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CZYM JEST PROTOBOT?

POZNAJ PROTOBOTA!

Twdj kieszonkowy robot, ktérego budowa sprawia tyle samo
radosci, co sterowanie nim. Idealny do praktycznej nauki,
zabawy i eksperymentowania z robotyka.

CZYM JEST PROTOBOT?

ProtoBot to kieszonkowy robot, ktéry mozna samodzielnie
ztozy¢. Jest zasilany czterema silnikami o duzym momencie
obrotowym i naszym modutem CodeCell. ProtoBot jest szybki,
inteligentny i stworzony z myslg o praktycznej nauce.
Niezaleznie od tego, czy jeste$ poczatkujgcym, czy
doswiadczonym konstruktorem, pomazemy Ci w petni
doswiadczy¢ procesu budowania, kadowania i
eksperymentowania z wtasnym robotem.




CO ZNAJDUJE SIE W PUDELKU?

Zestaw dla poczgtkujacych twércow:
Elektronika jest wstepnie przylutowana. Wystarczy skreci¢ czesci i uruchomic urzadzenie,

Blofolo) 6’/

4 x piasty kot + 1x gorna 1x podstawa
opony silikonowe pokrywa ProtoBot z
ProtoBot napedem CodeCell

G6 i 4 silnikami

i it
1] i

1x opcjonalny 10 x Sruba 4 sruby

uchwyt do ptytki samogwintujgca metalowe M1,6 x

prototypowej M1,7 x 10 mm 4 mm (z ptaskim
(ostry kaniec) koncem)

CO ZNAJDUJE SIE W PUDELKU?

A

1 x akumulator
LiPo 170 mAh 20
C z wytgcznikiem
zasilania

1 x mini $rubokret
krzyzakowy 1 x
mini srubokret
krzyzakowy



CO ZNAJDUJE SIE W PUDELKU?

Zestaw dla profesjonalistow:
Zt6z wszystko od podstaw. Kazda czes¢ bedzie lutowana i skrecana.

4 x piasty kot + 4 x silniki 1x Obudowa 1x Obudowa 1x CodeCell C6  1x ProtoBot 1x akumulator  1x opcjonalny
opony gtéwna gtéwna Drive Eye-Light LiPo 170 mAh uchwyt do ptytki
silikonowe ProtoBot ProtoBot elastyczna 20Cz prototypowej
ptytka wytacznikiem
drukowana zasilania

T seee 77 ¥
i #oee jikif 7

1x 5-pinowe 10 x sruba 8 srub 4 $ruby 4 $ruby Tx mini
ztqcze zenskie samogwintujgca  metalowych metalowe M16 x  samogwintujgc  Srubokret
M17 x 10 mm M16x3mm(z 4 mm (zptaskim e M12x5mm  krzyzakowy
(ostry koniec) ptaskim koricem) (z ostrym
koricem) koricem)



WYMAGANE NARZEDZIA:

Zawarte w obu zestawach

Srubokret krzyzakowy

W przypadku zestawu Pro Maker-Level Kit potrzebne bedg:

LutownicaLutownica  Peseta

Uwaga dotyczaca bezpieczeristwa: Lutownice osiggajg bardzo
wysokg temperature. Jesli nie masz doswiadczenia w lutowaniu
lub jestes niepetnoletni, popro$ o pomoc osobe dorosta.

WYMAGANE NARZEDZIA

Obudowa robota wydrukowana w 3D (opcjonalnie):

Obudowa ProtoBota jest otwarta i mozna jg wydrukowa¢ w 30,
Mozesz jg wydrukowa¢ w swoich ulubionych kolorach lub
zmodyfikowac projekt tak, jak chcesz. W naszej bibliotece online
znajdziesz réwniez zabawne akcesoria i dodatkowe modele,
gotowe do wydrukowania w 30 i zamontowania na robocie.
Oczywiscie mozesz rowniez tworzy¢ wtasne modele i dzieli¢ sie
nimi ze spotecznoscig.

