Kalibracja czujnikéw przeszkdéd Edison V2.0

Roboty Edison V2.0 sg wyposazone w czujniki przeszkod, aby odnajdywac sie

w labiryntach lub omijac¢ przeszkody i unikac kolizji z innymi robotami.

Po wyjeciu zestawu z opakowania moze sie okazac, ze potrzebna bedzie kalibracja
czujnikéw aby robot skutecznie wykrywat obiekty przed sobg.

Ten kod kreskowy aktywuje program kalibracji czujnikow przeszkdd Edisona.
Program uruchamia tryb kalibracji czujnikéw w skali czutosci od 1 (min) do 7 (max).

Odczytywanie kodu kreskowego

1. Umies¢ Edisona przodem w strone kodu kreskowego, na jego prawej stronie (na strzatce)
2. Nacisnij przycisk "Nagraj" (kotko) trzy razy

3.Edison pojedzie do przodu i odczyta kod kreskowy
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Kod kreskowy - Kalibracja Czujnikéw Przeszkod

Co robic¢ dalej

Po prawidtowym odczytaniu kodu przez robota, przygotuj sobie odpowiednig przeszkode i
potéz Edisona na duzej, réwnej, ptaskiej powierzchni. Nastepnie nacisnij przycisk "Uruchom"
(trojkat). Robot przejdzie w tryb kalibraciji.

Pierwszym kalibrowanym czujnikiem bedzie lewy czujnik przeszkdd Edisona.

Zwiekszaj czutos¢ przy pomocy przycisku "Uruchom" lub zmniejszaj jg przy pomocy
przycisku "Nagraj". Mozesz ustawi¢ czuto$¢ w skali od 1 do 7. Stan wykrycia przeszkody jest
sygnalizowany przy pomocy migajgcych diod LED robota. Ustal odlegto$¢ czujnika od
przeszkody i sprawdz czy czujnik "widzi" przeszkode. Wyreguluj czuto$¢ czujnika wedtug
witasnego uznania lub ustaw czutos¢ na maksimum (np. naciskajgc 7 razy przycisk "Nagraj").

Aby przejs¢ do kalibracji prawego czujnika i zatwierdzi¢ ustawienia dla lewego czujnika,
nacisnij kwadratowy przycisk.

Ustaw czutos¢ dla prawego czujnika przeszkod Edisona wedtug wtasnego uznania.
Zwiekszaj czutos¢ przy pomocy przycisku "Uruchom" lub zmniejszaj jg przy pomocy
przycisku "Nagraj". Zatwierdz ustawienia przyciskiem kwadratowym.

Niniejsza instrukcja zostata przettumaczona przez NeoRobots Sp. z o.o.
www.neorobot.pl - Roboty, zabawki i zestawy edukacyjne
Kontakt: sklep@neorobot.pl
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