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Pouzivani tohoto navodu

Vyznam pouzivanych symbolti

Varovani @ Pozor A Rady a tipy :‘IQ':. Poznamka

Nez zacnete
Pro obsluhu a provoz RoboMaster S1 jsou k dispozici nasledujici navody a instruktazni pomacky:
1. Prohlaseni a zasady bezpecného provozu
2. PrGivodce pro rychly start
3. Uzivatelska pfirucka

Zkontrolujte, ze baleni obsahuje vSechny soucastky a pfipravte se na montaz robota pro¢tenim Privodce pro
rychly start. Pro vice informaci viz tato pfirucka. Pfed prvnim spusténim shlédnéte vyukova videa a dikladné

proctéte prirucky Prohlaseni a Zasady bezpecného provozu.

Vyukova videa

Navstivte oficidlni stranky DJI https:/www.dji.com/robomaster-s1/video nebo stranku ,Videos” v aplikaci Robo-
Master pro shlédnuti vyukovych videi. Robota S1 Ize taktéz sestavit dle ndvodu k montazi obsazeného v Privod-

ci pro rychly start.

Priivodce programovanim RoboMastera S1

Platforma RoboMaster S1 Lab nabizi stovky programovacich blokd, pomoci kterych Ize ovladat takové funkce
jako je tfeba PID regulace. Priivodce programovéanim RoboMastera S1 obsahuje navody a piiklady, které uzivateli

pomohou k osvojeni rliznych programovacich postupt pro ovladani robota S1.
https://www.dji.com/robomaster-s1/programming-guide
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Popis vyrobku
Uvod

ROBOMASTER S1 je vyukovy robot inspirovany soutézi DJI RoboMaster. Robot S1 nabizi rozsahlé moznosti ovla-
dani a pohlcujici zazitek z fizeni, ktery zajistuje véesmérovy podvozek, hbitda Mecanum kola, flexibilni gimbal a
stabilni, nizko-latencni pfenos obrazu v pohledu z prvni osoby (FPV). Robot taktéz dokaze zaméfit urcité objekty
a bojovat proti ostatnim Robomasterim pomoci svého déla.

Télo robota je chranéno ochrannymi platy, které obsahuji moduly pro detekci zasahu, které dokazou informace
o zasahu okamZité prenést do fidici jednotky robota. Délo robota disponuje vysokou presnosti a stabilitou diky
dvouosému gimbalu, zatimco opticky indikator trajektorie stfely poskytuje uzivateli realisticky a pohlcujici za-
zitek ze hry.

Ridici jednotka je vybaveny nékolika systémy - systém pienos obrazu, systém hernich rezima, systém progra-
movatelnosti v jazyce Scratch. Ridici jednotka obsahuje $est modul(i pro rozpoznavani tras, Vision Marker teréd,
osob, zvuku tleskani a ostatnich S1 robota.

Robot S1 podporuje programovaci jazyky Scratch a Python. UzZivatelé se sezndmi se systémovymi funkcemi ro-
bota a se zékladni teorii programovani diky vestavénému DJI tutorialu, ktery je rozdélen na jednotlivé, odstup-
fované projekty.

Robot S1 nabizi rezimy Solo a Bitva, kde si mohou uzivatelé procvicit své dovednosti a soupefit s ostatnimi S1
roboty. Pro ovladani robota Ize volit mezi nasledujicimi moznostmi - Aplikace RoboMaster na mobilnim zatizeni,
gamepad nebo klavesnice s mysi.

Schéma robota S1

1. Podvozek 6. Zadni kryt podvozku

2. Pravotocivé Mecanum kolo 7. Gimbal

3. Pfedni ochranny plat (v¢etné detektoru zasah) 8. Jednotka Sirokopasmového infracerveného zareni
4. Levotocivé Mecanum kolo 9. Ochranny plat gimbalu (v¢etné detektoru zasahu)
5. Levy ochranny plat (v¢etné detektoru zasah) 10. Motor klopeni



11. Motor otaceni

12. Ridici jednotka

13. Slot pro microSD

14. Antény fidici jednotky

15. Kamera

16. Délo

17. Opticky indikator trajektorie strely
18. Jednotka Uzkopasmového infracerveného zafeni
19. Reproduktor

20. Pravy ochranny plat (véetné detektoru zasah)
21. Ridici jednotka pohybu podvozku

22.Z3sobnik na gelové kuli¢ky

23. Tlacitko pro vyjmuti zasobniku

24. Zadni ochranny plat (v¢etné detektoru zasahd)
25. Tlacitko pro vyklopeni zadniho ochranného platu
26. Pohonny akumulator

27. Tlacitko pro vyjmuti akumulatoru

Priprava k provozu

Montaz robota S1
Viz Prdvodce pro rychly start.