Jesli zdecydujesz sie wydrukowac wtasng obudowe robota, po
prostu zeskanuj ponizszy kod QR, aby pobrac pliki STL i
rozpoczqc prace.

Aby uzyska¢ najlepsze wyniki, zalecamy:

Druk dwukolorowy - uzycie biatego koloru w okolicy oczu, aby
Swiatto tadnie sie rozpraszato.

Jesli Twoja drukarka nie obstuguje druku dwukolorowego, uzyj
jasnego filamentu, aby diody LED wyraZnie Swiecity przez plastik.
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MONTAZ KROK PO KROKU (ZESTAW PRO)

MUNTAZ KRUK PO KRDKU: 3. Umies¢ komdrke CodeCell 5. Nastepnie wyréwnaj

wewngtrz gérnej pokrywy elastyczng ptytke
Zestaw dla profesjonalnych konstruktoréw — etapy montazu za pomocg plastikowych drukowanq z CodeCell
1, Ostroznie wyjmij wszystkie czesci z opakowania i potéz je na kotkow ustalgjgcych, strong (tasma skierowana do
czystej powierzchni. ESP32 skierowang do gory. gory) i zlutuj pady. Po

zakonczeniu wyjmij ptytki z
pokrywy.

2. Zacznij od znalezienia 5-pinowej ztgcza zenskiego i wsun je w
dolne piny CodeCell (pod wtyczkag baterii).

»

Przylutuj 5-pinowag ztgcze
Zzenskie do CodeCell.
Upewnij sie, ze czujniki sg
skierowane do gary.

Instrukcje wideo

Postepuj zgodnie z instrukcjami lub
zeskanuj kod QR, aby obejrzec film
przedstawigjgcy montaz krok po
kroku.

o




Wskazéwka: Podfqgcz baterie do
wtyczki baterii CodeCell i wigcz
przetgeznik. Sprawdz, czy
wszystkie diody LED zaczety
migac, Po potwierdzeniu wyjmij
baterie. Jesli diody LED nie
migajg, sprawdz ponownie
lutowanie.

Uwaga: Po zakonczeniu tego
kroku mozna odtamac
plastikowe kotki ustalajgce z
pokrywy. Stuzg one wytacznie
do utatwienia pozycjonowania
i lutowania.

6. Zdejmij samoprzylepng
ostone i mocno docisnij
elastyczng ptytke
drukowang do obudowy,
upewnigjgc sie, ze
wszystkie elementy, w tym
diody LED, sg dobrze
osadzone.

Wskazéwka: Aby wyréwnac,
zacznij od rogu | uzyj okregow
wyréwnujgcych, aby starannie
ustawic elastyczng ptytke
drukowana. Delikatnie zgnij

diody LED pod kgtem prostym.

MONTAZ KROK PO KROKU (ZESTAW PRO)

~

Przymocuj CodeCell
za pomocg czterech
Srub M1,2 x 5 mm.

©

Wsun kazdy silnik na elastyczne ramie, wyréwnujgc
oznaczenia ,+". Przylutuj piny silnika do elastycznych
podktadek PCB i powtarz te czynnost dla wszystkich silnikaw,
a nastepnie delikatnie wsun je w odpowiednie gniazda.

Uwaga: Po ztazeniu upewnij sie, ze oba elastyczne ramiona
utrzymujgce silniki sg skierowane w strone CodeCell.




MONTAZ KROK PO KROKU (ZESTAW PRO)

9. Rozpakuj osiem $rub M1,6 x 3 mm i zamocuj wszystkie cztery 11 Rozciggnij i dopasuj silikonowe opony do piast, az bedg
silniki na miejscu. dobrze przylegat.

10. Otworz zestaw két, nasun piasty na kazdy wat silnika i Wskazowka: Jesli opona wyglada na Zle wyréwnang lub
zamocuj je za pomocg dostarczonych 4rub, przesunietg wzgledem srodka, delikatnie przeturlaj robota po
' ptaskiej powierzchni = samoczynnie sie wyréwna.

