EVOLUTION

ROBOT

Programovateiny

UPOZORNENi:

Pouze pro déti od 8 let véku.

Instrukce pro dospélé jsou piilozeny a musi byt
dodrzovany.

POZNAMKA:
Pecliveé si proctéte informace o kompatibilité
na strané 3 a o piipojeni na strané 15.

UPOZORNENI:

K zajisténi spravného chodu elektrickych motori
bylo béhem vyroby aplikovano malé mnozstvi
maziva. V pfipadé vysokych teplot se tato latka
miiZe rozpustit a mastit. V piipadé, Ze jsou
motory obsazené v sadé znecisténé, lze je
jednoduse ocistit ubrouskem. PouZité mazivo
neni toxické, ani nebezpecné.

I
POZNAMKA: 0 vyjmuti soucasti z plastovych
drzakii pozadej dospélou osobu. Pfipadné ostré
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v‘ VILADANT BATERIT v | |
POZADEJ 0 POMOG DOSPELOU 0SOBU *
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. Ujistéte se, Ze je pfistroj vypnuty.
. K odSroubovani Sroubu krytu baterii pouzijte standardni Sroubovak.
. Vlybité baterie vyjméte.
. Vlozte baterie (8 x 1,5V AA/LR6) podle polarity vyznacené
v pfislusném prostoru.
. Baterie musi vkladat dospéla osoba.
. Zavrete kryt prostoru a utdhnéte Sroub.
. Ujistéte se, Ze pfistroj funguje.

Napajeni: jednosm. 6 V ——— Baterie: 8x 1,5VAAILR6 4 B
Baterie nejsou soucasti baleni.

Frekvencni pasmo: 2 400 MHz - 2483,5 MHz
Maximalni vykon vysilaného signalu: —22,1 dBm

'POZNAMKA: Obsahuje LED kontrolky tfidy 1.

Tato hracka je urCena pro déti starsi 8 let.

Pfi montazi pristroje a béhem manipulace a instalace
elektrickych soucasti musi byt pfitomna dospéla
osoba.

Jak dlouho sis pral/a mit robota, ktery by umél rozloZit a slozit paze, uchopovat pfedméty, pohybovat se po nerovném
terénu, mluvit a usmivat se? Diky této prekvapujici sadé uz nebude$ muset Cekat... tvoje prani se stane skutecnosti!
Diky Evolution robotu odhalis, jak se stavi robot a pfedevsim se bude$ moci seznamit se zasadami programovani.
Po bezplatném stazeni aplikace a s pouzitim Bluetooth® bude$ moci povolit uzdu fantazii a katapultovat se do svéta
robotiky. 8 riznych hernich rezimd ¢eka pravé na tebe!

Takze... smontuj robota, stahni si aplikaci, a co nejvice se bav! S Evolution robotem mas technologicky vyvoj
ve svych rukou!




BADE
s e B e

Obsahuje funkcni hroty. Riziko poranéni.

KOMPATIBILITA S BLE (BLUETOOTH® LOW ENERGY]

Evolution robot je vybaven energeticky tspornym Bluetooth® (BLE = Bluetooth® Low Energy) kompatibilnim pouze s urcitymi
Zarizenimi. Tablet nebo chytry telefon, na kterych bude aplikace instalovana, musi byt vybaveny BLE; musi se jednat o jeden z nize
uvedenych modelt:

Apple® Android™
VSechna niZe uvedena zafizeni se softwarem iOS 8 (nebo vy$Simi verzemi): | Vsechna zafizeni vybavena BLE a softwarem

* iPhone® 4S nebo novéj§i modely Android™ 4.3 (nebo vy$simi verzemi)
iPad® 3 nebo novéjsi modely

iPad Air® nebo novéjsi modely e e e nimi systémy Windows®
iPad mini™ 1 nebo novéjsi modely Rt G

iPod touch® 5t Generation nebo novéjsi modely
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Viyjmuti a instalace baterii

Vkladani baterii

Pokyny pro dohlizejici dospélé osoby
Predstaveni

Obsah sady

Kompatibilita Bluetooth® Low Energy

BLE (Bluetooth® Low Energy)
Elektronické soucasti tvého robota
Montaz

V/Seobecné charakteristiky aplikace
Postup stazeni aplikace

Bluetooth® sparovani zafizeni a robota
Herni rezimy aplikace

Popis aplikace

Ruéni programovani a ovladani tance

€3 Bluetooth

SMART

Evolution robot je vybaven BLE (Bluetooth® Low
Energy), bézné nazyvanym téz Bluetooth Smart®.
Toto zafizeni umoZzriuje vytvofit si Personal Area
Network (osobni sit), tedy virtualni sit o poloméru
nékolika metrd, v jejimz ramci je Evolution robot
schopen  komunikovat s  chytrym telefonem
a tabletem bez pomoci kabeld. Oproti standardnimu
Bluetooth® vysila BLE informace niz8i rychlosti
(maximalni rychlost = 2 Mb/s), umoziiuje vSak Setfit
energii a prodlouzit tak Zivotnost baterii.

.

s, u
4-”,31 (2 K=

_J ‘I] 2

m:m

Abys lépe pochopil/a, ¢im je tvofen a jak funguje Evolution robot, jsou na této strance popsany a analyzovany jeho hlavni elektronicke
soucasti: deska, motory, pfihradka na baterie, mikro LED diody a reproduktor.

SOUCAST

Prelnac Manual- OFF Bluetooth®
3.

Molex konektor reproduktoru
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Jak vidi§ na obrazku, motory, jez pohybuji tvym robotem, jsou
tvoreny dvéma samostatnymi ¢astmi: elektrickym motorkem jako
takovym a skfifikou s ozubenymi prevody. Ta slouzi ke snizeni
rychlosti otaéeni motord, které by jinak hybaly jednotlivymi ¢astmi

Jedna se o pouzdro na baterie, jehoz prostfednic-
tvim robot ziskava z baterii energii. Uvnitf pfihrad-
ky se nachazeji kovové desticky, umoziujici tok

robota pilis rychle.

