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o Product htroduction:
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ROBOT AR M

Build your own fully-functioning robot arm complete with five motors and five joints. The robot arm is operated via a five-switch wired controller and features: base
rotation, base, elbow, wrist motion and grip attachment. The motors power the following movements: grip, release and arm lift and lower. The robot arm also features
a built-in searchlight.

* Maximum Lift: 100g e Dimensions: 9” L x 6.3” W x 15" H e Weight: 658g  Requires: 4 x D batteries (not included)

Monte vocé mesmo um brago robético totalmente funcional, completo com cinco motores e cinco juntas. O braco robético é operado por um controle com fio de cinco
botdes e contém: rotacao da base, base, cotovelo, movimento de punho e pinga. Os motores acionam os seguintes movimentos: agarrar, soltar, levantar e abaixar o
brago. O brago robético também apresenta uma luz de busca embutida.

® Levantamento maximo: 100 g ® Dimensoes: 9” C x 6,3” L x 15” A e Peso: 658 g ® Requer: 4 baterias D (ndo incluidas)

Bau dir deinen eigenen, voll funktionsfahigen Roboterarm mit fiinf Motoren und flinf Gelenken. Die Bedienung des Roboterarms erfolgt Uber eine Kabelfernsteuerung
mit den folgenden Funktionen: Sockeldrehung, Sockel-, Ellbogen-, Handgelenk- und Greifbewegung. Die Motoren treiben die folgenden Bewegungen an: Greifen,
Loslassen sowie Heben und Senken. In den Roboterarm ist zusatzlich ein Scheinwerfer eingebaut.

* Hochstlast: 100 g ® Abmessungen: 9” L x 6,3” B x 15” H e Gewicht: 658 g ® Wymagane: 4 baterie D (nie s zawarte w zestawie)

Construye tu propio brazo robético plenamente funcional con cinco motores y cinco articulaciones. El funcionamiento del brazo robético se controla mediante un
controlador con cable de cinco interruptores que incluye: giro de base, base, codo, movimiento de mufieca y moédulo de agarre. Los motores generan los siguientes
movimientos: agarrar, soltar y levantar y bajar el brazo. El brazo robético también incluye una luz de bisqueda incorporada.

* Carga maxima para elevacion: 100 g ® Dimensiones: 9 pulg. (22,86 cm) Lo x 6,3 pulg. (15,24 cm) An x 15 pulg. (38,1 cm) Al ® Peso: 658 g ® Requiere: 4 pilas D (no
incluidas)

Construisez votre propre bras robotisé pleinement fonctionnel avec ses cing moteurs et cing articulations. Vous pouvez faire fonctionner ce bras grace a un cable de
commande a cing leviers. Ce robot est composé d’une base tournante, d’un socle, d’un coude, d’un poignet et d’une main. Les moteurs permettent les mouvements
suivants : saisir et lacher, soulever vers le haut et vers le bas. Il est aussi équipé d’une lumiere intégrée.

* Poids maximum a soulever : 100 g ® Dimensions : L 22,86 cm x | 7,62 cm x H 38,10 cm e Poids : 658 g ® 4 piles D (non incluses)

Costruzione di un braccio robotico perfettamente funzionante, con cinque motori e cinque articolazioni. Il braccio robotico & azionato mediante un telecomando cablato
a cinque interruttori e offre: rotazione della base, movimento di base, gomito e polso e presa. | motori azionano i seguenti movimenti: presa, rilascio e
sollevamento/abbassamento del braccio. Il braccio robotico € prowvisto anche di un riflettore integrato.

® Sollevamento massimo: 100 g ® Dimensioni: 22.8 cm (lung.) x 16 cm (larg.) x 38,1 cm (alt.) ® Peso: 658 g  Richiede: 4 batterie D (non incluse)

Zbuduj wiasne, w petni funkcjonalne ramig robota z pigcioma silnikami i piecioma przegubami. Do sterowania ramieniem robota stuzy przewodowy sterownik z pigcioma
przetgcznikami, ktory kontroluje: obroty podstawy, ruchy podstawy, tokcia i nadgarstka oraz chwytak. Silniki umozliwiajg nastepujace ruchy: chwytanie, puszczanie oraz
podnoszenie i opuszczanie ramienia. Ramig robota posiada takze wbudowany reflektor.