Zapnuti robota S1

Pro spusténi robota postupujte nasledovné:

1. Stisknéte tlacitko pro vyklopeni zadniho ochranného platu
2. Vlozte pohonny akumulator do prostoru pro akumulator
3. Stisknéte a podrzte hlavni vypina¢ akumulatoru

4. Zaklopte zadni ochranny plat




Ziskani aplikace RoboMaster
A. Vyhledejte aplikaci RoboMaster v App Store nebo na Google Play, poptipadé naskenujte nasledujici QR kéd
pro stazeni aplikace na vase mobilni zafizeni.

B. Pro ovladani robota pomoci klavesnice a mysi Ize stdhnout RoboMaster software pro Windows z oficialnich
stranek DJI.
https://www.dji.com/robomaster_app

« Pro prihlaseni do aplikace RoboMaster vyuzijte svij DJI Gcet.
A - Aplikace RoboMaster vyzaduje mobilni zafizeni s iOS 10.0.2 nebo s Android 5.0 a vy33im.
« Program RoboMaster vyZaduje operacni systém Windows 7 nebo vys3si.
« Chcete-li aplikaci RoboMaster provozovat pouzitim mobilniho internetu, informujte se u Vaseho
operétora o aktudlnich podminkéch vyuziti dat.

Parovani robota S1 a aplikace RoboMaster

Pfed pouzitim je nutné robota S1 propojit s aplikaci RoboMaster. Navod k propojeni pomoci Wi-Fi nebo routeru
se nachézi v aplikaci RoboMaster na strance Connection Mode. Ridte se pokyny v aplikaci pro Gspé$né propoje-
ni. Pro vice informaci viz sekce Parovani.

Connection via Wi-Fi Connection via Router

Connect to the robot dlrECtly via Wi-Fi lhrcugh Connect to the robot via router to compete with
your mobile device in router-free environments. your friends.

O-&

Note: Enterprise Wi-Fi not supported



Inicializace robota S1 pomoci aplikace

Aktivace

Po Uspésném propojeni pouzijte svij DJI ucet k aktivaci robota v aplikaci RoboMaster. Pro aktivaci je nezbytné
pfipojeni k internetu.

1. Spustte aktivaci

Complete robot initialization to continue
use

1, Online Activation

@ to the intern te the robot

2. Ridte se pokyny v aplikaci pro dokono¢eni aktivace

@ v >kLv&

Activated

Adresace motoru

Pred prvnim pouzitim je nutné provést adresaci motor( v aplikaci RoboMaster. Ridte se pokyny v aplikaci.
1. Spustte adresaci motor(.

Complete robot initialization to continue
use

@ oniine Activation

2) Motor Addressing




2. Zvednéte robota a otdcejte jednotlivymi koly v poradi, které je vyznacené v aplikaci dokud neotocite viemi

koly.

Motor Addressing

Lift up the chassis

Motor Addressing

Rotate Mecanum wheels three times in
sequence

Ensure th
figure

3. Klepnéte na © pro odzkouseni funkce jednotlivych motor(. Odzkousejte vsechny motory.

Motor Addressing

Tap the flashing icons to test

ged, change the motor and

4, Adresace motor(l Uspésné dokoncena.

Motor Addressing

Tap the flashing icons to test

try again




ARG

- - Dojde-li k vyméné jednoho z motord, je nutné znovu provést adresaci motor(. Spustte aplikaci
'Q RoboMaster, vstupte do Nastaveni, zvolte zalozku System a klepnéte na Motor Addressing.

~

Adresace ochrannych plati

Pred prvnim pouzitim je nutné provést adresaci ochrannych platl v aplikaci RoboMaster. Ridte se pokyny v
aplikaci.