Sada obsahuje dva typy motord (rozli§ené znackami vyrazenymi

na krytu a barvou):

S1 - rychly motor o nizkém vykonu, slouzici k pohybu pazi

$2 -> vykonny motor o nizké rychlosti, slouzici pro kola a pohyb
hrudniku

Mikro LED diody jsou soucasti,
umoznujici dodat obliceji robota
emocionalni vyraz.

Pro co nejlepsi vyjadreni

emoci se kazdé oko

sklada z mfizky 9 mikro

LED diod, zatimco na

Usta bylo pouzito 8

mikro LED diod ve dvou
soubéznych radach.

elektrické energie.

Reproduktor je elektronicka soucast,
pomoci které Robot muize vydavat
zvuky, jez ma nahrané ve své
vnitini  paméti. Jeho hlavnimi
soucastmi jsou magnet, plastova
membrana a meédéna civka.
Magnetické pole vytvofené mag-
netem a elektrickym proudem,
jenz je vyvijen civkou, rozvibruje
membranu, a ta pohybem vzduchu
vydava ton.

p— "POZNAMKA: Nékteré soucasti (napt. nekonetné rouby, tycky a spojky) jsou sestaveny do rameck.
l POZOR! ﬂ Po jefich vyjmuti pozédej dospélou osobu, aby odstranila pffpadné ostré plochy nebo vycnélky pomoct
. — Wl piniku nebo smirkového papiru. .. ) w
QUL AR A TR IS TATO CINNOST JE VELMI DULEZITA, PROTOZE PRITOMNOST TAKOVYCH PLOCH MUZE OHROZIT
SPRAVNOU FUNKCI ROBOTA.




Desku s mikro LED diodami nasad do obli¢ejového dilu pomoci pfislunych
zapadek.

Mikro LED diody pfedstavujici o€i
nastav smérem nahoru, mikro LED
diody st smérem dol0.

Hlavu sestav nasledujicim postupem:
- namontuj anténu tak, aby pismeno R bylo na pravé poloviné hlavy
a pismeno L na levé poloviné hlavy;
- nasuf obli¢ejovy dil s mikro LED diodami do levé poloviny hlavy;
- pfiloz obé poloviny k sobé a vzajemné je piipevni Sroubem

Vezmi tycku dlouhou 36 mm a vsun ji do hvézdicové spojky; L / Sada obsahuje dva nekonecné Srouby.
nasad oba kryty a piitiskni je k sobé v misté 4 zapadek tak, Tyto Srouby sestav do jednoho celku se

aby bylo slySet cvaknuti. soucastmi pohybového Ustroji.

i L
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POZNAMKA: Dbej na sestaveni dilii oznaéenych
stejnym Cislem (1-1;2-2).

Tycka dlouha 36 mm




Nasad obé pohybova Ustroji s nekonecnymi Srouby na tycku dlouhou 36 mm, kterou jsi predtim zasunul/a do spojky.

. Nekonecné Srouby musi byt nasazeny symetricky,
i tzn., Ze pfi pohledu shora musi zavity licovat.

|21

SROVNEJ ZAGATEK SROUBU

Nasad' reproduktor do pfislusného uloZeni a pritlac tak, aby bylo slySet cvaknuti.
Dej pozor, aby nedoslo k poskozeni svard kabelt.

POZNAMKA: Jak je vidét na obréazku, kabely reproduktoru vystupuji zvlastnim
otvorem na zadni strané.

Sestavu tvorenou pohybovymi dstrojimi + nekonecnymi Srouby + spojkou vloz do pfisluSného ulozeni na zadni strané hrudniku.

Poznamka: Pohybova Ustroji musi byt osazena podle znazornéni na obrazku. Pfi ¢elnim pohledu patfi tstroji ¢islo 1 doleva
a ustroji ¢islo 2 doprava.

Celni pohled na sestavu, tvofenou pohybovymi tstrojimi + nekoneénymi
Srouby + spojkou, vloZzenou do pfislusného ulozeni.

&m@g Hlava nekoneéného $roubu...

...se musi nachéazet
Pohybové dstroji musi byt NAHORE uvnitf téchto Zeber na
orientovana stejnym zpisobem - zadech
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Oto& ozubeny pfevod smérem nahoru. V&imni si, e ob& pohybova ' Sl Smontuj druhou spojku podie pokyni
Ustroji vyjizdéji smérem ven. Pokraduj v otageni, dokud pohybova Ustroji bodu 1; v tomto pfipadé vSak pouZij tycku
nedosahnou Urovné obou $ipek vyrazenych v plastu, na obrazku dlouhou 45 mm.

vyznacenych modrymi krouzky. POZNAMKA: Ty¢ka musi na strané

i oznacené pismenem A vyénivat 2 cm.
—
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=P 2 cm (cca)

Tycka dlouha 45 mm
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Na zadni strané hrudniku velmi opatmé postupné PO;NAMKA: Hlava ma v oblasti krku kloub, jenz umoziiuje ménit sklon
nasad: kompletné sestavenou hlavu (A) a spojku smérem nahoru a dold.
s ty¢kou do ozubeného vodiciho prvku (B).

Zkompletuj hrudnik pfiloZzenim pfedni ¢asti a utazenim 4 Sroubt
v bodech vyznacenych na obrazku.




Nasad ty¢ku dlouhou 56 mm do naboje cerveného motoru (pohybujiciho
pazemi) tak, Ze ji nejdrive prostr¢i§ ozubenym pfevodem.

""'"'-

Tycka dlouha 56 mm

POZNAMKA: Ozubeny prevod musi byt od naboje mirné vzdalen.

Pozorné podle obrazku vioz sestavu tvofenou motorem + tyckou + ozubenym prevodem do pfislusného ulozeni a kabely
protahni otvorem dole vlevo.
Pritlac tak, aby bylo slySet cvaknuti.

Kolem kabelt motoru ovladajiciho paze
oblep nélepku ARMS.




