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Working Arm Robot

La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno con el espacio más ancho es el eje impulsor 
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Working Arm Robot Instrucciones de Montaje



es una marca registrada de Artec Co., Ltd. en varios países, incluidos Japón, Corea del Sur, Canadá y los EE.UU.



Working Arm Robot Componentes Servomotor



Unidad Studuino



×1 Caja de la Batería



×6 Sensor Infrarrojo Reflector Fotoreflector IR



×1 Mitad B (azul)



Mitad A (gris claro)



Cubo Base (blanco)



×8



×20 Mitad C (aqua clara)



Mitad D (aqua)



×54 Rotor Axis C



×9 Triángulo A (gris)



×28



×8 Cable de Conexión del Sensor (tres hilos 15 cm)



Cable USB



×2



×1



×1



×1 02



Working Arm Robot Etiquetas de Instrucción de Montaje



×1



Muestra el número de etiqueta utilizado para cada servomotor. Use el motor con el número de etiqueta correcto.



Muestra las partes necesarias para el montaje. Indica la cantidad de piezas necesarias para el ensamblaje.



Working Arm Robot



Attaching the Cargo Line ×1 ×1



×1



×1



×1



×2



×20



×1



×1



①



Muestra una imagen del artículo completamente montado. Wider



②



Indica consejos o advertencias al construir un elemento específico.
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Indica cuando la dirección de un componente debe cambiarse para el montaje.
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Working Arm Robot



Manejo del Servomotor 1 Orientación La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno



Más amplio (eje motor）



Más estrecho （eje movible）



con el espacio más ancho es el eje impulsor y el que tiene un espacio más estrecho es el eje móvil. ★ Al girar el eje de transmisión con la mano, hágalo muy lenta y suavemente. Una presión excesiva al girar puede causar daños al servomotor.



2 Calibración y configuración de números de conector Antes de construir su robot, lea "6. Usando Servomotores" en la "Guía de Entorno Programación de Icono Studino" (descargar de http:// www.artec-kk.co.jp/artecrobo/) para obtener instrucciones sobre cómo calibrar su servomotor. Construir su robot sin calibrar su servomotor puede causar daños o una funcionalidad incorrecta. ★ No cambie el conector o el servomotor después de la calibración. Las calibraciones del servomotor son únicas para cada servomotor.



Adjuntar adhesivos numéricos Después de la calibración, recomendamos colocar un adhesivo en el conector utilizado para el servomotor para que pueda identificarse fácilmente. Adhesivos de Usuario y al construir su Robot Working Arm.
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Working Arm Robot



Montaje de la Base



×1



×1



×10



×7



×6



×15



×11



×4



①



¡Asegúrese de que la unidad Studuino esté en la orientación correcta!



②



1.



2.
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Working Arm Robot ③



④
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Working Arm Robot ⑤



Más amplio



⑥



1.



2.



⑦



×2 07



Working Arm Robot ⑧



⑨
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Working Arm Robot ⑩



×4



⑪
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Working Arm Robot ⑫



Base Completa
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Working Arm Robot



Colocación del Brazo Articulado



×1



×5



×1



×6



×2



①
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Working Arm Robot ②



③



Instale el extremo del brazo articulado en los rieles de la base.
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Working Arm Robot



Colocación de la Línea de Carga ×1 ×1



×1



×1



×1



×2



×20



×1



×1



①



Más amplio



②



13



Working Arm Robot ③



④



Cable de conexión del sensor Lado del sensor Negro



Lado de la placa de circuito



Gris



Fotoreflector IR



¡Asegúrese de que los cables estén insertados correctamente!



⑤
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Working Arm Robot ⑥



⑦
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Working Arm Robot



Ensamblaje de los Servomotor del Brazo



×3



×3 ×6



×6



Más amplio



Más estrecho



Tres en total.
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Working Arm Robot



Ensamblaje de los brazos



×1



×3 ×8



×1 ×4



×2



① Más amplio Más amplio



②
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Working Arm Robot ③ Más amplio Más amplio



Más amplio



Más amplio
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Working Arm Robot ④



Brazo Completo



19



Working Arm Robot



Cableando su Robot



×1



①



Debería ver el interruptor de la caja de la batería aquí.



② Conectar los cables de la caja de batería a la POWER POWER



＋ －



Levantar el brazo.



¡Asegúrese de que los cables estén insertados correctamente! 20



Working Arm Robot ③ Conecte el sensor de infrarrojos reﬂectante a



A3.



A3



¡Asegúrese de que los cables estén insertados correctamente!



los seis cables del servomotor a sus lugares correspondientes en su unidad ④ Conecte Studuino.