1. Spustte adresaci ochrannych plata.

Complete robot initialization to continue
use

@ oniine Activation

@ otor Addressing

(3) Armor Addressing

2. Poklepejte na jednotlivé platy v poradi, které je vyznacené v aplikaci.

Armor Addressing

Tap on each armor plate in the order
shown onscreen

3. Adresace ochrannych platd uspésné dokoncena.

Armor Addressing

Armor addressing complete




Moduly a Funkce

Obsluha aplikace RoboMaster

Dedikovana aplikace RoboMaster disponuje rozsahlymi vyukovymi zdroji a nékolika hernimi rezimy. Aplikaci Ize
ovladat pomoci touchscreenu nebo gamepadu a je dostupna pro platformy iOS, Android a Windows. Uzivatelé
zrtznych platform mohou hrét spole¢né. V aplikaci RoboMaster Ize programy snadno vytvaret, pouzivat a sdilet
s ostatnimi uzivateli. V nasledujici sekci navodu je popsana obsluha aplikace na platformé iOS. Pro rizné mobilni
zafizeni se uZivatelské rozhrani muaze lisit.

Uvodni stranka aplikace RoboMaster

3¢
@ X00XXXX )

~

New firmware available

BATTLE

1. Uget
Klepnéte pro pfihlaseni/odhlaseni, tpravu avataru, jména a vybér pohlavi. Pro piihlaseni je nezbytné pfipojeni
k internetu.

2. Galerie
Klepnéte pro zobrazeni pofizenych fotek a videi.

3. Priivodce
a. Product Support: Odkaz na technickou podporu DJI.
b. Maintenance Support: Odkaz na servisni stredisko DJI.
c. User Manuals: Odkaz pro stazeni anglického navodu v elektronické podobé.
d. Vision Markers: Odkaz pro stazeni Vision Marker tercl k vytisténi.
e. Online Support: Klepnéte pro zkontaktovani oficialni online podpory DJI.
f. Feedback: Klepnéte pro vyplnéni formulafe pro zpétnou vazbu.



4. Parovani

Robot ST musi byt sparovén s aplikaci RoboMaster. Klepnéte pro zobrazeni privodce parovanim pomoci Wi-Fi
nebo routeru.

Parovani pomoci Wi-Fi
Pfi sparovani pomoci Wi-Fi jsou dostupné herni reZzimy Solo a Battle. Pro Uspésné sparovani postupujte dle
nasledujicich kroku:

(1). Zapnéte robota S1 a posunte prepinac parovacich rezimid do polohy

(2). Spustte aplikaci RoboMaster, vstupte do nastaveni sité Wi-Fi v mobilnim zafizeni, vyberte pfislusnou sit (RMS-
1-XXXXXX) dle $titku na fidici jednotce a zadejte heslo. Vychozim heslem je 12341234.

2) Go o the system settings page and connect to the
robot via Wi-Fi
Connect

Go to the Settings and connect to Wi-Fi.

(3). Vy¢kejte na sparovéni robota S1 s aplikaci. Uspé&sné sparovani je oznameno pipnutim.
Reset hesla

Ujistéte se, Ze je prepinac parovacich rezim( v poloze pro parovani pomoci sité Wi-Fi, poté stisknéte a podrzte
pérovaci tlacitko po dobu péti vtefin.

Press and hold the connecttion button
for 5s to reset robot's Wi-Fi

Initial Account RMS1-XXXXXX

Initial Password 12341234




Parovani pomoci routeru

PFi sparovéni pomoci routeru jsou dostupné herni rezimy Solo a Battle. Pro Uspésné spédrovéani postupujte dle
nasledujicich kroku:

(1). Zapnéte robota S1 a posunte piepinac parovacich rezimid do polohy

(2). Spustte aplikaci RoboMaster, vstupte do nastaveni sité Wi-Fi v mobilnim zafizeni, zvolte router, ptes ktery
budete robota ovlddat a zadejte pfislusné heslo. Timto vygenerujete QR pro parovéni.

1) Connectto arouterto generate a QR code

Connected to router XXXX Switch

(3). Stisknéte parovaci tlacitko na fidici jednotce a pomoci ST kamery naskenujte vygenerovany QR kod. Pfi
Uspé3ném naskenovani se robot ST automaticky pfipoji k danému routeru.