Po dokonceni montaze hrudniku zacni se-

stavovat spodni ¢ast robota. Nejprve je tfeba

sestavit étyfi kola (2 velka a 2 mald) sesaze-
nim a zajisténim odpovidajicich polovin.

Na hrud robota opatrné nasad
cerveny kryt tak, aby viechny
spoje dokonale zapadly.

U jednotlivych kol postupuj nasledovné: na rovnou
pracovni plochu poloz polovinu s vystupky orientova-
nymi smérem nahoru (A). Na ni poloz druhou polovinu
tak, aby cepy (B) licovaly; poté tiskni v prostredku
a u zapadek, dokud neuslysi$ cvaknuti (C). Nakonec
zkontroluj, zda jsou 4 zapadky dobre zajistény.

<
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Pripevni (smérem z vnéjsku dovnitf) jeden z ¢ernych motorl na levou
polovinu zékladny robota a kabely protahni pfislusnym otvorem smérem
dovnitf (A). Poté kolem kabel( motoru (B) oblep nalepku CHEST.

DETAIL ZAPADKY
Pritla¢ tak, aby bylo slySet cvaknuti.

Nejprve nasad cerveny naboj do ¢erného motoru (A). Poté na levou polovinu z&kladny robota (té, na kterou jsi jiz zvnéjSku pripevnil motor
hrudniku) nasad motor s jednim nabojem v pfedni ¢asti a druhym nabojem v zadni ¢asti (B).
Nakonec kolem kabelli motoru (C) oblep nalepku LEFT a protahni je pfislusnym otvorem (viz druhy obréazek).

goc ;
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- S ¥ R P POZNAMKA: Oba &ervené naboje
F; ¢ T musi vyénivat ven.




Kola s pasy nasad na naboje zakladny. Velké
kolo patfi dopfedu a malé dozadu.

Nasad rozpérnou ty¢ na vycnivajici konce nabojl
(mélo by byt slySet cvaknuti).

POZNAMKA: Pasy musi byt nasazeny tak, aby vroubkovani m

bylo pro lepsi zabér obraceno smérem dovnitr.

Aby sis pii pouzivani robota neublizil/a,
nestrkej prsty mezi pasy a kola.

Levou zakladnu poloz na pracovni plochu (podle prvniho obrazku), nasad’ prostor baterii (obracené) do pfislusného ulozeni (podle
druhého obrazku). Baterie vioz do piihradky na baterie podle obrazkd na str. 2.

Ulozeni
vodicich dilt

POZNAMKA: Pii vyméné baterii se doporuéuje vypnout robota a odpojit konektor prihradky na baterie.
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Levou zékladnu nech poloZzenou na pracovni plose,
nasad na ni kompletné sestaveny hrudnik a dej
velky pozor, aby sméfoval dopfedu (sleduj smér
Sipek vyrazenych na zakladné).

Aby pfi sestavovani zakladny kabely nepfekaZely, po jejich protazeni pfislusnymi otvory je pfipevni lepici paskou (A), kterou odstranis po
dokonéeni montaze. Poté, co body 18, 19 a 20 provedes i u pravé poloviny zékladny, pfiloZ ji k levé poloving (B) a dobre zajisti zapadky.
Nasad a utahni 4 Srouby (C).

POZNAMKA: tato faze je velmi dulezitd a obtizna, postupuj proto opatrné. Aby byl celek sestaven spravné, ujisti se, ze Gervena tycka
hrudniku sedi v pfislusném ulozeni.
Pokud se po sestaveni robota hrudnik nepohybuje nahoru a dold, otevii zakladnu a zkontroluj, zda je tato tycka spravné nasazena.

na baterie
POZNAMKA: K zaji$téni spravného fungovani
musi byt Srouby spravné utazeny.




Pii utahovani Sroubli zakladny dej velky pozor
na kabely, jeZ musi vystupovat v poradi
znazornéném na obrazku.

Levy  Motor Pfihrddka Pravy
motor hrudniku na baterie motor

Na z&da nasad elektronickou desku. Vioz
ji do spodni zapadky a poté ji zatlacenim
pripevni i v horni ¢asti (mélo by byt slySet
cvaknuti).

y AN ¢

y AN 4

I

Vloz dlan z ¢ervené gumy do ruky (A), poté
pfipevni rameno k pohybovému Ustroji (B)
a nakonec pfipoj pazi k ¢epu umisténému
na boku hrudniku (C).

A

POZNAMKA: tato operace se provede u obou pazi.

Pohybem pazi a hrudniku mize
robot zdvihat predméty az do
hmotnosti 100 g. Pfi prekroceni
této hmotnosti neni spravna
funkce zarucena.

Aby sis neublizilla, nedotykej

se robota v okamziku, kdy hybe
pazemi nebo hrudnikem.
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Zapoj viechny konektory Molex podle obrazku.

POZNAMKA: aby nemohlo dojit k zaméné,
konektory Molex reproduktoru, mikro LED
diod, pfihradky na baterie a motorii se
vzajemné liSi. Motory Ize navic rozlisit diky
nalepkam.

Motor
pazi
‘ . (Arms)
Prihradka
na baterie
Reproduktor

Motor
. hrudniku
Levy (Chest)
motor
(Left)

V pfipadé demontaZe ty¢i kol nasad' do zadnich otvort
Sroubovék, tim podrz naboje a tyce znovu nasad.

 VRIPRA ) £ 4
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ZABRAN PRUDKYM NARAZUM
A PADU ROBOTA. VZHLEDEM
K TOMU, ZE JE ROBOT Z PLAS-
TU A OBSAHUJE ELEKTRONIC-
KE SOUCASTI, MOHL BY BYT
NEQPATRNYM  ZACHAZENIM
POSKOZEN A MOHLA BY BYT
NEVRATNE OHROZENA JEHO
FUNKCNOST.