12. Umiesc¢ przetgcznik zasilania i baterie na miejscu, starannie
poprowad? przewody przez mate szczeliny boczne.




MONTAZ KROK PO KROKU (ZESTAW PRO)

13. Przymocuj plastikowg pokrywe za pomocg szesciu $rub M17 x Twaj ProtoBot jest juz zmontowany i gotowy do uzycia!
10 mm.

Nastepnie podfqcz nowego robota do aplikagji MicroLink, aby
rozpoczqc jazde i odkrywaé wszystkie jego mozliwosci.

W tym celu przejdz do strony 11 w sekdji ,Podtgcz ProtoBot do
aplikacji MicroLink”,

Opcjonalnie: Wykorzystaj cztery otwory, aby zamontowac
uchwyt do ptytki prototypowej.




Zestaw dla poczgtkujgcych konstruktoréw — etapy montazu

. Otwdrz zestaw i roztoz wszystkie czesci na czystym stole,

MONTAZ KROK PO KROKU (ZESTAW DLA POCZATKUJACYCH)

2. Zacznij od nasuniecia piasty kota na kazdy wat silnika i
zamocyj jg $rubg M1,6 x 4 mm. Powtdrz te samg czynnosc dla

o wszystkich czterech silnikdw.

Instrukcje wideo

Postepuj zgadnie z instrukcjami lub

zeskanuj kod QR, aby obejrzec film

przedstawigjgcy montaz krok po

kraku.

CodecCell i silniki sg juz przylutowane na swoich miejscach.

3. Naciggnij silikonowe opony na piasty. Powtdrz te samag
czynnosc dla wszystkich czterech silnikdw.

Wskazéwka: Jesli opona wyglada na nieréwnag, delikatnie przeturlaj
robota po ptaskiej powierzchni — samoczynnie sie wyréwna,




MONTAZ KROK PO KROKU (ZESTAW DLA POCZATKUJACYCH)

4. Jesli nie sg jeszcze umieszczone, umiesc przetgeznik zasilania Twoj ProtoBot jest gotowy do dziatania! Opcjonalnie mozesz
i baterie w odpowiednich gniazdach i starannie poprowad? dodac¢ uchwyt do ptytki prototypowej, korzystajgc z czterech
przewody przez mate szczeliny boczne. otwordw.

5. Umies¢ pokrywe na gdrze i zamocuj jg za pomocg szesciu Srub
M1,7 x 10 mm.




ROZPOCZECIE PRACY Z APLIKACJA
MICROLINK:

. Przed pierwszym uruchomieniem robota upewnij sie, ze jest
on w petni natadowany. Postepuj zgodnie z instrukgjami
zawartymi na stronie 23 w sekdji ,Instrukcje tadowania”,

o

. Pobierz aplikacje MicroLink, aby skonfigurowat i sterowac
urzgdzeniem. Zeskanuj kod QR, aby pobra¢ aplikacje:

Dla systemu Android
(urzqdzenia Google)

Dla i0S (urzadzenia Apple)

Uwaga: Przed probg potgczenia aplikacji upewnij sie, ze funkcja

Bluetooth jest wtgczona w smartfonie,

3. Przesun przetacznik ,Power", aby wtgczy¢ ProtoBot. Potgcz go
z aplikacjq ,MicroLink" i postepuj zgodnie z instrukcjami, aby
rozpoczgc sterowanie.

PIERWSZE KROKI

CO MOZE ZROBIC PROTOBOT:

Po zbudowaniu podtacz ProtoBota do bezptatnej aplikadji MicroLink
(Android / i0S), aby rozpoczat nauke sterowania nim i automatyzagji
Jego dziatania.
Funkcje aplikacji:
Naped - Steruj za pomocg joysticka
Automatyzacja - Twérz akcje za pomoca kodowania blokowego
Ksztatt - Poruszaj sie po okregach, kwadratach lub nieskonczonych
petlach,
Przewin - Powtdrz trase, ktérg wiasnie przejechates,
Unikaj - Wykrywaj i zatrzymuj sie przed przeszkodami
Réwnowaga - Sprobuj utrzymac pozycje pionowa przez kilka sekund.
Dodge - Wykrywaj przeszkody nad gtowg i schylaj sie
Rekord - Dane z zewnetrznych czujnikéw I2C (temperatura,
wilgotnos¢ itp.)
Oprogramowanie ProtoBot jest otwarte i w petni kompatybilne z
Arduino.
Mozesz pobrac jego biblioteke z Arduino IDE i eksperymentowac z
czujnikami, rejestrowaniem danych lub dostosowywac jego sprzet za
pomocg dotgczonego ztgcza rozszerzen.