Switch to router mode as shown, short
press the connection button, scan the
code to connect the robot to the router
Wi-Fi

2 Connect Button

5. Nastaveni

V nastaveni naleznete stranky Robot, Connect, Display, Control a System.

a. Robot
Na strance Robot Ize zkontrolovat stav jednotlivych komponentt robota S1. Vykazuje-li néktery zkomponen-

td abnormalni chovani, je ve schématu vyznacen cervené. Podrobné;jsi popis zavady je zobrazen v pravé casti
obrazovky.



b. Connect
Na strance Connect Ize sledovat stav pfipojeni. Je-li robot spdrovén, naleznete zde prehled vytizeni jednotli-
vych Wi-Fi kanald, nézev a heslo sité Wi-Fi, a také zde Ize upravovat informace o Wi-Fi siti.

c. Display
Na strance Display Ize nastavit barvu LED svétel robota, rozliseni kamery, obnovovaci frekvenci a kvalitu 3D
efektl. Déle zde Ize zapnout/vypnout zobrazeni pocitadla Zivotd, zobrazeni Uhlu naklonu gimbalu a pfizpG-
sobeni obrazovky.

d. Control
Na strance Control Ize nastavit rychlost jizdy, rezim stielby, typ mitidel, kalibraci mifidel, zpsob ovladani, cit-
livost ovladéni, ovladani pomoci gyroskopu mobilniho zafizeni, citlivost gyroskopického ovladani a vibrace.

e. System
Stranka System obsahuje nésledujici:

Informace o verzi aplikace a nastaveni jazyka aplikace.

Nastaveni jazyka hlasovych oznameni robota a jejich hlasitosti.

Spusténi aktualizace firmwaru, informace o stavajici verzi firmwaru.

Spusténi adresace motoru a ochrannych plat; kalibrace gimbalu a podvozku.

Opétovné spusténi priivodce pro zacatecniky.

Informace o dostupné kapacité vlozené SD karty a moznost SD kartu formatovat.

Moznost zapnout/vypnout sdileni GPS dat, sdileni informaci o produktu a ucast v programu DJI Product
Improvement Program. Déle zde naleznete podminky pouZiti.

6. Rezim Solo
Klepnutim spustite rezim Solo. Tento rezim je dostupny pro roboty sparované pomoci Wi-Fi i pomoci routeru.
Pro vice informaci viz sekce Herni Rezimy.

7.Rezim Battle
Klepnutim spustite rezim Battle. Tento rezim je dostupny pro roboty sparované pomoci Wi-Fi i pomoci rou-
teru. Pii pouziti dvou a vice robotd je nezbytné, aby byly vsechny modely pfipojené ke stejnému routeru. Pro
vice informaci viz sekce Herni Rezimy.

8. Platforma RoboMaster Lab
Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyukové projekty v riiznych stupnich obtiznosti. SpInénim téchto
projektd se uzivatelé seznami se zaklady robotiky, programovani a umélé inteligence.

DIY Programming: Vytvafeni programu v programovacich jazycich Scratch a Python.

RoboAcademy: Obsahuje studijni plan s vyukovymi videi a navody k programovani. Podrobnd vyukova videa
uzivatele seznami jednoduchym, ale fascinujicim zptdsobem se zaklady robotiky poskytnutim vsech s ni sou-
visejicich védomosti. V navodu k programovani naleznete detailni popis funkce jednotlivych blokd a moduld,
diky kterému pochopite zaklady programovani robota S1.

Vsesmérovy podvozek

Uvod

Podvozek robota S1 je platformou pro vSéesmérovy pohyb za pomoci Mecanum kol, diky kterym se Ize otacet,
pohybovat dopfedu, sikmo, pti¢né a viechny tyto pohyby kombinovat.



A Vyvarujte se ndrazdm do prekazek pfi vysokych rychostech.

Ridici jednotka pohybu podvozku

Piehled

Ridici jednotka pohybu je klicovym modulem pro pohyb ST podvozku a poskytuje bohaté externi rozhrani pro
prenos obrazu a pripojeni gimbalu, akumulatoru, ochrannych platt a motord. Soucasti fidici jednotky je také
integrovany algoritmus pro ovldani véesmérového pohybu a systém fizeni spotieby, motor( a podvozku.
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1. Port sbérnice CAN Bus
Sbérnice CAN slouzi k pfipojeni modull ochrannych platd.

2. Napajeci port
Napéjeci port slouzi k pfipojeni pohonného akumulétoru. Soucasti tohoto rozhrani je systém spravy akumula-
toru. Vyvarujte se odpojeni napajeciho portu, neni-li to nezbytné nutné.