V4

Nakonec pfilep nalepky na
mista vyznaCenad na obou
obrazcich.

y AR 4

RYCHLOST A PRESNOST POHYBU
ROBOTA SE PRI POSTUPNEM
VYBIJENi BATERIi  SNIZUJE.
POKUD JE POHYB VELMI PO-
MALY NEBO NEPRESNY, ZAJIS-
TI VYMENU BATERI.




Aplikace Evolution Robot byla vyvinuta soubézné pro operacni systémy Android™ a iOS (firmy Apple®), aby mohla byt pouzivana vétSinou chytrych
telefont a tabletd, jez jsou na trhu k dispozici.
Po stazeni a instalaci (postup naleznes$ v nasledujici kapitole) ti aplikace umozni pouzivat modul Bluetooth® BLE a bavit se s robotem v sedmi hernich
rezimech (strucné popsanych na strané 16).

» NYNINA Pokud mé tvoje zafizeni operacni systém Android™, musi$ vstoupit do obchodu Google Play™ store a vyhledat
G°°9|e Play aplikaci Evolution Robot. Po nalezeni aplikaci stahni.

Google Play a logo Google Play jsou ochranné
znamky spolecnosti Google Inc.

Stéhnout v Pokud ma tvoje zafizeni operacni systém i0S, musi$ vstoupit do App Stores™ a vyhledat aplikaci Evolution Robot.
' App Store Po nalezeni aplikaci stahni.

Stahni sizApp Store Apple alogo Apple jsou znackami
Apple Inc, regls(vcvangm\ Ve Spojenych statech
a da\n(hzeml(h App Store je znacka sluzby Apple Inc.

= " BLUETOOTH-SPAROVANI ZARIZENI A ROBOTA \‘ \/

K pouzivani aplikace je potieba provést Bluetooth® sparovani mezi zafizenim a robotem.
K aktivaci spojeni je nutné provést nékolik jednoduchych kroku (plati jako pro Android™, tak iOS):
yu 1 - Vyhledej a stahni aplikaci z App StoreS™ (pro iOS) nebo z obchodu Google Play™ (pro Android™);
2 - Ujisti se, Ze je tvij tablet nebo chytry telefon zapnuty;
8 3 - Jdi do menu Nastaveni zafizeni a zapni Bluetooth®;
4 - Zapni Evolution robota piepnutim prepinace na Bluetooth® (B);
5 - Spust herni aplikaci Evolution Robot a sparuj robota pomoci pfislusného tlacitka s ikonou Bluetooth®,
kterou najde$ v pravém hornim rohu rozhrani aplikace.

POZNAMKA: Sparovani se zasadné nesmi provadét prostfednictvim menu nastaveni zafizeni, vzdy pouze prostrednictvim ikony aplikace!!!

POZNAMKA: U Androidu verze 6.0 a vy$$i musi$ pro moznost pouzivani aplikace aktivovat geolokaci. Béhem spousténi té k tomu aplikace
vyzve, a pokud moznost neprijmes, okamzité se zavre.

[ 4 V1Y, A -
A — e
y A /X .
NEKTERA ZARIZENi SE SYSTEMEM ANDROID™
MOHOU MIT BEHEM NAVAZOVANI SPOJENI VICE
PROBLEMU NEZ JINA. VZHLEDEM K TOMU,
ZE TYTO PROBLEMY SOUVISi SE SOFTWAREM
A HARDWAREM TECHTO ZARIZENi, NEMOHLI

1) - Po piepnuti pfepinace na B proved sparovani do 30 sekund, jinak mize dojit ke ztraté
signalu. Frekvence signalu Bluetooth® BLE totiz po uplynuti 30 sekund zaéne klesat.
2) - Pokazdé, kdyz opusti$ aplikaci a dojde ke ztraté spojeni, nebo pokud zafizeni po skenovani
okoli robota nenajde (a oznami to zpravou ,No BLE device*), musis:
A - Zavfit/ukoncit aplikaci;
B - Viypnout a znovu zapnout Bluetooth® telefonu nebo tabletu;
C - Vypnout a znovu zapnout robota (a prepinac opét prepnout na B);
D - Znovu navazat spojeni.

JSME SITUACI BOHUZEL NIJAK OVLIVNIT.

NASE RADA ZNi, NEVZDAVAT SE...

POKUD BEHEM NAVAZOVANi SPOJENI
VZNIKNOU OBTIZE, ZKOUSEJ TO DAL, DOKUD SE
SPOJENi NENAVAZE.

K bodu 2: k zavfeni/ukonceni aplikace je treba:
i0S

A - Jednou stisknout tlacitko Home zafizeni pro navrat na hlavni obrazovku
B - Dvakrat stisknout (rychle za sebou) tlacitko Home zafizeni
C - Prejetim obrazovky prstem zaviit aplikaci Evolution Robot.

Android AR,
Tato operace se u jednotlivych zafizeni iSi v zavislosti na znacce. Proto je lepSi vyhledat si { !
konkrétni informace k pouZivanému zafizeni na internetu. (
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v HERNI REZIMY APLIKACE

(-
N/

PROGRAMIMING MODE

(PROGRAMOVACI REZIN)

C

Pomoci tohoto herniho rezimu robota miZe$ naprogra-
movat sekvenci pfikazl ovladajicich pohyby (riznych
rychlosti), vizuélni vyrazy a zvukové efekty. Pfed potvrzenim
sekvence se mize$ bavit jeji virtualni simulaci. Po jejim
odeslani prostfednictvim Bluetooth® bude$ moci pofizovat
fotografie a natacet videa robota, provadéjiciho vSechny
tvé prikazy.

GYRO MODE |

(REZIM GYROSKOP)

Tento rezim vyuziva gyroskop nebo akcelerometr tabletu
nebo chytrého telefonu k ovladani Robota v redlném case.
Podle toho, jak se zafizeni nakloni, pohybuje se robot
4 sméry.