Uwaga: Zeskanuj kod QR, aby uzyska¢ dostep @’-:’a,g.@.c:z
do naszej biblioteki github. P ::
[CRALE <]



POtACZ PROTOBOTA Z APLIKACJA
MICROLINK:

1. Przesun przetgcznik ,Power”, aby wtgczyc ProtoBot,

POtACZ PROTOBOTA Z APLIKACJA MICROLINK

2. W smartfonie |lub tablecie upewnij sie, ze funkcja Bluetooth
Jjest wigczona.

[

Otworz aplikacje MicroLink, nacisnij przycisk ,Dodaj” i kliknij
ProtoBot. Nastepnie pozwal aplikacji wyszuka¢ dostepne
urzgdzenia.

~

. Po wykryciu urzgdzenia wybierz ProtoBot z listy i nadaj mu
niestandardowa nazwe, aby utatwi¢ identyfikacje.

I N [ e N
B
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" - o
@
) Device Added
Name Your Device

[rm——

Scanning

GEETED | O ’

N J -\

Po sparowaniu ProtoBot jest gotowy do jazdy.



0BStUGA PROTOBOTA:

I A. OPIS INTERFEJSU APLIKACJI MICROLINK:
Poziom < e
facznoscl !

Kompas |

Przewi
Unikanie
przeszkéd
przednich —I—«‘ ] a—
\;7
Wyrdwnaj é
pétnoc rabota —L
Naped - uzyj

joysticka, .
aby nim

poruszac

Ustawienia
urzgdzenia

Stan baterii

Poziom predkosci
Unikaj przeszkdd
nad gtowg

Tryb sterowania

0BStUGA PROTOBOTA

Poziom tgcznosci: Wskazuje site sygnatu miedzy ProtoBotem a
urzqdzeniem mobilnym. Wyzszy procent oznacza silniejsze
potaczenie bezprzewodowe.
. Kompas: Wyswietla aktualng orientacje ProtoBota w stopniach.
Przydatny do $ledzenia kierunku i zadan nawigacyjnych.
Stan baterii: Pokazuje aktualny poziom natadowania baterii i stan
tadowania. Pozwala monitorowa¢ czas uzytkowania i planowac
tadowanie.
Cofanie: Robot sprébuje wrdci¢ do poprzedniej pozycji startowej.
Unikanie przeszkad z przodu: Robot bedzie prébowat omijac
przeszkody, gdy wykryje obiekt przed soba.
Wyréwnanie robota do pétnocy: Resetuje orientacje ProtoBota tak,
aby byt skierowany w strone prawdziwej pétnocy. Pomaga
wyréwnac pazycje startowg robota, zwtaszcza w przypadku
korzystania z wielu ProtoBotow.
Unikanie przeszkéd nad gtowa: Robat bedzie prébowat omijac
przeszkody, gdy wykryje obiekt nad sobg (aby skorzystac z tej
funkeji, upewnij sie, Ze czujnik jest skierowany do gory).
Poziom predkosci: dostosowuje predkosc dziatania do
preferowanych ustawien.
Tryb sterowania: umozliwia przetgczanie miedzy trybami sterowania,
takimi jak joystick, ksztatt $ciezki lub automatyzacja.
10.Jazda (joystick): uzyj joysticka, aby recznie sterowac ruchem
ProtoBota w gére/w dét i w lewo/w prawo.
11, Ustawienia urzadzenia: menu Ustawienia w aplikacji MicroLink
umozliwia persanalizacje i optymalizacje dziatania ProtoBota.