¡Asegúrese de que los cables estén insertados correctamente!
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Working Arm Robot



Haciendo Carga



×8



×4



×4



Alinear cuatro piezas de la carga en la línea
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Working Arm Robot Cambio de baterías



①



③



②



Use un destornillador (Phillips # 1) para abrir. Inserte las baterías con la polaridad correcta. Coloque la tapa de la caja de la batería en su lugar.
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Working Arm Robot Robot Working Arm Completo Antes de operar su robot, revise las Instrucciones de montaje nuevamente para confirmar que su robot ha sido ensamblado correctamente. Tenga cuidado con los cables que podrían enredarse en las partes móviles del motor y provocar que el robot se desconecte.



Frente



Derecha



Parte Posterior



Izquierda



Parte superior



Abajo
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Working Arm Robot Operando Su Working Arm Robot



Instale el software desde la URL a continuación para



configurar el Studuino Programming Environment. ★ Continúe con el Paso 1 cuando se complete la instalación del software.



http://www.artec-kk.co.jp/studuino/



① ②



Conecte el cable USB a la PC y la unidad Studuino.



Véase 1.3 Studuino en Manual de Entorno de Programación Studuino para más detalles.



Descargar el archivo de programa WorkingArmrobot.ipd de la URL a continuación en la sección ArtecRobo.



http://www.artec-kk.co.jp/artecrobo/



③



④



⑤



Abrir el archivo descargado.



Transferir el programa al la unidad Studuino haciendo clic botón Transferir.



Retire el cable USB de la unidad Studuino.
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Working Arm Robot Operando Su Working Arm Robot



⑥ ●



Encienda el interruptor de la caja de batería y su robot comenzará a trabajar.



La garra en el brazo de su robot debe abrir y cerrar mientras que la línea se mueve hacia arriba y hacia abajo.



Inmediatamente, gire el interruptor hacia off si su robot no comienza a caminar como se muestra en la imagen a continuación. No hacerlo puede dañar el servomotor. Si su robot no se mueve, el servomotor puede estar en la posición incorrecta o los bloques pueden estar conectados incorrectamente. Vuelve a leer las Instrucciones de ensamblaje para asegurarse de que su robot se haya ensamblado correctamente. ● La carga se desliza hacia abajo de la línea y el brazo levanta la pieza que se mueve delante del sensor infrarrojo reﬂectante y la mueve a la parte posterior de la línea.



● El brazo articulado empuja cualquier pieza de la carga que se coloca delante de él en la línea.
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Working Arm Robot Calibración del Sensor Es posible que algunos sensores no funcionen correctamente después de ejecutar el programa por primera vez. Si los sensores no funcionan bien, calibre la configuración del sensor.



　



Haga clic en el sensor correspondiente y verá un cuadro para ajustar la configuración del rango. Arrastre el mouse hacia la



izquierda o hacia la derecha para ajustar la configuración del rango.



Véanse las secciones Icono de Condición en 4.4. El Campo de Atributo del Manual de Entorno de Programación Studuino para más detalles.
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Working Arm Robot Calibración del Servomotor Dependiendo de dónde use su robot o la cantidad de energía que queda en las baterías, el programa que haya bajado para su Working Arm Robot puede no funcionar correctamente la primera vez. Si esto ocurre usted puede usar nuestro software para calibrar los ángulos de sus servomotores.



① ②



Conecte el cable USB a la PC y la unidad Studuino. Abrir WorkingArmrobot.ipd y empezar el Modo de prueba haciendo clic en el botón de Modo de prueba. ★ El botón de Programa/Transferencia se volverá gris cuando ha empezado el Modo de prueba. ★ No desconecte el cable USB durante el Modo de prueba.



③



Haga clic en cada icono de Servomotor y verifique cómo se posiciona el servomotor para cada ángulo. Ajuste los ángulos, viendo cómo los servomotores cambian de posición en respuesta.



Entrada de ángulos de 0-180 grados. Elegir entre veinte niveles de velocidad para los ángulos seleccionados.



④



Haga clic en el Botón de prueba nuevamente una vez haya terminado el calibrado, para cerrar el Modo de prueba. Una vez que ha cerrado el Modo de prueba, haga clic en el botón Programa/Transferencia para enviar el programa terminado a su Studuino y ver cómo se mueve su robot.
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Arm Robot Car 

Componentes. Cubo Básico (blanco). Unidad Studuino. Servomotor. Mitad A (gris claro). Mitad B (azul). Arm Robot Car. ×1.










 








robot sweeper balai-robot robot de limpieza 

Charge the bat- ... IMPORTANT: Light indicator does not change color when bat- ...... NES téc. NIc. AS. IN fo. R m. A c.










