATHFINDER . | ax
o -

7¢:/®0 9

I X Ix
i3 e o @ ®

4x 1x 1x

12 13 L

4x 2%
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Perform

Repeat execution

M (OFFw

Port AB stop

FUNKCE: Po spusténi se rozsviti svétla, zapne se ventilator a SCHEMA ZAPOJENI

vozidlo se pohne vpfed. Ovéfte spravné zapojeni

kabel(l do urcenych portd.
27



10. POPLASNE VOZIDLO

o @ ® 4% 1x 2x 4% 1x
4x 1x 1x
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2% 2x 1Ix

1%




@ Control
@ Acousto-Optic
@ Power Output

FUNKCE:

Po spusténi se vozidlo rozjede. Jakmile pred sebou zjisti

prekazku, zastavi a spusti alarm.

Perform

Repeat execution

if Infrared sensor detects Obstaclesw

Play music song alertw

30

then

SCHEMA ZAPOJENI

Ovérte spravné zapojeni kabell do
urenych portd.




11. VESELE KOLO

31

16¢0/®

1% Ix 1x




Perform

Repeat execution

Infrared
Stop all sounds
e Control else

M ONw
@ ACOUSto-Optic Play music song musicw
@ Power Output
FUNKCE: SCHEMA ZAPOJENI
Po spusténi se vozidlo rozjede. Pfi detekci pfekazky se zastavi a prehraje hudbu. Ovéfte spravné zapojeni kabel(l do

urcenych port.
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12.MANEKI NEKO
= MAVAJICi KOCICKA
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<

9 Event

Motion

@ Infrared

@ Control

@ Acousto-Optic
@ Power Output

Repeat execution o time

PortA Clockwises rune s-dalayo-sr-

34

FUNKCE:
Po spusténi se zaéne kyvat predni packa (ruky) kocky.

SCHEMA ZAPOJENI

Ovérte spravné zapojeni kabell do
urcenych port.




13. SIMULACE MAVANI
KRIiDEL
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Perform

Repeat executionotime

Play music song bird =

Port A |Clockwisew| run o s delay °:s

Stop all sounds

FUNKCE:
Po spusténi zazni ptaci stébetani a zafizeni zaCne mavat kridly.

SCHEMA ZAPOJENI

Ovérte spravné zapojeni kabell do
uréenych port(.

36




14. HUDEBNI HELIKOPTERA

2 e~
4x  Bx
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Perform

Repeat execution

Play music song musicw

@ Infrared

e Control Stop all sounds

@ Acousto-Optic Port A stop SCHEMA ZAPOJENI
' o Ovérte spravné zapojeni kabell do
@ Power Output urcenych portd.
FUNKCE:

Po aktivaci se vrtule roztoCi a prehraje se hudba.
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4o o~

15.0BRNENE VOZIDLO Tx 2%

S KOLY

8 9 Lo 10a 2
o@@/ 6:2x 2%

4x Tx Ix
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17 o 0 o @

1 Ix Ix o 1x

Perform

Repeat execution

SCHEMA ZAPOJENI
FUNKCE: Ovéfte spravné zapojeni kabel( do
Po spusténi se rozsviti svétla, zapne se ventilator a vozidlo se rozjede. uréenych portd.
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16. ROBOT SE ZAVAZiM

a1



18 >

@ 2 & \_;-:'.T-Vﬁ?"'
2x 2% 2% 1x

Perform
e Event Await o Sec
ﬁ Motion Repeat execution
@ Infrared Play music song music »
PortA Clockwisew rurr. s del;
@ Control e = — o d

Stop all sounds

SCHEMA ZAPOJENI
FUNKCE: Ovéfte spravné zapojeni kabeld do
Po spusténi robot zacne zdvihat ¢inky obéma rukama. uréenych portd.
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17. LAMPIONOVY ROBOT
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Perform
Repeat execution a time
M ONw
@ Infrared .'P'o'r't”A_ Clockwise wnBsdelayo
eControl M | OFFw

@ Acousto-Optic Port A stop

@ Power Output

FUNKCE:
Po spusténi se rozsviti barevna svétla a vozidlo (robot) se za¢ne pohybovat.

SCHEMA ZAPOJENI

Oveérte spravné zapojeni
kabell do urc¢enych portd.