~
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B. PRZELACZANIE MIEDZY TRYBAMI STEROWANIA:

Aby zmienic tryby sterowania ProtoBot, nacisnij przycisk ,Tryb
sterowania” - pojawi sie menu rozwijane; nastepnie wybierz
preferowany tryb sterowania.

Istnieja trzy tryby sterowania:

1. Joystick (tryb domysiny)

2. Tryb ksztattu Sciezki

3. Tryb automatyczny

(e ) (< =) (=
w @ W ® o 1 w @ 8
«J=)2))= B IEIIEYIC:) «[z)[2)s]@

OJ[0)|AJ(8

. Shape size
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0BStUGA PROTOBOTA

1. Joystick (tryb domysiny):
Gdy ProtoBot tgczy sie z aplikacjg, domysinie uruchamia sie w
trybie ,Joystick”. Mozna go réwniez wybra¢ z opcji ,Tryb
sterowania". Tryb Joystick umozliwia sterowanie reczne. Uzyj
joysticka na ekranie, aby sterowac robotem w czasie rzeczywistym:
Nacisnij i przytrzymaj strzatke ,w gére", aby poruszac sie do
przodu.
Nacisnij strzatke ,w dét", aby poruszac sie do tytu.
Nacisnij strzatke ,w lewo", aby robot obrdcit sie w kierunku
przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara.
Nacisnij strzatke ,w prawa”, aby rabot obrdcit sie zgodnie z
ruchem wskazowek zegara.




2. Tryb ksztattu Sciezki:
Nacisnij opcje rozwijang ,Tryb sterowania” w aplikacji MicroLink, a
nastepnie wybierz tryb ,Ksztatt sciezki". Dzieki temu ProtoBot
bedzie podgzat wedtug z gary okreslonego schematu jazdy | bedzie
zwigzany z wybranym ksztattem $ciezki.
Wybierz jeden z czterech ponizszych wzoréw ruchu:
0krag: Dotknij ikony okregu, aby ProtoBot poruszat sie po torze
okreznym.
Kwadrat: Dotknij ikony kwadratu, aby poruszat sie po torze
kwadratowym.
Tréjkat: Dotknij ikony trojkgta, aby poruszat sie po torze
trajkatnym.
Petla nieskoriczanosci: Dotknij ikony nieskonczonesci, aby
poruszat sie po torze petli nieskonczonosci (6semki).

0BStUGA PROTOBOTA

Dostosuj rozmiar Sciezki jazdy za pomocg suwaka ,Rozmiar
ksztattu". Przesun suwak w lewo lub w prawo, aby zmniejszy¢
lub zwiekszy¢ rozmiar wybranego ksztattu zgodnie z wtasnymi
preferencjami.

Nacisnij przycisk ,0dtwarz”, aby rozpoczac jazde po wybranym
ksztatcie sciezki. Nacisnij go ponownie, aby zatrzymac. Uzyj
przetgeznika ,Petla”, aby powtarzac¢ wybrany ksztatt w sposéb
ciggty.




3. Tryb automatyczny:

Nacisnij opcje ,Tryb sterowania” w aplikagji MicroLink, a
nastepnie wybierz tryb ,Automatyzacja” z menu rozwijanego.
Nastepnie utwdrz niestandardowy program blokowy.

Nacisnij +, aby doda¢ dziatania w kazdym slacie (1-5). Umozliwia
to utworzenie niestandardowej sekwencji dziatan dla ProtoBot
poprzez wybranie i utozenie maksymalnie pieciu
programowalnych blokdw.

0BStUGA PROTOBOTA

Programy blokowe:

1. Wniosek:

Sterujg one podstawowymi ruchami ProtoBota.

Jazda: Przesuwa robota do przodu lub do tytu przez
okreslony czas.

Obrét: Obraca robota o okreslony kat (np. 90°, 180°).
Oczekiwanie: Wstrzymuje zaprogramowang akcje na
okreslony czas przed przejsciem do nastepnego polecenia.