© Maksymalny udzwig: 100 g ® Wymiary: 23 x 16 x 38 cm (dk. x szer. x wys.) ® Masa: 658 g ® Wymagane: 4 baterie D (nie sg zawarte w zestawie)

Bbl cMOXeTe camoCTosATeNbHO CoBpaTb MOHOCTLIO (PYHKLMOHAMBHYIO POBGOTM3NPOBAHHYIO PYKY C METLIO MOTOpamMy W MNATbIO LWapHUpamu. YnpasneHue
OCYLLECTBASIETCA MPX NOMOLLM MPOBOAHOIO MaHVMYSTopa C MAThO MEepeKoyYaTensMi, KOTOpbIi obecnedvBaeT creaytolime hyHKUMM: BpaLleHe OCHOBbI,
nepemeLLieHre KPOHLLUTEHA Ha OCHOBE, JIOKTEBOW LLapHMP, BpalleHne 3amscTHOro LWapHmpa v 3axeat. MoTopbl NPUBOAST B ABWKEHWE CNeaytolmne dnemMeHTbl
POBOTM3MPOBaHHON PYKW: 3axBaT, OCBOBOXAEHWE, NOLBEM 1 ONycKaHne pyku. POBOTU3NPOBaHHasS pyKa TakKe BKII0UAET BCTPOEHHbIN (hoHapb.

* MakcumanbHo nogHvmaemslin Bec: 100 e Pasmvepsl: 9 () x 6.3 (L) x 15 (B) atoimos @ Bec: 658 1 @ MNuTaHuve: 4 6atapen ctaHaapTa D (B KOMMIEKT He BXOAAT)

Alicates de ponta Alicate de corte Chave de fenda Baterias D (x 4)
comprida diagonal
Destornillador Pilas D (4)
Alicates alargados Alicates de corte
Cacciavite Batterie D (4)
Pinza a becchi lunghi Taglierina diagonale
OTBepTKa Barapeu D (4 wr.)

OcTpory6ubl Kocble ocTpory6ubl




MechanicalParts List:
Motor (M4.M5) Motor (M2.M3) Motor (M1)
Motor (M4.M5) Motor (M2.M3) Motor (M1)
Motor (M4.M5) Motor (M2.M3) Motor (M1)
Motor (M4.M5) Motor (M2.M3) Motor (M1)
Moteur (M4.M5) Moteur (M2.M3) Moteur (M1)
Motore (M4.M5) Motore (M2.M3) Motore (M1)
Silnik (M4.M5) Silnik (M2.M3) Silnik (M1)
Motop (M4.M5) MoTtop (M2.M3) MoTop (M1)
Qty Qty Qty
Orange — Blue —| Yellow—|
Black 2 ; Black 2 = Black 1
Gear 32/10T (Grey) Gear 32/10T (brown) Gear 32T (blue)
Engrenagem 32/10T (cinza) Engrenagem 32/10T (marrom) Engrenagem 32T (azul)
Zahnrad 32/10T (Grau) Zahnrad 32/10T (Braun) Zahnrad 32T (Blau)
Engranaje 32/10T (gris) Engranaje 32/10T (marrén) Engranaje 32T (azul)
Engrenage 32/10T (gris) Engrenage 32/10T (brun) Engrenage 32T (bleu)
Ingranaggio 32/10T (grigio) Ingranaggio 32/10T (marrone) Ingranaggio 32T (blu)
Koto zgbate 32/10T (szary) Koto zgbate 32/10T (brazowy) Koto zgbate 32T (niebieski)
LecTepHs 32/10T (Cepblit) Lectephs 32/10T (KopuuHeBbii) LWecTtepHn 32T (Fony6oii)
Qty Qty Qty
10 5 = 5
Output Gear 10T (black) Output Gear 10T (white) Round Shaft
Engrenagem de saida 10T (preto) Engrenagem de saida 10T (branco) Eixo esférico
Abtriebsritzel 10T (Schwarz) Abtriebsritzel 10T (Weil) Runde Welle
Engranaje de salida 10T (negro) Engranaje de salida 10T (blanco) Eje redondo
Rapport de sortie 10T (noir) Rapport de sortie 10T (blanc) Arbre arrondi
Ruota dentata 10T (nero) Ruota dentata 10T (bianco) Albero cilindrico
Kolo zgbate wyjsciowe 10T (czamy) Kolo zgbate wyjsciowe 10T (biaty) Wat okragly
BbixogHas wectepHsi 10T (YepHbiin) BbixogHas wectephsi 10T (Benbiin) Okpyrmas LwraHra
Qty Qty Qty
4 /%'i 1 — 9
o — | @20
1:1
Round Shaft Tapping Screw Tapping Screw
Eixo esférico Parafuso rosqueado Parafuso rosqueado
Runde Welle Schneidschraube Schneidschraube
Eje redondo Tomillo de rosca chapa Tomillo de rosca chapa
Arbre arrondi Vis taraudeuse Vis taraudeuse
Albero cilindrico Vite filettante Vite filettante
Wat okragly Sruba samogwintujaca Sruba samogwintujaca
Okpyrmnas WwraHra HapesHo# BUHT HapesHo BUHT
Qty Qty Qty
? 3 ¥
= 1 > 5 > e I
e | (2x16) (2.3x7) 12:: (2.6x6)