3. Port sbérnice M Bus
Sbérnice slouzi k pfipojeni motord.

4. Port sbérnice CAN Bus
Sbérnice slouzi k pfipojeni gimbalu.

5. Micro USB Port
Vyhrazeny port.

6. UART Port
Vyhrazeny port.



7.PWM Port
Pomoci portu pulzné sitkové modulace Ize ovladat pracovni cykly robota pfi spousténi programi ze Scratche
a Pythonu.

8. Port sbérnice S-BUS
Vyhrazeny port.

9. Port sbérnice MO
Vyhrazeny port.

10. LED stavovy indikator
Signalizuje stav Ridici jednotky pohybu robota S1

Signalizace Stav Fidici jednotky

Pomalu blikéd modre Jednotka funguje normalné
Pomalu blika zluté Je spustén autonomni program
Rychle blika zelené Uspésna kalibrace IMU jednotky
Rychle blika ¢ervené NeuUspésna kalibrace IMU jednotky
Sviti zluté Probiha kalibrace IMU jednotky
Sviti bile Probiha aktualizace firmwaru

Preblikava cervené, zelené a modie | Informace o poloze nezadany

ReZim zastaveni*

Rezim zastaveni je spustén pii nasledujicich situacich:

a. Ridici jednotka pohybu je odpojena, nebo nemGze komunikovat
s motory

b. Robot S1 nemize vykondvat pohyb kvuli hardwarovému selhani
motor(.

c. Ridici jednotka pohybu nem(ze komunikovat s gimbalem.

d. Ridici jednotka pohybu nemGze komunikovat s vysilatem.

e. Abnormadlini poloha fidici jednotky pohybu

f. Ridici jednotka pohybu nemdze komunikovat s akumulatorem.

Pomalu bliké ¢ervené

* Varovani o spusténi rezimu zastaveni je zobrazeno v aplikaci RoboMaster. V nastaveni, na strance System na-
leznete popis chybového hldseni.

- Zapojte oranzové a cerné kabely do portt piislusné barvy.
& - Pred spusténim se ujistéte, ze je Ridici jednotka pohybu namontovana spravné, a ze Zadni ochranny
plat je k podvozku spravné pfisroubovan.
+ Pokazdé demontdzi a montazi fidici jednotky pohyu provedte veskerou kalibraci, ke které vas vybizi
aplikace RoboMaster. Pro vice informaci viz sekce Kalibrace gimbalu a podvozku.
« Pfi demontdzi zadniho ochranného platu nejprve odklopte jeho kryt tak, aby nedoslo k uvolnéni
Ridici jednotky pohybu.




Mecanum kola
Pouziti Mecanum kol je béznym fesenim viesmérového pohybu v robotice. Mecanum kola se déli na dva typy:
levotocivé a pravotocivé. Pro ¢tyrkolovy podvozek jsou potfeba 2 pary Mecanum kol.

Levotocivé Pravotocivé

Levotociva znacka Pravotociva znacka
Mecanum kolo Mecanum kolo

Montaz kol provadéjte dle pravotocivych/levotocivych znacek na spodni ¢asti podvozku.

Motory a regulatory
Robot S1 disponuje bezkomutétorovymi motory M3508l a reguldtory, které zajistuji maximalni rychlost 1000

rpm.

« Ujistéte se, Zze jsou motory spravné pfipojeny k fidici jednotce pohybu.
A + Neda-li se koly volné otécet, vypnéte robota S1 a zkontrolujte motory.
« Vyvarujte se kontaktu s motory, montaznimi deskami motor(i a s vnitikem kol bezprostfedné po
vypnuti robota.

Ochranné platy
Podvozek S1 je chranén ze ¢tyr stran ochrannymi platy.

VSechny ochranné pléty jsou vybaveny detektory zasah, diky kterym robot zaznamena néaraz gelové kulicky do
jednoho z platd. Tato informace je prenesena do fidici jednotky robota, kde dojde k odectu pfislusného poctu
Zivot( robota.

Kazdy detektor zasah( je vybaven LED svétly, které jsou zvendi vidét.



Gimbal

Uvod

Robot S1 je vybaven dvouosym gimbalem pro stabilizaci déla a kamery. Kdyz je robot S1 v pohybu, délo zdstava
stabilni a dokaze stfilet gelové kulicky nebo vysilat infracerveny paprsek, zatimco kamera uzivateli poskytuje
stabilni nahled z prvni osoby.