Ustaw naped, wybierajac kierunek, ustawiajgc predkos¢ i
wprowadzajqc czas trwania jazdy robota, a nastepnie nacisnij
,Gotowe",

B o~

Drive  FoWord  withaspesdof

100%  for 1 seconds.

0BStUGA PROTOBOTA

Ustaw obrot, wybierajgc zgdany kgt obrotu robota do okreslonej
pozycji, a nastepnie nacisnij ,Gotowe".

Rotate

Rotateto | O degrees.

-



2, Ksztatt:

Te ksztatty kierujg ProtoBotem, aby podgzat geometryczng

sciezka. Kazdy ksztatt mozna skalowac w zaleznosci od

ustawien.

+ Jedz po okregu: Porusza robotem po tarze kotowym.

+ Jazda po kwadracie: Porusza robotem po torze kwadratowym
z czterema zakretami,

+ Jazda w tréjkagcie: Porusza robotem po trojkgtnej Sciezce.

+ Jedz Infiniti: Porusza robotem w nieskonczonej petli.

Ustaw rozmiar okregu i liczbe powtdrzen, aby robot poruszat sie

po torze okreznym, a nastepnie nacisnij ,Gotowe”,

E Drivein a square shape X

oiveina square shapesze 5

Ropoattor 1 times

0BStUGA PROTOBOTA

3. Blok swiatta:

Ta opcja kontroluje kolor oczu ProtoBota.

+ Zmiana koloru diody LED: Zmienia kolor wySwietlacza LED na
wybrany kolar. Po wybraniu zgdanego koloru kliknij opcje
JGotowe".

B cronvereoconr
S|




Kazdy blok jest wykonywany w kolejnosci, w jakiej zostat
umieszczony. Nacisnij , 0dtwarz", aby uruchomi¢ sekwencje, i
przetqcz ,Petla”, aby powtarzac sekwencje w sposaéb ciagty.

—
< -

0BStUGA PROTOBOTA

+  Aktywacja gestem dotykowym:

Po zapisaniu automatyzacji i machnieciu rekg nad czujnikiem
zblizeniowym robota uruchamia sie zapisana animacja. Gest
dotykowy mozna wtgczy¢ w ustawieniach,

Touch Gesture X

© osstie

O start somation




C. USTAWIENIA:

Przejdz do opcji ,Ustawienia urzgdzenia” w prawym gornym rogu
ekranu.

Poziomy predkosci:

Poziom predkosci pozwala kontrolowac szybkos¢ poruszania sie
ProtoBota zgodnie z wtasnymi preferencjami.

Istniejg trzy opcje:

Poczgtkujgcy: Powolny i stabilny; idealny dla poczgtkujgcych
uzytkownikdw.

Poziom $redniozaawansowany: Zréwnowazona predkosé do
codziennego uzytku i testowania.

Zalety: JedZ z maksymalng predkoscig.

Uzyj suwaka, aby przetgczac sie miedzy trybami, wybierajgc
jedna z trzech pozydji. Ustawienie zostanie zastosowane
automatycznie.

0BStUGA PROTOBOTA
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Ustawienia oswietlenia oczu:

Dostosuj wskazniki Swietine ProtoBota:

+ Eye-Light Active: Wtgcz lub wytgcz podswietlenie oczu, aby
oszczedzac energie.
Kolor $wiatta: Wybierz preferowany kolor domysinych
animacji $wiatta w oczach.

Screen Settings.

.
@ eesenar Pover s
\ o i

Screen Color

»
=

. J

Po wprowadzeniu zadanych ustawieni kliknij opcje ,Gotowe”, aby
je zastosowac,

0BStUGA PROTOBOTA

Gest dotykowy:
Dostosuj sposeb reagowania ProtoBota, gdy potozysz na nim
dtori;
+ Wytgcz: Wytgcza funkeje gestow.
Rozpocznij automatyzacje: Po uruchomieniu funkeji
zblizeniowej ProtoBot uruchomi zapisang automatyzacje.
Po wprowadzeniu zgdanych ustawieri kliknij opcje ,Zapisz", aby
je zastosowac,

Touch Gesture X

21



0BStUGA PROTOBOTA
Rejestrowanie danych:

Przetqcz przetgcznik, aby wiaczy¢ lub wytgczyc rejestrowanie danych. Po wigczeniu wszystkie logi wysytane z urzadzenia bedg
zapisywane w tym miejscu.