Tapping Screw Tapping Screw Machine Screw
Parafuso rosqueado Parafuso rosqueado Parafuso de maquina
Schneidschraube Schneidschraube Maschinenschraube
Tomillo de rosca chapa Tomillo de rosca chapa Tomillo mecanico
Vis taraudeuse Vis taraudeuse Vis d'assemblage
Vite filettante Vite filettante Vite senza dado
Sruba samogwintujaca Sruba samogwintujaca Sruba maszynowa
Hape3sHo# BUHT Hape3sHo# BUHT BWHT C ronoBKo# nog, LnuLy,
Qty Qty g Qty
T g 19 12 > | 10
> <1 (2.6x10) (2.6x6) 26 (2.6x6)
141 1:1
Self Tapping Screw Nut
Parafuso autorrosqueado Porca
Schneidschraube Mutter
Tomillo autorroscante Tuerca
Vis autotaraudeuse Ecrou
Vite autofilettante Dado
Sruba samogwintujaca Nakretka
Cawmope3 laika
Qty Qty Qty
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4
> (3x11)
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Battery Terminal with Wire
Terminal de bateria com fio
Batteriekontakt mit Kabel
Terminal de pila con cable
Bome de la pile avec fil

Battery Terminal with Connector
Terminal de bateria com conector
Batteriekontakt mit Anschluss
Terminal de pila con conector
Bome de pile avec connecteur

Self Tapping Screw
Parafuso autorrosqueado
Schneidschraube
Tomillo autorroscante
Vis autotaraudeuse
Vite autofilettante
Sruba samogwintujaca
Camope3

Washer
Arruela
Unterlegscheibe
Arandela
Rondelle
Rondella Terminale batteria con cavo Terminale batteria con connettore
Podkiadka Terminal baterii z przewodem Terminal baterii ze zZigczem
LLlan6a Knemma Garapeu ¢ npoBoaom Knemma Garapeu ¢ pazbemom
Qty Qty Qty
|
3 1 1
LED with Wire Sponge Wire Clip
LED com fio Esponja Clipe de fio
LED mit Kabel Schwamm Kabelklemme
LED con cable Esponja Clip de cables
DEL avec fil Eponge Clip de cable
LED con cavo Spugna Morsetto
LED z przewodem Gabka Klamra do kabli
Ceetoavion ¢ NpoBofoM MopucTbin matepran 3aX1M AN KpenneHus NPoBOAoB
Qty Qty Qty
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PC Board

Placa de PC

Platine
Tarjeta de circuito impreso

Carte PC

Scheda PC

Ptyta komputerowa
NMeuyaTHasa nnara

Q Plastic Parts:







6 MechanicalA ssembly:

o Gearbox Assembly For M4 . BM5

O

G-
<@

P18x4

O

7
\

@«T

R

X
H-©
Ie-®

N

A2—,

LoP4 i opg PS
(Black) ro (Gray) | (Gray)
P9x

..................................







6 Gearbox Assembly For M3
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0 Gearbox Assembly For M2
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... SIDEVIEW
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Battery(D)x4
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Black
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@ Gearbox Assembly For Gripper (M1)
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@ Finished Product

26




@ 0060660600606 @

Wired Control Box

roduct htroduction:

Use the five levers on the controller to move the Robot Arm up, down, left and right. The ON/OFF switch
controls the search light.
Connect the controller to the main Robot Arm body with the 100cm flat cable.