1. Motor otaceni
Ovlada pohyb gimbalu ve sméru otaceni. Spole¢né s motorem klopeni umoznuje délu zamitit na cil a zajistuje
stabilizaci déla.

2. Motor klopeni
Ovlada pohyb gimbalu ve sméru klopeni. Spolefné s motorem otaceni umoznuje délu zamifit na cil a zajistuje
stabilizaci déla.

3. Ochranny plat gimbalu
Vcetné zabudovanych LED svétel, jejichz barvu Ize nastavit v aplikaci RoboMaster.

4. Jednotka Sirokopasmového infracerveného zareni
Vysila Sirokopasmové infracervené zareni a detekuje infraervené zareni vyslané ostatnimi S1 roboty.

5.Rameno gimbalu
Rameno gimbalu podpira délo a fidici jednotku.

6. Port sbérnice CAN Bus
Propojeni s délem

7. Port sbérnice CAN Bus
Propojeni s fidici jednotkou

8. Port sbérnice CAN Bus

Port vyhrazen. Ujistéte se, Ze vyhrazeny port na rameni gimbalu je zakryt tak, aby do néj nemohl vniknout cizi
predmét, ktery by mohl zplsobit zkrat.

Obsluha gimbalu

Pfi zapinani robota S1 nezakryvejte gimbal a nedotykejte se jej, abyste pfedesli nechténému pohybu podvozku,
ktery mlze narusit autokalibraci pfi spusténi.



Vychozim reZzimem pohybu robota je Chassis Lead mode (Gimbal se otaci za podvozkem). Gimbal Ize ovladat v
obou osach. V ose klopeni Ize pohybovat v rozmezi od -20° do +35°, v ose otédéeni od -250° do +250°. Maximalni
rychlosti otaceni je 540%s.

- Gimbal a konektor gimbalu jsou velmi citlivé - s vyrobkem zachéazejte opatrné a konektoru se ne-
A dotykejte.
- Pfi spousténi robota se nedotykejte gimbalu, abyste predesli pfipadnym zranénim.
- Pfi provozu gimbalu se nedotykejte kovovych ¢asti na vnitini strané motoru klopeni, které mohou
byt horké.

Ridici jednotka

Ridici jednotka je vybavena nékolika integrovanymi systémy pro pienos obrazu, pro spusténi hernich rezimG a
pro spousténi program( vytvofenych v jazyce Scratch. Ridici jednotka téZ podporuje est inteligentnich moduld
pro rozpoznavani tras, Vision Marker terct, osob, gest, ostatnich robotl a zvuku tleskani.

1. Slot pro microSD karty
Podporuje microSD karty s rychlosti zapisu alespor 10 MB/s, s kapacitou do 64GB.

2. Port kamery
Slouzi k pfipojeni kamery

3. Port reproduktoru
Slouzi k pfipojeni reproduktoru
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4. Tlacitko pro spusténi autonomniho programu

Programy vytvorené v jazyce Scratch mohou byt nastaveny jako autonomni programy, které jsou nahrany pfimo
v robotu S1. Stisknutim tlacitka spustite autonomni program.

5. Antény
Pro optimalni pfenos Wi-Fi signdlu nastavte antény tak, aby s fidici jednotkou sviraly 90° dhel.

6. Vyhrazeny port
Vyhrazeny port

7. Port sbérnice CAN Bus
Slouzi k pfipojeni gimbalu

8. Micro USB port
SlouzZi k ptipojeni k pocitaci

9. Pfepinac parovacich rezim(
Slouzi k vybéru rezimu pérovani - Wi-Fi nebo router.

10. Parovaci tlacitko

Pérovaci tla¢itko ma rtizné funkce dle zvoleného parovaciho rezimu

Parovani s Wi-Fi: Stisknéte a podrzte po dobu péti vtefin pro zresetovani hesla Wi-Fi sité.
Parovani s routerem: Stisknutim spustite skenovani QR kédu pro pérovani robota s routerem.

f + Netahejte za antény
+ Poskozenim antén muze dojit k omezeni funkci robota S1. Dojde-li k poskozeni antén, zkontaktujte
svého distributora.