Aby usung¢ wszystkie zapisane logi, nacisnij ,WYMAZ". Nacisnij ,EKSPORTUJ", aby pabrac zapisane logi na swoje urzgdzenie.

s N

< < Device Settings
Configuration
Speed Level

Data Logging X

How To Guide >
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INSTRUKCJA tADOWANIA:

. Aby natadowac ProtoBot, podtacz kabel USB-C do portu

tadowania USB-C, a drugi koniec do kompatybilnej tadowarki

5V,

ProtoBot wykorzystuje swaoje oczy-swiatta do wyswietlania

animacji RGB, ktdra wskazuje jego status aktywnosci, Status

zasilania jest wskazywany ponizej:

Default Fading Comet-Animation: Wyswietlane podczas

normalnej pracy, w oparciu o wybrany kolor.

Migajgce niebieskie Swiatto: Podtgczone tylko zasilanie

usB.

Migajace czerwone Swiatto: Poziom natadowania baterii

jest niski, nalezy ja natadowac.,

Miga na zielono: Bateria jest w petni natadowana.

= Animacja tadowania czerwono-z6tto-zielona: Wyswietlane
podczas tadowania.

n

INSTRUKCJA t ADOWANIA | BIBLIOTEKA

BIBLIOTEKA PROTOBOT ARDUINO:

Uwaga: Zeskanuj kod QR, aby uzyska¢ dostep do naszej
biblioteki oprogramowania.

Biblioteka ProtoBot Arduino pozwala w tatwy sposéb
programowac i sterowac robotem ProtoBot za pomocg
srodowiska Arduino IDE. Mozesz skorzystac z przyktadéw
zawartych w bibliotece lub napisa¢ wtasne polecenia, aby robot
wykonywat ciekawe zadania.

ProtoBot zawiera rowniez mini ptytke prototypowa, ktéra
pozwala budowac¢ mate obwody dodatkowe, takie jak
zewnetrzne wyswietlacze I°C, czujniki temperatury lub
wilgotnosci, diody LED, tadowarki stoneczne i wiele innych. To
prawdziwy maty plac zabaw dla eksperymentow i kreatywnosci.
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JAK ZAKTUALIZOWAC OPROGRAMOWANIE? (

ProtoBot jest gotowy do uzycia zaraz po wyjeciu z pudetka, ale jego
oprogramowanie sprzetowe mozna aktualizowac bezprzewodowo za
posrednictwem aplikacji. Aby upewnic sie, ze masz zainstalowang
najnowszg wersje, przejdZ do Ustawien i wybierz opcje Aktualizacja
oprogramowania sprzetowego,

Jesli wolisz aktualizowa¢ oprogramowanie przez USB lub chcesz
dostosowac i zaprogramowac ProtoBota, mozesz to zrobic,
pobierajgc biblioteke open source Arduino. Wykonaj nastepujgce
kroki:

w o~

&
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o

. Jesli dopiero zaczynasz przygode z Arduino, zainstaluj je najpierw.

Nastepnie przejdz do Plik > Preferencje. W polu Dodatkowe
adresy URL menedzera ptyt wpisz:
https://dl.espressif.com/dl/package esp32 index.json

Kliknij ,,0K" i uruchom ponownie ,Arduino IDE".

Otworz ,Arduino IDE" i przejdZ do Szkic > Dotgcz biblioteke >
Zarzqgdzaj bibliotekami.

Wyszukaj ,ProtoBot” i zainstaluj najnowszqg wersje. Jesli jest juz
zainstalowany, upewnij sie, ze jest aktualny.