Use as cinco alavancas no controle para mover o brago pra cima, para baixo, para esquerda e para a direita.
Os controles de botdo ON/OFF controla a luz de busca.
Conecte o controle ao corpo do brago robdtico com o cabo chato de 100 cm.

Der Roboterarm wird mithilfe der finf Hebel an der Steuerung auf, ab, nach links und nach rechts bewegt.
Der EIN/AUS-Schalter regelt den Scheinwerfer.
Die Fernsteuerung wird mit dem 100 cm langen Flachkabel am Hauptteil des Roboterarms angeschlossen.

Utiliza las cinco palancas del controlador para mover el brazo robético hacia arriba, hacia abajo, hacia la
izquierda y hacia la derecha. El interruptor ON/OFF controla la luz de busqueda.
Conecta el controlador al cuerpo principal del brazo robético con el cable plano de 100 cm.

Utilisez les 5 leviers sur la commande pour faire bouger le bras vers le haut, le bas, la gauche, la droite. Le
bouton ON/OFF contrdle le projecteur.
Connectez la commande au corps du bras robotisé avec un céble plat de 1 m.

Le cinque leve del telecomando consentono di muovere il braccio robotico verso l'alto, il basso, destra e
sinistra. L'interruttore ON/OFF controlla il riflettore.
Collegare il telecomando al corpo del braccio robotico mediante il cavo piatto da 100 cm.

Pie¢ dzwigni sterownika stuzy do poruszania ramieniem robota w goére, w dét, w lewo i w prawo. Przetacznik
wht./wyt. (ON/OFF) kontroluje reflektor.
Podtacz sterownik do gléwnego korpusu ramienia robota za pomoca ptaskiego kabla 100 cm.

Vicnonb3yiTe nsitb Pbl4aroB MaHUMyASTOpa [A1s YpaBieHys pOGOTU3MPOBAHHON PYKO: BBEPX, BHWS,

Haneso 1 Hanpago. MNepekntodatens ON/OFF ncnonbayetcs ansa ynpasneHns hoHapem.
[MofacoeanHIUTE MaHMMNyISTOP K OCHOBE POBOTU3MPOBAHHOM PYKM MNP MOMOLLIM IEHTOYHOMO Kabens.

ToolsYouMayNeed:

Alicates de ponta
comprida

Alicates alargados

Alicate de corte
diagonal

Alicates de corte

Pinza a becchi lunghi

OcTpory6ubl

Taglierina diagonale

Kocble ocTpory6ubl

Chave de fenda
Destornillador
Cacciavite

OTBepTKa

MechanicalParts List:

A

Metal Plate
Placa de metal
Metallplatte
Placa metalica
Plaque métallique
Piastra metallica
Plytka metalowa
MeTannuyeckas nnactvHa

Tapping Screw
Parafuso rosqueado
Schneidschraube
Tomillo de rosca chapa
Vis taraudeuse
Vite filettante
Sruba samogwintujaca
HapesHoii BUHT

5

- 3
1:1

? Qty
Rl

(3x10)

PC Board

Placa de PC

Platine
Tarjeta de circuito impreso

Carte PC

Scheda PC

Plyta komputerowa
MeyaTHas nnaTta

Qty

27




6 MechanicalA ssembly:
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(1) () (3)

Search Light Base Rotation Base Motion

0 Fin ished Prod u ct Luz de busca Rotacédo da base Movimento da base

Scheinwerfer Sockeldrehung Sockelbewegung
Luz de busqueda Giro de base Movimiento de base
(4) Lumiere Base tournante Mouvement du socle
Riflettore Rotazione base Movimento base
(5) Reflektor Obroét podstawy Ruch podstawy
DoHapb BpalleHue ocHOBbI LLlapHup ocHOBbI

(6)

Elbow Motion Wrist Motion Gripper
Movimento do cotovelo Movimento do punho Pinca
Ellbogenbewegung Handgelenkbewegung Greifer

(1 ) Movimiento de codo Movimiento de murfieca Agarre
Mouvement du coude Mouvement du poignet Bras robotisé
Movimento gomito Movimento polso Pinza
Ruch tokcia Ruch nadgarstka Chwytak

BpaleHne 10KTEBOTO WapHNPa  BpaleHue 3aNACTHOTO WapHUpa  YCTPOIICTBO 3axBaTa

30



How it works:

Step 1 Step 2

Push any lever on the controller to activate The 12 movements of the Robot Arm are shown below

Empurre qualquer alavanca no controle para ativador Os 12 movimentos do brago robético sao mostrados a seguir

Zum Einschalten einen beliebigen Hebel an der Fernsteuerung driicken Unten sind die 12 verschiedenen Bewegungen des Roboterarms dargestellt
Empuja cualquier palanca del controlador para activarlo A continuacién se muestran los 12 movimientos del brazo robético
Poussez un levier sur la commande pour activer Les 12 mouvements du bras robotisé sont présentés ci-dessous

Premere una leva del telecomando per attivare il braccio robotico 112 movimenti del braccio robotico sono visualizzati di seguito

Pchnij dowolna dzwignie sterownika, aby wiaczy¢ ramie. Ponizsze rysunki przedstawiaja 12 ruchdw ramienia robota.

YT06bI HauaTh UCMONb30BaHME, HAXKMUTE Ha 6O Pbiyar Ha MaHNMYAATOP 12 BNAOB [BUKEHA POBGOTU3MPOBAHHOI PYKW MOKasaHbl HUXe

____cripper [l WristMotion |
(6)

oks Al A~

T T T
<MI M2 M3 M4>
1 I
> <> o

®

Dol

Base Rotation(1) Base Rotation(2)
(2)




3.Working area:

7.

15

Step 1

All the five gearboxes are equipped with safety gear. Once the arm has reached its maximum extension, the safety gear will prevent it from over-extending. A'da, da, da’sound will emit to notify
you that it cannot go any further.

Todas as cinco caixas de engrenagem estao equipadas com engrenagem de seguranga. Quando o brago atinge sua extensao maxima, a caixa de engrenagem de seguranca impede que ela se
estenda além do limite. Um som de A'da, da, da’é emitido para notifica-lo de que ele ndo pode se estender mais.

Alle funf Getriebe sind mit einem Uberlastzahnrad ausgestattet. Wenn der Arm in seine maximale Stellung ausgefahren ist, verhindert das Uberlastzahnrad, dass er weiter ausgefahren wird.
Ein 'Da Da Da'-Gerdusch weist darauf hin, dass er sich nicht weiter bewegen Iasst.

Los cinco engranajes estan equipados con un mecanismo de seguridad. Cuando el brazo ha alcanzado su extension méaxima, el mecanismo de seguridad impide que siga extendiéndose.
Se emitira un sonido semejante a “da, da, da” para indicar que no puede ir mas alla.

Les cinq boites de vitesse sont équipées d’un systeme de sécurité. Quand le bras a atteint ses capacités maximum d'extension, le systeme de sécurité I'empéchera d'aller plus loin. Vous entendrez
alors le son A'da, da, da’ qui vous indiquera qu'il ne peut pas aller plus loin.

Tutti e cinque gli ingranaggi di trasmissione sono dotati di un dispositivo di sicurezza. Quando il braccio raggiunge la massima estensione, il dispositivo di sicurezza ne impedisce I'eccessivo
allungamento. L'unita emette un segnale acustico per indicare che non e possibile andare oltre.

Wszystkie pie¢ przektadni wyposazonych jest w mechanizm zabezpieczajacy. Gdy ramie osiagnie maksymalng dtugosc, mechanizm zabezpieczajacy nie pozwoli na jego wyciggniecie na zbyt
duza odlegtos¢. Dzwiek,da, da, da”zasygnalizuje, ze ramienia nie mozna wysunac dalej.

Bce nATb peflyKTOpOB 060py0BaHbI NPEfOXPaHUTENbHBIM MEXaHN3MOM. Kak TONbKO pyKa AOCTUraeT CBOEro MakcManbHOro npejena ABUKeHNA, NPefoXpaHnNTeNbHbI MeXxaHK3M npeKkpaLyaet
nanbHelwee aBmKeHve. PasgaeTca curdan "[a, Aa, Aa', yKasbiBaloWmMn Ha TO, YTO AanbHellee ABXKeHNEe HEBO3MOXHO.

Step 2

To maximise the longevity of the gearbox, please release the levers once the maximum has been reached and the safety noise sounds.

Para maximizar a longevidade da caixa de engrenagem, solte as alavancas assim que a extensao méaxima for atingida e os sons de seguranca forem produzidos.