Délo
Uvod
Pfed uzitim déla se ujistéte, Ze mate nasazené bezpecnostni bryle (soucasti baleni).
S1 Délo musi byt nasazeno na gimbal robota a Ize jej pouzivat dvéma zpUsoby:

1. Se zasobnikem na gelové kuli¢ky ke st¥ileni gelovych kuli¢ek. Ustova rychlost gelovych kuli¢ek je 26 m/s, frek-
venci stfelby Ize nastavit na 1-8 vystrel( za vtefinu. Maximalni frekvenci je 10 vystiel( za vtefinu.

2. S1 délo je vybaveno jednotkou uzkopasmového infracerveného zareni s dostielem az 6 metrd ve vnitinich
prostorach. S rostouci vzdalenosti se v rdmci dosttelu snizuje ucinny Uhel zasahu z 40° az po 10°.

1. Délo

2. Opticky indikator trajektorie

3. Jednotka Uzkopasmového infrac¢erveného
zafeni

4. Tlatitko pro vyjmuti zésobniku




f - Pfi sttileni gelovych kuli¢cek délem nemifte na osoby nebo zvifata.
- Nemiite indikatorem trajektorie na oci lidi nebo zvirat.

Pfiprava gelovych kuli¢ek

Délo S1 dokaze stfilet gelové kulicky. Pred uzitim musi byt gelové kulicky ponofeny ve vodé. Pro pfipravu kuli¢ek
se fid'te nasledujicimi pokyny.

1. VyuZzijte vicko lahve s kulickami pro odméreni poctu pripravovanych kuli¢ek. Do vicka se vejde cca. 500 kulicek.
2. Gelové kulicky ponofte do 1000 ml ¢isté vody po dobu ¢ty hodin pii pokojové teploté. Pfipravené kulicky maji
primér 5.9-6.8 mm a hmotnost 0.12-0.17 g.

&

~

é - Velikost pFipravenych kuli¢ek se maze ligit v zavislosti na kvalité pouzité vody. Ridte se vyse zminé-
nym postupem tak, abyste predesli ucpani déla.

Nabijeni gelovych kulicek
Postupujte dle nasledujici ilustrace. Kapacita zasobniku je cca. 430 kulicek. Do zasobniku nabijte pocet kulicek

dle potieby.

®
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- Po kazdém pouziti vyjméte zbyvajici kulicky ze zasobniku, aby nedoslo k pfipadnému zranéni.
A - Nepolykejte gelové kulicky.
« Uchovavejte gelové kulicky mimo dosah déti a zvifat.
« Pripravené kulicky nezmrazujte. Stfilenim zmrazenych kuli¢cek mize dojit k ucpani déla nebo k zra-
néni.




Zasunuti a vyjmuti zasobniku
Pro zasunuti/vyjmuti zasobniku postupujte dle nasledujici ilustrace.
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ﬁ « Pfed vyjmutim zasobniku stlacte tlacitko pro vyjmuti zasobniku.

Kamera
Kamera byla vyvinuta piimo pro robota S1. Kamera disponuje ¢tvrtpalcovym ¢ipem, péti miliony pixel a 120°
zornym polem, které Vam umoznuje ovladat robota z pohledu prvni osoby.

Provadéjte pravidelné cisténi cocky kamery, aby nedochazelo k rozmazani obrazu a k tvorbé svételnych kruht.
Pro cisténi ¢ocky pouzijte specialni pfipravky, aby na povrchu nezlistaly necistoty, a aby nedoslo k poskozeni
cocky.

1. Cotka kamery
2. Mikrofon
3. Portkamery
Slouzi k pfipojeni kamery k fidici jednotce.

A - Nedovolte, aby kamera pfisla do styku s jakoukoliv kapalinou. Neponofujte kameru do vody.
« Neskladujte kameru ve vihkém prostiedi.
« Nedotykejte se cocky kamery.
- Je-li kamera vlhk3, otfete ji suchym, mékkym hadrem.
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Reproduktor
Kompatibilita reproduktoru je zajisténa 2,5mm rozhranim a jeho jmenovity vykon je 2 W. Reproduktor prohlubu-
je pohlcujici zazitek ze hry pomoci zvukovych efektl, napt. pfi sttileni gelovych kulicek nebo pti zésahu ochran-
nych platd jinym robotem.

f - Ujistéte se, Ze je reproduktor sprdvné namontovan a ze nepfekazi gimbalu v pohybu.