 








Robot Alpha 

Eine seiner Leidenschaften, ab und an auf Droge zu gehen und sich im Verbund ... er sich wie ein Fisch im Netz. Sucht? Nein, ich doch nicht! Vielleicht ist es der ...










 








Robot plantilla 

4 jun. 2019 - y en el artÃculo 228 del texto refundido de la Ley del Mercado de Valores, aprobado por el Real. Decreto










 








food processor robot robot de cocina 

... bowl after processing. 1 CITRUS PRESS (OPTIONAL). Use the citrus press to squeeze the juice from citrus fruits (e.g.










 








¿rl*¿ArM 

Segundo Miembro: Luis Enrique Cáceres Rey, del Dirección de lnnovación de la. Oferta Turística. ARTICIJLO 20.- El Comité










 








Doggy Robot 

La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno con el espacio más ancho es el eje impulsor










 








Robot plantilla 

DE ROBOT S.A.. 31 de Agosto de 2018. En virtud de lo previsto en el artículo 17 del Reglamento (UE) nº 596/2014 sobre ab










 








Transforming Robot 

Mitad A (gris claro). Mitad B (azul). Transforming Robot. ｘ1. ｘ1. ｘ2. ｘ2. ｘ2. ｘ4. ｘ2. ｘ6. Motor DC. Caja de batería. Boc










 








Working Paper - IE Working Papers - Universität Wien 

05.10.2014 - kontextspezifischer Dimensionen zu veranschaulichen, ohne die aus Perspektive der .... sodass auch in Asien immer mehr Familien vom Einkommen der ..... neue Möglichkeiten eröffnen kann und welche Machtstrukturen und ...










 








working paper 

Aufgrund der positiven ExternalitÃ¤ten, welche Kinder fÃ¼r die Gesellschaft insgesamt darstel- len, und ..... fÃ¤nglich war Teilzeitkarenz nur wÃ¤hrend des zweiten und dritten Lebensjahres des Kindes ..... sie heiraten und Kinder zur Welt bringen.










 








working paper 

Ist das Unternehmen entsprechend groß, so kann es bestimmte Sozialleistungen für sei- ...... Martin Spielauer, Franz Schwarz, Kurt Schmid, „Education and the ...










 








ARTICLE 29 DATA PROTECTION WORKING PARTY Working 

24 jun. 2008 - Data protection authorities may accept those alternative solutions mentioned above to liability on a case
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Oficina Comercial en el Exterior Em¡ratos Árabes Unidos con sede en DUBAI, por el período del 01 de Julio al 31 de D¡cie










 








EBS REMI ARM 02_17 

Eine verbindliche Definition und Kate - gorisierung der relevanten Risiken stellt ein .... GeschÃ¤ftsfÃ¼hrer, Portfolio Management. Beratung, Frankfurt am Main.










 








Ec sad - ARM 

apertura de oportunidades para todos, a partir del cual las comunidades mejoran su calidad ..... Napoleón Mera 1905 y Gu










 








EBS REMI ARM 09_16 

P Fachhochschulreife. P Sonstige: StraÃŸe, Nr. PLZ, Ort. Bundesland. Telefon. Fax. Mobil ... schlieÃŸlich Lieferkosten (mit Ausnahme der zusÃ¤tzlichen Kosten, die.










 








Biped Walking Robot 

La foto a la derecha muestra el servomotor frente a usted. Hay dos ejes, uno con el espacio más ancho es el eje impulsor










 








Sensor Controlled Robot 

(cuatro hilos 50 cm). Motor DC. Disco. Sensor de Sonido. Cable de conexión del sensor. (tres hilos 30 cm). Sensor de luz










 








ARM® Thin Client 3.0vW Thin Client 3.0vW ARM - Citrix Ready ... 

Nuestras Certificaciones. Servidores. Familia de Productos SIASA. Workstation. PC. Notebook. Thin Client. Storage. BackU










 








CCAA Robot Informe Auditoría 

971 720 161 - Fax. 971 720 287 - aia [email protected]. AUDITORES INSULARES ASOCIADOS, S.L.. INFORME DE AUDITORIA INDE










 








barely working pdf 

http://elibrarypdf.com/pdf/downloads/chaucers-conversion-allegorical-thought-in-medieval-literature-aspe · kte-der-englischen-geistes-und-ku.pdf. If you are ...










 








FINAL Working ... - OECD.org 

Jan 30, 2012 - That data will be processed and delivered as a myriad of signals across ..... It is these trade-offs that can make the choice of a networking ...










 








My Working Life 

and a very little Spanish. Our customers are from all over the world, so language skills are important. Working hours: I work from 12 pm. till 1 a.m. every day.
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