Zur Maximierung der Lebensdauer des Getriebes sollten die Hebel losgelassen werden, sobald die Maximalstellung erreicht und das Warnsignal ertont ist.

Para prolongar al méximo la vida de los engranajes, suelta las palancas cuando se alcance la extensién maxima y se emita el sonido de seguridad.

Pour préserver votre boite de vitesse, veuillez relacher les leviers une fois que la capacité maximum d'extension a été atteinte et que le son retentit.

Per ottimizzare la durata degli ingranaggi di trasmissione, rilasciare le leve una volta raggiunta la massima estensione del braccio, quando viene emesso il segnale acustico.
Aby maksymalnie wydtuzy¢ trwatos¢ przektadni, po osiagnieciu maksymalnej dtugosci ramienia i ustyszeniu sygnatu ostrzegawczego nalezy zwolni¢ dzwignie.

YTo6bI NPOANUTL CPOK CIYXK6bl Pe[lyKTOPOB, OTMYCKaTe pblYar MaHUMYNATOPa, Kak TOMIbKO JOCTUTHYT MakcManbHbIV Npeaen IBMXEHA 1 pa3faeTca npeaynpeauTenbHbIi CUrHan.
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Trouble shooting:

Y

@

1. Ensure the Robot Arm has been correctly wired (refer to 41, 42 on page 23 & 24)

2. If the Robot Arm does not respond to the wired controller, please check the BATTERY and GND connectors are in the right position. Also check the batteries have
been inserted according to the correct polarity (refer to 19 on page 13).

3. If the Robot Arm moves in the wrong direction, please check the wiring of M1, M2, M3, M4 and M5 are not reversed (refer to 41, 44 on page 23 & 24).

4. If the searchlight does not iluminate, please check the ‘L’ connector has been correctly attached.

1. Certifique-se de que os fios do braco robético tenham sido corretamente conectados (consulte as figuras 41 e 42 na pagina 23 e 24)

2. Se o braco robético ndo responder ao controle com fio, verifique se a BATERIA e os conectores GND esté@o na posicao certa. Além disso, verifique se as baterias foram
inseridas de acordo com a polaridade correta (consulte a figura 19 na pagina 13).

3. Se o brago robético se mover na direcao errada, verifique se a ligagao dos fios M1, M2, M3, M4 e M5 nao esta invertida (consulte as figuras 41 a 44 na pagina 23 e 24).
4. Se a luz de busca nao acender, verifique se o conector ‘L foi instalado corretamente.

1. Sicherstellen, dass der Roboterarm richtig verkabelt wurde (siehe 41, 42 auf Seite 23 und 24).

2. Wenn der Roboterarm nicht auf die Kabelfernsteuerung anspricht, sollte tberpruft werden, dass sich die Anschliisse BATTERY und GND in der richtigen Position
befinden. Es sollte ebenfalls Uberpriift werden, dass die Batterien mit der richtigen Polaritat eingelegt wurden (siehe 19 auf Seite 13).

3. Wenn sich der Roboterarm in der falschen Richtung bewegt, sollte Uberpriift werden, dass M1, M2, M3, M4 und M5 nicht umgekehrt verkabelt sind (siehe 41, 44 auf
Seite 23 und 24).

4. Wenn der Scheinwerfer nicht aufleuchtet, sollte Gberprift werden, dass der Anschluss ‘L' richtig angebracht wurde.

1. Asegurate de que los cables del brazo robético estan correctamente conectados (consulta 41 y 42 en las paginas 23 y 24)

2. Si el brazo robético no responde al controlador con conexion de cable, comprueba que los conectores BATTERY y GND estan en la posicién correcta. Comprueba
también que las pilas se hayan introducido con la polaridad correcta (consulta 19 en la pagina 13).

3. Si el brazo robdtico se desplaza en la direccion incorrecta, comprueba que el cableado de M1, M2, M3, M4 y M5 no se haya invertido (consulte 41 y 44 en las paginas
23y 24).

4. Si la luz de busgueda no se enciende, comprueba que el conector “L” se haya introducido correctamente.

1. Vérifiez que le bras robotisé a été correctement connecté (référez-vous au n° 41, 42 aux pages 23 et 24)

2. Si le bras robotisé ne répond pas a la commande filiere, veuillez vérifier que la PILE et les connecteurs GND sont installés correctement. Assurez-vous que les piles
sont placées selon la polarité correcte (référez-vous au n° 19 a la page 13).