SELF LEARMING MODE

(REZIM SAMOUCENI)

Pomoci tladitka REC, nabizeného v tomto reZimu, Ize
zaznamenavat vSechny vybrané piikazy a soucasné
je v redlném Case odesilat do robota. Timto zptsobem
bude$ moci ulozit do paméti vSechny trasy robota, ktery
se tak nauci tvoje prikazy a pozdéji je bude moci vérné

zopakovat. | v tomto pfipadé je mozné pouzit fotoaparat.

fMEMO MODE
(MEMO REZIM)

Memo predstavuje ten pravy a skutecny trénink tvého
mozku, diky kterému bude$ moci cviit svou pamét
a pozorovaci schopnosti. Po volbé drovné obtiznosti
vygeneruje aplikace nahodnou sekvenci prikaz(i a odesle
ji do robota, aniz by ti ji ukazala. Zatimco robot provadi
zaslané pfikazy, ty jej musi$ velmi pozorné pozorovat,
zkusit pfikazy rozpoznat a sekvenci rekonstruovat; nakonec
si muze$ oveéfit, jak jsi dobry/a: kolik jsi udélal/a chyb?
Kolika procent spravnych odpovédi jsi dosahl/a?

RIS 4B BEMEILIRALE ERERLIRAS 1
- \& :1;‘/ |
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APLIKACE NABIZi 7 HERNICH REZIMU:

2 REAL TIME NORMAL MODE
\/ NORMALNi REZIM V REALNEM CASE)

Pri pouZiti aplikace v konfiguraci Real Time mUze$ robota
ovladat stejné, jak bys pouZival/a dalkové ovladani
nebo joypad. Robot bude provadét viechny tvé prikazy
v redlném case, bez jakéhokoli zpozdéni. Navic mizes
robota zabirat prostrednictvim fotoaparatu a sledovat
vSechny jeho pohyby na obrazovce chytrého telefonu
nebo tabletu.

q TOUCH GRID MGDE
o/ (REZIM DOTYKOVE MRIZKY)

Touch Grid (dotykova mfizka) je variantou zakladni
verze Real Time (rediny &as). Prostfednictvim této
konfigurace mohou byt vSechny pohyby robota oviadany
tazenim prstl po dvou mfizkach na obrazovce zafizeni.

(4 ) DANCING MODE
A\ (REZIM TANCE)

Po volbé jednoho ze 4 stylii nabizenych timto hernim
rezimem (Pop, Rock, Techno a Hip Pop) zaéne robot
tancit v rytmu hudby, pficemz bude synchronizovat
pohyby past, pazi, hrudniku a vizuani vyrazy
s moznosti pouZiti fotoaparatu k jeho zobrazeni na
obrazovce.

POZNAMKA: K ziskani
dal$ich podrobnosti

k 7 hernim rezimim

si pozorné precti
nasledujici stranky,

na kterych jsou
podrobné vysvétleny
vsechny funkce
aplikace.




(@) . poPIs APLIKACE |

Prostrednictvim Home Page (domovské stranky) Ize vstoupit do jednotlivych

hernich rezim(i. Gyro Mode a Touch Grid Mode jsou dostupné z menu, Symbol Bluetooth® pro

které se zobrazi po zvoleni Real Time. navazani spojeni. Je-li
symbol zeleny, spojeni je

Vpravo nahore se nachazi symbol Bluetooth®, jehoz prostrednictvim musis aktivni.

navazat spojeni a pomoci kterého mize$ zkontrolovat, zda spojeni mezi

zafizenim a robotem je &i neni navazano.

EVOLUTION ROBOT

Programmable & Bluetooth

PREOGEAMMING
,

- Pokud jsi provedl/a pokyny tykajici se spojeni, uvedené na strané 15, mél by byt symbol zeleny, coz znamena, ze spojeni je
navazano. Pokud tomu tak neni, zkus zopakovat vSechny pokyny uvedené na strané 15, od bodu 2.

- Bluetooth® ma dosah pfiblizné 10 m. Pokud tuto vzdalenost piekrocis, spojeni se muze ztratit. V takovém pripadé dostane
symbol Bluetooth® ¢ervenou barvu a ty budes muset spojeni znovu navazat.

- Pro preruseni spojeni v jakémkoli okamziku staéi kliknout na symbol Bluetooth® aplikace.




Jak je uvedeno na strané 16, prostfednictvim programovani mize$ vytvorit sekvenci pfikazl a poslat ji do robota pres

Bluetooth®.

Na této a na nasledujicich stranach jsou popsany vSechny funkce a charakteristiky grafického rozhrani tohoto rezimu.

Tlacitko Home
pro navrat na
domovskou
stranku

Pikazy ovladani
hrudniku

Prikazy ovladani
pazi

Prikazy ovladani
vizuélnich vyrazi

Prikazy ovladani
zvukovych efektd

Prikazy ovladani
pohybl

Prostiedi ACTIONS (AKCE) vyhrazené programovani. Funkce Fotoaparat (dalSi
V tomto prostredi ze sekvenci vytvorit, ulozit, zménit, informace nalezne$ na
odstranit, simulovat a odeslat do robota (viz nésledujici strané 22)

kapitoly).

Casova osa: véechny prikazy trvaji cca 1's, s vyjimkou
pohybl pazi a hrudniku, které trvaji cca 2 s.




Postup programovani je velice jednoduchy. Prostfedi Akce se sklada z mfizky policek jako je
to zde po strané. Kliknutim na poli¢ka se znakem + se oteviou okna, v nichz se voli zadavané
piikazy. Kazdy radek je vénovan jiné typologii prikazt (v poradi shora dolt: pohyby hrudniku,
pohyby pazi, emocionaini vyrazy, zvuky, pohyby pasu).

[ ﬁ__]l J;J;i_ aJ
it

— T |

Robot a aplikace jsou
schopny spravovat az
200 prikazd. Pokud je
dosazen tento limit, zbar-
vi se sekvence cervené
a objevi se upozornéni
(MAX 200 ACTIONS)
(MAXIMALNE 200 AKCI).

19



Usporadani prikazti sekvence Ize zménit jednoduchym
presunutim prstem.