PrzejdZ do Narzedzia > Ptytka > Menedzer ptytek, wyszukaj
ESP32 i zainstaluj lub zaktualizuj go do najnowszej wersji.
ProtoBot wykorzystuje modut ,CodeCell C6 Drive" jako swdj
elektroniczny madzg. Aby poprawnie skonfigurowa¢ go w Arduino:
PrzejdZ do Narzedzia > Ptytka > Modut ESP32C6 Dev.

JAK ZAKTUALIZOWAC OPROGRAMOWANIE?

7. Wybierz odpowiedni port COM w menu Narzedzia > Port.

8. Wtgcz opcje USB_COC_On_Boot w menu Narzedzia USB
CDC_On_Boot.

9, Ustaw schemat partycji: 8 MB z spiffs (3 MB APP/15 MB
SPIFFS)

10. Ustaw czestotliwos¢ zegara procesora na 160 MHz i rozmiar
pamieci Flash: 8 MB (64 Mb)".

11, Na koniec otworz Plik > Przyktady > ProtoBot i wyprobuj
przyktady, aby zapozna¢ sie z funkcjami oprogramowania
ProtoBot i rozpoczg¢ dostosowywanie go do swoich potrzeb.

24



PIELEGNACJA | KONSERWACJA:

Utrzymuj kota w czystosci, bez wtosow, kurzu i zanieczyszczen,
poniewaz mogg one wptywac na wydajnosc urzgdzenia.

W razie potrzeby delikatnie wyczys¢ urzadzenie miekka, lekko
zwilzong Sciereczkg. Nie uzywaj silnych srodkéw chemicznych.
Robot nie jest wodoodporny ani odporny na dziatanie wody.
Podczas jazdy unikaj mokrych powierzchni i ptynéw.

Unikaj narazania urzadzenia na dziatanie ekstremalnych
temperatur lub dtugotrwatego bezposredniego nastonecznienia,
ktére mogq spowodowac odbarwienie tworzywa sztucznego i
uszkodzenie baterii.

Gdy urzgdzenie nie jest uzywane, przechowuj je w chtodnym,
suchym miegjscu.

BEZPIECZENSTWO | 0STRZEZENIA:

+ Wymagany nadzér osoby dorostej:

- Zestaw Pro wymaga lutowania i zawiera mate czesci. Podczas
montazu i obstugi dzieci musza znajdowac sie pod nadzorem
osoby dorostej. Temperatura grotu lutownicy moze
przekraczac¢ 300°C - nigdy nie dotykaj gorgcego grotu
|lutownicy. Po zakonczeniu pracy zawsze odtqczaj urzadzenie
od zasilania. Podczas lutowania pracuj w dobrze
wentylowanym pomieszczeniu.

Ostrzezenia dotyczace pielegnadji i bezpieczeristwa

Niebezpieczeristwo zwigzane z matymi czesciami: Zawiera

mate srubki, kotka i elementy, ktére mogag stwarzac zagrozenie

zadtawienia. Przechowywac w miejscu niedostepnym dla matych

dzieci,

Jasne diody LED: Produkt wykorzystuje josne, migajgce swiatta.

Nie nalezy patrzec¢ bezposrednio na nie. Dtugotrwata ekspozycja

moze powodowac dyskomfort, zmeczenie aczu lub béle gtowy.

Migajace Swiatta mogg réwniez wywotywac drgawki u 0séb

cierpigcych na padaczke fotogennag.

Bezpieczeristwo baterii:

- Nie nalezy przebija¢, rozbiera¢ ani wyrzucac baterii do ognia
lub wody.

- Odtacz kabel tadujgcy, gdy nie jest uzywany.

- Jesli bateria jest gorgca po uzyciu, przed tadowaniem nalezy
odczekac co najmniej 20 minut, az ostygnie.

- Podczas instaladji lub wymiany baterii nalezy zawsze
sprawdzi¢ biegunowosc.

0gdlne postepowanie:

- Unikaj upuszczania, zgniatania lub wywierania nadmiernej sity
na robata, poniewaz moze to spowodowac jego uszkodzenie,

- Nie skrecaj elastycznej ptytki drukowanej; jest ona delikatna i
moze ulec rozdarciu.
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