3. Si le bras robotisé se déplace dans la mauvaise direction, veuillez vérifier que les branchements M1, M2, M3, M4 et M5 ne sont pas mis a I'envers (référez-vous aux
n°® 41, 44 aux pages 23 et 24).

4. Si le projecteur ne fonctionne pas, veuillez vous assurer que le connecteur ‘L’ a été correctement branché.

1. Assicurarsi che il cablaggio del braccio robotico sia stato eseguito correttamente (vedere i punti 41 e 42 a pagina 23 e 24).

2. Se il braccio robotico non risponde al telecomando cablato, verificare che i connettori BATTERY e GND siano nella posizione corretta. Inoltre, verificare che le batterie siano
state inserite rispettando la polarita corretta (vedere il punto 19 a pagina 13).

3. Se il braccio robotico si muove nella direzione sbagliata, controllare che i collegamenti di M1, M2, M3, M4 e M5 non siano invertiti (vedere i punti 41, 44 a pagina 23 e 24).
4. Se il riflettore non si accende, controllare che il connettore "L" sia stato collegato correttamente.

1. Sprawdz, czy ramie robota zostato prawidtowo okablowane (zob. rysunki 41, 42 na str. 23 i 24).

2. Jedli ramie robota nie reaguje na przewodowy sterownik, sprawdz, czy ztacza BATERII i UZIEMIENIA znajdujg sie we wiasciwej pozycji. Sprawdz takze, czy baterie
zostaty wiozone zgodnie z oznaczonymi biegunami (zob. rysunek 19 na str. 13).

3. Jesli ramig robota porusza sie w niewtasciwym kierunku, sprawdz, czy okablowanie M1, M2, M3, M4 i M5 nie jest odwrécone (zob. rysunki 41, 44 na str. 23 i 24).
4. Jesli reflektor sie nie $wieci, sprawdz, czy zlgcze ,L” zostato podtaczone prawidtowo.

1. MpoBepbTe, NpaBUAbHO N NOACOEAVHEH NPOBOA, K POBOTU3NPOBAHHOM pyKe (CM. puc 41, 42 Ha cTpaHuuax 23 1 24)

2. Ecnn poboTuanpoBaHHas pyka He pearrpyeT Ha KOMaHabl MaHunysTopa, Noxxanyincrta, NpoBepbTe, NPasuibHO N NOAKIYEHbl KOHTakTbl BATTERY 1 GND.
Takxe npoBepbTe, COBIIOLEHA SN MONSPHOCTL YCTaHOBKM 6aTapelt (cM. puc 19 Ha cTpanvue 13).

3. Ecnm poboTrarpoBaHHas pyka ABUKETCS B HEBEPHOM HanpaBfeHn, NoXkanycTa, NpoBepbTe, NPaBUIbHO M NOAKIIIOYEHbI KOHTaKTbl M1, M2, M3, M4 n M5 (cm
puc 41, 44 Ha cTpaHuuax 23 n 24).

4. Ecnm dhoHapb He paboTaeT, NoxasyincTa, NpoBepbTe, MPaBUIbHO SN MOACOEANHEH KOHTaKT ‘L.

ircuit diagram :

I J e
it R 11 E

Wired Control Box Robot Arm
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« Do ot attempt to recharge non-rechargeable batteries. * N&o tente recarregar baterias nao recarregaveis

* Rechargeable batteries must be removed from the Robot Arm before charging * Baterias recarregaveis devem ser removidas do brago robdtico antes de serem carregadas.
* Avoid short-circuiting the contacts in the battery compartment or the battery terminals « Evite curto-circuito nos contatos no compartimento de bateria ou nos terminais de bateria.
* Remove exhausted batteries from the product to avoid leakage. * Remova baterias usadas do produto para evitar vazamento.

« Do not mix used batteries and new batteries or batteries of different types. * Nao misture baterias usadas com baterias novas ou de tipos diferentes:

« Use of rechargeable batteries or mercury oxide batteries are not recommended for this product « N&o é recomendavel usar baterias recarregaveis ou de 6xido de mercirio neste produto.

« Batteries should only be handled by an adult or under adult supervision. @ * As baterias s6 devem ser manuseadas por um adulto ou sob superviséo de um adutto.