K vlozeni nového pfikazu
mezi dvé jiz existujici akce
sekvence staci vybrat jednu
(ktera se zvyrazni) a poté
kliknout na +. Timto zpQ-
sobem se vytvofi prazdné
policko, do kterého mlze$
vloZit novy pfikaz.

K odstranéni pfikazu
staci tento pfikaz vybrat
a kliknout na symbol ko3e.

Pomoci tlacitka
Ize v jakémkoli okamZziku ode-
slat zadané piikazy do robota.

Pokud chce$ robota zastavit
béhem provadeéni piikazd, stiskni

Béhem provadéni se v prostredi
Actions (Akce) zvyraziuji pravé
probihajici akce.




Po stisku tlacitka v prostfedi programovani se otevie stranka simulace, na které bude
2D model robota simulovat vechny prikazy obsazené v sekvenci.

Kliknutim na tlacitko X mizes$ simulaci opustit
a vratit se do prostfedi programovani.

4

TR

| v tomto pfipadé
se po kliknuti na
START sekvence
odesle do robota.

V/ tomto prostredi bézi pfikazy sekvence soubézné se simulaci. B S e sk e

Diky tomu muzes zjistit, které pfikazy jiz byly simulovany a u kte- TEST spustit od zagatku
rych simulace teprve nastane. '

Po vybéru jedné z ulozenych sekvenci se tato automaticky
zobrazi v prostfedi ACTIONS (AKCE) a ty ji bude$ moci
meénit, simulovat nebo proveést.

Po stisku tlacitka SAVE

(ULOZIT) v prostredi pro-

gramovani se otevie vy-

skakovaci okno, v némz

mulze$ sekvenci pojme-

novat a ulozit. UloZena

sekvence se automaticky |f

viozi do menu SAVED Kazdou z ulozenych sekven-
ACTIONS  (ULOZENE ci Ize jednoduse odstranit
AKCE). kliknutim na symbol ko3e.




| PROGRAMMING MODE N
(PROGRAMOVACI REZIM)

. N ) Q N POZNAMKA: Fotoaparat Ize zapnout az po stisknuti
Kliknutim na tlacitko Fotoaparat dostane$ moznost tlagitka START a odesléni sekvence pfikazii do robo-
pouzit fotoaparat tvého zafizeni k pofizovani fotografii a natécent ta pres Bluetooth®.

videi robota provadéjiciho vSechny tvé prikazy.

K opusténi fotoaparatu a k navratu na dfive zobrazenou obrazovku
aplikace musi$ v zavislosti na operaénim systému tvého zafizeni:

Android™ —> kliknout na tlagitko back (zpét) zafizeni

iOS - kliknout na Smazat




Jak je uvedeno na str. 16, prostrednictvim rezimu Real Time m(ze$ vSechny pfikazy odesilat v redlném ¢ase do robota.
Na této strance jsou popsany vSechny funkce a charakteristiky grafického rozhrani tohoto rezimu.

Kliknutim na
tlacitko X se vratis
na stranku volby

typologie Real Time.

Prikazy ovladani

vizualnich vyraz{i.

Pfikazy oviadani
hrudniku a pazi.

Funkce Fotoaparat (dalSi informace nalezne$
v nasledujicim odstavci).

Pfikazy
ovladani zvuko-
vych efektd.

Prikazy doprava,
doleva, vpred,
vzad.

Q)

'

s

r

DIC IS

Kliknutim na tlacitko Fotoaparétabude
statické pozadi aplikace nahrazeno zabéry
pofizovanymi fotoaparatem tvého zafizeni.
Tak bude na obrazovce, kromé prikazd
(v prekryvu), v redlném Ease zobrazeno také
to, co robot pravé déla.

K opusténi fotoaparatu staci znovu kliknout na
tlacitko Fotoaparat.

’ S LN

.L .1.
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S pomoci gyroskopu nebo akcelerometru tvého zafizeni mize$ v tomto hernim rezimu pohybovat robotem pouhym
naklonénim chytrého telefonu/tabletu.

POZNAMKA: Tento rezim je dostupny z menu Real Time.

Virtualni osciloskop, jehoz prostfednictvim je

signalizovan smér pohybu na zakladé naklonéni

zafizeni. Funkce
Fotoaparat
(dalsi informa-
ce nalezne$

v nasledujicim
odstavci).

Kliknutim na tlacitko

X se vrati§ na RERLTIME GHPE
stranku volby typo- =

logie Real Time.

SOUMD
EFFECTS

Prikazy ovladani = Prikazy
vizuélnich vyraz(. —— . ovladéni zvuko-
o CnJ vych efektu.

L5
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Kliknutim na tlacitko Fotoaparétabude
statické pozadi aplikace nahrazeno zabéry
pofizovanymi fotoaparatem tvého zafizeni.
Tak bude na obrazovce, kromé prikazd
(v prekryvu), v reélném ¢ase zobrazeno také
to, co robot pravé déla.

K opusténi fotoaparatu staci znovu kliknout
na tlacitko Fotoaparat.




TOUCH GRID MODE O
(REZIM DOTYKOVE MRIZKY)

Jak je uvedeno na str. 16, pomoci pohybu prstll po dvou mfizkach je v tomto hernim rezimu mozné ovladat vSechny

pohyby robota. Ostatni prikazy jsou dostupné stejné jako v zakladni verzi Real Time.
POZNAMKA: Tento rezim je dostupny z menu Real Time.

Funkce Fotoaparat (dali infor-
mace nalezne$ v nasledujicim
odstavci).

Pfikazy ovla-
dani vizualnich
vyrazd.

Prikazy ovladani
zvukovych efektd.

Kliknutim na tlacit-
ko X se vrati§ na
stranku volby typo-
logie Real Time.