18. HLIDKOVY VETRNY MLYN

46
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Perform

Repeat execution o time

M -_ONv_

M OFFw

@ Acousto-Optic - Port AB stop

@ Power Output

FUNKCE:
Po spusténi se rozsviti barevna svétla, roztoCi se ventilator a vozidlo se rozjede.

SCHEMA ZAPOJENI

Ovérte spravné zapojeni
kabell do uréenych portd.




19. BAREVNE LAMPIONY
A VETRNIKY

1o
3% 1x

9«
4x

. @. 15
o & 2 & o

2x 1x 1x 1x  2x 3x 1x 1x

® ® .
o & 2

2x Tx 1x 1x  2x 1%
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‘PortA Clockwisev mo s.-'d&layot

Port A-.st'op{

Stop all sounds

FUNKCE:

Po spusténi se prehraje hudba. Po 2 sekundach zpozdéni se rozsviti barevna svétla a roztocCi se
ventilator. Po 5 sekunddch se vSechny funkce vypnou. Cela sekvence se opakuje dvakrat.

SCHEMA ZAPOJENI

Ovérte spravné zapojeni kabell do
uréenych portd.

50



20. HUDEBNI VENTILATOR

17
® O
o

2x Ix 1x  2x 1x

14 15 16
a//./l 3X 1x

2x Ix Ix 2x 1x
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18

& -
2% 1x
22

@ Acousto-Optic
@ Power Output

FUNKCE:

Perform

Repeat execution a time

Play music song music =

Stop all sounds

Port A stop

Po spusténi se prehraje hudba a ventilator se roztodi.

SCHEMA ZAPOJENI
Ovérte spravné zapojeni kabell do
urcenych port.
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21.INFRACERVENY
REFLEKTOR

53
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1x 2x




Perform

Repeat execution

if Infrared sensor detects Obstaclesw then

M ONw

Port A stop

M OFFw

PortA Clockwisse”

FUNKCE:

Po spusténi se vozidlo pohybuje vpred. Pri detekci prekazky se zastavi i ;

a rozsviti se reflektor (searchlight). SCHEMA ZAPOJENI
Ovérte spravné zapojeni
kabell do ur¢enych portd.
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22.INDUKCNIi HUDEBNI
VETRNIK
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Perform

Repeat execution FUNKCE:
PN Po spusténi a pfi detekci

if Infrared sensor detects Obstaclesw then @ objektu infracervenym
senzorem se roztoci
ventilator a prehraje hudba.
Pokud pred senzorem nic

Event

Motion

Play music song music v
Infrared 0\

Control °\ neni, ventilator i hudba se
vypnou.
Acousto-Optic Stop all sounds SCHEMA ZAPOJENI
Ovérte spravné zapojeni
Power Output o kabell do urcenych portt.
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23. TANKOVE VOZIDLO

5x 1x
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Perform

Repeat executionotime

Play music song music =
A _Aﬁﬂ*’i?lﬂﬁlmlsi;v odelgyos B Clockwise v o delay 'o..-s
A Anticiockwiser () celay@I)s B Clockwisew (E]) cetey @<

Stop all sounds

SCHEMA ZAPOJENI FUNKCE:
Ovéfte spravné zapojeni Po spusténi se tank pohybuje uréenym smérem, poté automaticky zméni smér
kabeld do uréenych portd. a opakované provadi tuto sekvenci.
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24. MECHANICKY NAVIJAK

2x 1x
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e

Repeat execution

e Event

Motion
Infrared

@ Port A Clockwisew run o sdela_ys

@ Control Port A stop

PortA Anti-Clockwisev run o s de!ayos

Acousto-Optic 3
@ Port B Clockwisew run @ s de!_ayos

@ Power Output

FUNKCE:

Po spusténi se rozsviti indikacni svétlo (zlistane svitit 2 sekundy). Poté se stroj oto¢i vzad o
urcity Uhel a zastavi. Soucasné se spusti michaci (stiraci) rameno a zacne se otacet. Po
zastaveni ramene se stroj oto¢i vpred a vrati se do plivodni polohy, poté se vypne indikacni
svétlo. Cely proces se tfikrat opakuje, poté se provoz zastavi.

SCHEMA ZAPOJENI

Ovérte spravné zapojeni
kabel(l do uré¢enych portd.
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