* Batterien sollten nur von Erwachsenen oder unter Aufsicht von Erwachsenen gehandhabt werden.
* Nicht versuchen, nicht wiederaufladbare Batterien wieder aufzuladen.

* Wiederaufladbare Batterien missen vor dem Aufladen aus dem Roboterarm entfernt werden.

* Das KurzschlieBen der Kontakte im Batteriefach bzw. der Batteriepole ist zu vermeiden.

« Las pilas solo deben ser manipuladas por un adulto o bajo la supervision de un adulto
@ « Abstente de recargar pilas no recargables.

« Las pilas recargables deben extraerse del brazo robético antes de cargarlas.

* Evita provocar cortocircuitos en los contactos del compartimento de las pilas o en los terminales de las pilas.
« Verbrauchte Batterien zur Vermeidung von Leckage aus dem Produkt entfernen. « Extrae las pilas gastadas del producto para evitar que salga al exterior el liquido que contienen.
« Keine gebrauchten und neuen Batterien oder Batterien unterschiediicher Typen zusammen verwenden « No mezcles pilas nuevas y usadas ni pilas de diferentes tipos.
« Die Verwendung von wiederaufladbaren oder Qu \ wird fir dieses Produkt nicht empfohlen. « No se recomienda el uso de pilas recargables o pilas de dxido de mercurio para este producto.

« Les piles ne doivent étre manipulées que par des adultes ou sous la supervision d’adultes.
« N'essayez pas de recharger des piles non rechargeables.

« Les piles rechargeables doivent étre retirées du bras robotisé avant d'étre rechargées

« Evitez de court-circuiter les contacts dans le boftier des piles ou les bornes des piles

« Retirez les piles usagées du bras afin d'éviter les fuites.

« Ne mélangez pas les piles neuves et usagées ou les piles de types différents.

« Non cercare di ricaricare batterie non ricaricabil
« Le batterie ricaricabili devono essere rimosse dal braccio robotico prima della carica.
 Evitare di provocare cortocircuiti tra i contatti del comparto batterie o i terminali delle batterie.
« Estrarre la batterie esauste dal prodotto per evitare perdite.

« Non mischiare batterie nuove e usate o batterie di tipo diverso

0 « Le batterie devono essere maneggiate solo da adulti o sotto la supervisione di un adulto.

« Lutilisation de piles rechargeables ou des piles & oxyde mercurique ne sont pas recommandées pour ce produt « Si sconsiglia di utiizzare batterie ricaricabili o batterie all'ossido di mercurio.
« Baterie powinny byé wymieniane tylko przez osobe doroslg Iub pod jej nadzorem. * YCTaHoBKa GaTapeil AOMKHA MPOUBBOAMTECA TOMBKO BIPOCbIMMA OREMY A MO X PYKOBOACTEOM.
« Nie probuj ponownie fadowac baterii jednorazowych. * He NPeANpyHAMAIiTE MOMBITKI 3PSTL OAHOPa3OBbIe GaTapen.

« Przed fadowaniem bateri wielokrotnego ladowania nalezy wyja¢ je z ramienia robota. « Ec/n Bbi MCTIONIbayeTe nepeaapsiaembie GaTapen, nepe 3pzKoit 6atapen HeoGXORNMO BbiHyTb 13 POGOTHMPOBAHHOM PyKI
* Nie nalezy zwierac stykéw w komorze baterii lub na terminalu bateri * He A0NYCKaifTe KOPOTKOrO 3aMbIKAHYS KOHTAKTOB 8 OTAGNIEHIN 1A GaTapeit N CaMUX KOHTAKTOB GaTapeit

* Zuzyte baterie nalezy wyja¢ z produktu, aby uniknaé wyciekania. * Bo uabexarie yTeukn jiTe OTpaGoTaBLLME GATApeY U3 YCTPOCTEA.

* Nie nalezy mieszac zuzytych baterii z nowymi ani baterii r6znego rodzaju. * He 11CrIobayiiTe OAHOBPEMEHHO CTapbIe i HOBbIe GaTapew W GaTapen PasHbIX TUIMOB.

« Baterie wielokrotnego fadowania i baterie rteciowe ie sa zalecane do tego produktu. * He PeKOMEHAYETCS MCTIONB30BATE C 3TUM YCTPOJCTBOM NepeaapsixaeMsie GaTapen Wi PTYTHOOKCUAHbIE GaTapeu.
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