’
HEH;.’.TI'T\E TOUCHGRID_
5

g

.
P=, )
) sowos

: _ _ _ Dotykova mfizka
Wi e s e s Jas e e
Dotykova mfizka o -DOLU: vzad
zolg/ibiy hrudniku Eoorzs ~ = - DOPRAVA: doprava
i ) - DOLEVA: doleva
zvednuti hrudniku
-DOLU:
klesnuti hrudniku K
- DOPRAVA: ‘
rozlozeni pazi
- DOLEVA:

slozeni pazi

Kliknutim na tlacitko Fotoaparét°bude
statické pozadi aplikace nahrazeno zabéry
pofizovanymi fotoaparatem tvého zafizeni.
Tak bude na obrazovce, kromé prikazd
(v prekryvu), v reélném ¢ase zobrazeno také
to, co robot pravé déla.

K opusténi fotoaparatu staci znovu kliknout
na tlacitko Fotoaparat.

’ Ny LN | ol
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Spusténim rezimu Self Leaming
(Samouceni) se vstoupi do
prostiedi, v némZ jsou pfika-
zy nejenom v reélném case
odesilany do robota, ale také Zpocatku jsou vSechna tla-
zaznamenavany a automaticky Citka neaktivni. K zahajeni
ukladany. zaznamu a soucasnému
odesilani prikazli do ro-
bota je tfeba kliknout na
tlacitko REC.

Prikazy ovladani
vizualnich vyrazd.

Pikazy ovladani
zvukovych efektd.
Funkce
Fotoaparat
e | (dalsi informa-
Tlacitko Home pro | I I | | | | ce nalezne$
ngvrat na domov- . I na strané 27).
skou stranku. 3 .

Prostfedi  ACTIONS e B

(AKCE) vyhrazené za- 2 Nty Prikazy oviadani
znamu. V tomto pro- =" i i [ pohybu.

stfedi se sekvence )
vytvafi pomoci zazna-
menavanych pfikazd,
odesilanych v redl-
ném ¢ase do robota.

Pokud se po spusténi zaznamu stiskne tacitko STOP, Piikazy ke zm&né rychlosti (maska pohybu pasii se
zaznam se prerusi a pohyby zastavi. aktualizuje v reélném &ase podie zvolené rychlost).

U verze ,chytry telefon” jsou pfikazy sdruzeny
do bloku (viz nasledujici obrazek). Kliknutim na
jednotlivé bloky se otevfe okno s pfislusnymi
volitelnymi pfikazy.

) my e, | N .off




I SELF LEARNING MODE
(REZIM SAMOUCENI)

O NN

Pokud se zaznam zastavi tlacitkem STOP a v seznamu jsou obsazeny akce, jsou tlacitka START, RESET a SAVE aktivni:
- Kliknutim na tlacitko START se sekvence odesle do Robota.

- Kliknutim na RESET se ze seznamu odstrani vSechny akce.

- Kliknutim na tlacitko SAVE je mozné uloZit zaznamenanou sekvenci (jako v rezimu programovani).

POZNAMKA: Ulozeni provedena v rezimu Self learning (Samouceni) nejsou kompatibilni s rezimem P

(Programovani).

K vloZeni nového prvku
dovnitf  seznamu béhem
zaznamenavani (tedy bez
stisknuti  tlacitka STOP)
sta¢i vybrat jeden z jiz vio-
zenych prikaz( (ktery se
tim zvyrazni) a kliknout na
vloZeni nové akce. Nova

Po zastaveni zéznamu tla-
Citkem STOP se kliknutim
na akci v seznamu tato
akce vybere; poté je moz-
né ji odstranit (Zluta ikona
ko$e) nebo presunout
v ramci sekvence (Zlutd
ikona s Sipkami).

7’ L g LS | T ol

akce se tim odesle do ro-
bota a vlozi bezprostiedné
za vybrany prvek.

V' kterémkoli okamziku m0ze$ pouzit fotoaparat
svého chytrého telefonu nebo tabletu kliknutim na

tiacitko Q

Tak si mize$ na pozadi zobrazit to, co snima foto-
aparéat zafizeni, a pfimo na obrazovce pozorovat
robota, ktery v realném Case provadi tvé pfikazy.

K opusténi fotoaparatu staci znovu kliknout na tla-
Citko Fotoaparat.
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K W Funkce

pro navrat na do- , ' \ Fotoaparat
(dalsi informa-
ce naleznes

v nasledujicim
odstavci).

movskou stranku.

VoliteIné hudebni
stopy.

Prehravac, jehoz prostrednictvim mizes sledovat piehravani pisnicek.
POZNAMKA: Kazda hudebni stopa trva celkem 10 s.

ﬂ V' kterémkoli okamziku miZze$
pouzit fotoaparat svého chytrého
telefonu nebo tabletu kliknutim

na tlacitko Q .

Tak si m0ze$ na pozadi zobrazit
to, co snima fotoaparat zafizeni,
a pfimo na obrazovce pozorovat
robota, jak tan¢i.

K opusténi fotoaparatu staci znovu
kliknout na tlagitko Fotoaparat.

. e — Z
‘ ™ m | o
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Na rozdil od vSech ostatnich hernich rezimi predstavuje Memo skute¢nou a opravdovou vyzvu ke zlep$eni tvych
pozorovacich schopnosti a paméti. Na nasledujicich 3 stranach ti budou vysvétlena pravidla hry, jejimz prostfednictvim
se bude$ moci i popasovat se svymi kamarady!

T g -t

Po zvoleni rezimu MEMO musi$ vybrat Groven obtiznosti (doporucujeme zacit trovni EASY a poté Urover zvySovat).

Na zékladé zvolené Urovné, jak je uvedeno také na str. 16, vygeneruje aplikace nahodnou sekvenci pfikazd o urcité délce
(Gim vy38i uroven, tim delSi bude sekvence) a odesle ji do robota, aniz by ti ji ukazala. V nasledujici tabulce jsou uvedeny
kombinace obtiznosti a délek sérii pfikazu.

UROVEN NORMAL IMPOSSIBLE
Pocet prikazu
sekvence

Po piijeti ndhodné sekvence robot vycka 2 sekundy (aby ti dal moznost se pfipravit) a poté zacne sekvenci provadét. Behem
provadéni jej musis velmi pozorné pozorovat a rozpoznat vechny pfikazy pomoci tlacitek aplikace. Pokud nedokazes urcit pfikazy
v realném ¢ase, musi$ pouzit pamét.

e oo Pfikazy ovla- Pfikazy ovlada-
2vukovch efekid. dani pazi. ni hrudniku.
Funkce
Fotoaparat
(dalsi informa-
Kliknutim na tlacitko ce nalezne$ na

X se vrati§ na stranku strané 30).
volby Urovné obtiznosti. i

Prostedi, v némz je
nutné pfikaz po pfi-
kazu rekonstruovat
sekvenci provadénou
robotem.

Pfikazy ovlada-
ni pohybl past
(v tomto pfipa-
dé je rychlost
pevné nastave-
nana2).

Po rekonstrukei sekvence, kliknutim na CHECK (KONTROLA), aplikace zkontro-
luje procento spravnych odpovédi a vypocte bodové hodnoceni.




MOTIN

4

U verze ,chytry telefon jsou pfikazy sdruzeny
do bloki (viz obrazek). Kliknutim na jednotlivé bloky
se otevfe okno s pfislusnymi pfikazy, které Ize zvolit
a pouzit k rekonstrukci sekvence.

POZNAMKA: Pro zjednoduseni &innosti byly jak u verze
Lchytry telefon”, tak u verze ,tablet* zruSeny vizuaini
vyrazy.

V kterémkoli okamziku muize$§ pouzit foto-
aparat svého chytrého telefonu nebo tabletu

kliknutim na tlagitko QI .

Tak si mize$ na pozadi zobrazit to, co snima
fotoaparat zafizeni, a robota pfimo pozorovat.
K opusténi fotoaparatu staci znovu kliknout na
tlacitko Fotoaparat.

Po dokonceni rekonstrukce provadéné sekvence a pred
kontrolou dosazenych bod(i ma$ moznost sekvenci
zménit a opravit.

Kliknutim na jednu z akci viozenych v prostiedi ACTIONS
(AKCE) se tato akce vybere; poté je mozné ji odstranit
(Zluta ikona koSe) nebo pfesunout v ramci série (zluta
ikona s Sipkami). Nové vkladana akce se viozi bezpro-
stfedné za vybrany prvek.




Po rekonstrukei a pfipadné opravé sekvence provedené robotem piichazi ¢as ke kontrole, kolik jsi udélal/a chyb a kolika
procent spravnych odpovédi jsi dosahl/a. Stiskem tlacitka m (KONTROLA) se otevre nasledujici strana.

Dosazené
hodnoceni.

Kliknutim na tlacitko X
se vrati$ na stranku
volby Urovné
obtiznosti.

Stiskem tlacitka
RESTART robot
provede sekvenci
znovu a aplikace
se vrati na stranku
rekonstrukce.

I \
[LJEI_I_ DorE |

¢

Prostor,

ve kterém se
zobrazuje jeden
z5vyrazl v z&-
vislosti na dosa-
Zenem bodovém
hodnoceni. Cim
bude pocet bodu
vy$8i, tim vetsi
bude Gsmév.

Chyby: Kliknutim
na toto tlacitko

se zobrazi okno
s Cervené zvyraz-
nénymi chybami,
kterych jsi se
dopustil/a.

% spravnych
\ odpovédi

>

V nasledujici tabulce jsou uvedeny vSechny mozné kombinace % procento spravnych odpovédi — hodnoceni - vyraz:
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Pokud chce$ svého robota pouzivat bez pomoci aplikace a zafizeni, mizes$ si s nim hrat v ruénim rezimu, ve kterém Ize
programovat pohyby a zvuky podle libosti. Pokyny k zadavani pfikazli jsou nize uvedeny v piislusném poradi.

Stiskni tlacitko P
(Programovani)

vpravo nahofe pro zapnuti
rezimu ,Input Mode*
(rezim zadavani).

(Robot ukaze tento
vyraz.)

Nastav pfepina¢ na M
(ruéni rezim).

Zadej robotu postupné

prikazy:

¢ pohyby vpred, vzad,
doprava a doleva
(vyjadrené Sipkami);
zvuky (tlacitko S),
jez budou vybrany
nahodné a v sekven-
ci reprodukovany ve
spravném poradi;
pohyby hrudniku
a pazi (tlacitka
Chest a Arms).

Znovu stiskni tlacitko P pro
potvrzeni zadané sekvence
pikazd (mikro LED diody
zhasnou a vyraz zmizi).

Stiskni tlacitko Enter pro
spusténi pohybu

(az do konce provadéni
sekvence prikazt bude mit
robot tento vyraz).

V ruénim rezimu se pohyby pastl provadéji rychlosti 2.
Systém je schopen ulozit do paméti a provést az

200 prikazu za sebou.
% NI'RUENfovCADANITANCE|[ &

Pokud si béhem pohybl vSimnes, Ze
jsi trasu zadal/a Spatné, staci znovu
stisknout tlacitko P. Robot se zastavi Rezim Dancing (tance) je dostupny jak z aplikace, tak ru¢né. Nastav prepina¢
a automaticky vrati do rezimu Input na M (ruéni rezim) a zapni Dancing mode (Rezim tance) pomoci pfislusného
Mode. tlacitka Dancing (Tanec):

Pokud chce$ po dokonceni naprogra-
movaného pohybu zopakovat pravé
projetou trasu, stiskni Enter.

Pokud chce$ v pribéhu pohybu zopa-
kovat sekvenci provadénych prikazl
od zacatku, opét stiskni Enter.

V piipadé, Ze robot nefunguje spravné,

* 1x stiskni toto tlacitko a poté Enter: robot bude
prehravat hudbu HIP POP;

 2x za sebou stiskni toto tlacitko a poté Enter:
robot bude prehravat hudbu POP;

* 3x za sebou stiskni toto tlacitko a poté Enter:
robot bude pfehravat hudbu ROCK;

* 4x za sebou stiskni toto tlacitko a poté Enter:
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vypni jej a znovu jej zapni.

robot bude pfehravat hudbu TECHNO.
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