Pohonny akumulator
Pohonny akumulator disponuje kapacitou 2400 mAh, napétim 10.8V a rliznymi funkcemi pro spravu spotreby.

1 1. Hlavni vypinac
2. Stavovy LED indikator

Funkce pohonného akumulatoru

1. Signalizce Urovné nabiti akumulatoru: LED indikatory signalizuji Uroven nabiti.

2. Funkce automatického vybijeni: Akumulator se automaticky vybije na 70 % celkové kapacity, je-li ponechén v
necinnosti po dobu 10 dn(, aby nedoslo k nafouknuti akumulatoru. Pro preruseni klidového stavu stisknéte
hlavni vypina¢ akumulatoru. Vybiti akumulatoru na 60 % celkové kapacity trva pfiblizné jeden den. Pfi vybi-
jeni akumulatoru dochézi k mirnému uvolnéni tepla.

. Funkce balancéru: Pfi nabijeni akumulator automaticky vyvazuje napéti na jednotlivych ¢lancich.

4. Ochrana proti prebiti: Nabijeni je automaticky pozastaveno pokud akumuldtor dosdhne maximalni drovné

nabiti.

5. Teplotni ochrana: Nabijeni probiha pouze pokud je teplota akumuldtoru v rozmezi od 5° C do 45° C (od 41° F
do 113°F)

6. Nadproudova ochrana: Je-li detekovan nadmérny proud, dojde k pferuseni nabijeni akumulétoru.

7. Ochrana proti podvybiti: Dojde-li k poklesu napéti ¢lanku akumuldtoru na 2.5 V a akumulétor neni v provo-
zu, dojde k preruseni vystupniho proudu, aby nedoslo k trvalému poskozeni akumulatoru. Pro prodlouzeni
provozni doby je ochrana proti podvybiti vypnuta pfi provozu robota. V pfipadé Ze napéti ¢lanku takto vy-
bijeného akumulatoru klesne pod 1V, vznikd nebezpeci pozaru pfi jeho opétovném nabiti. Akumuldtor s
¢lankem, jehoz napéti kleslo pod 1V, nelze znovu dobijet, aby nedoslo ke vzniku pozaru. Vyvarujte se uzivani
takovychto akumulatoru. Vyvarujte se podvybiti akumulatoru, abyste zamezili jeho trvalému poskozeni.

w
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8. Ochrana proti zkratu: Dojde-li ke zkratu, dojde k pferuseni napajeciho obvodu.

9. Ochrana proti poskozenym ¢lankdim akumulatoru: Je-li detekovéan poskozeny ¢lanek akumulatoru, zobrazi se
v aplikaci RoboMaster vystrazné hlaseni.

10. Usporny rezim: Je-li akumulator v ne¢innosti, dojde ke spusténi Gsporného rezimu. Zapnete-li akumulator,
ktery neni vioZzeny v RoboMasteru, automaticky se po péti minutach vypne. Klesne-li roven nabiti na 5 % cel-
kové kapacity, dojde k automatickému spusténi usporného rezimu po Sesti hodinach necinnosti. Pro probuzeni
akumulatoru stisknéte hlavni vypinac¢ a akumulator pfipojte k nabijeci.

11. Komunikace: Informace o napéti akumulatoru, jeho kapacité a proudu jsou automaticky poskytovany gim-
balu.

Q - Pfed pouzitim dukladné prostudujte uzivatelskou pfirucku, prohlaseni a popis na stitku akumulato-
ru. Pri uziti akumulatoru prebirate zodpovédnost za jeho provoz.

Nabijeni pohonného akumulatoru
Nabijec S1 je urcen k nabijeni pohonného akumulatoru S1. Vyklopte kryt nabijece a vlozte pohonny akumulator.
Pripojte nabije¢ do sitové zasuvky (100-240 V, 50/60 Hz).

100-240 V
50-60 Hz

Doba nabijent: pfiblizné 1 hodina a 30 minut

ﬁ « Pfed prvnim pouzitim je nutné akumulator nabit, aby doslo k preruseni isporného rezimu.
- Pred kazdym pouzitim se ujistéte, Ze je akumulator pIné nabit.
« Nepouzivéte-li nabije¢, zaklopte kryt nabijece, aby nedochazelo k oxidaci nabijecich pind.

Stavovy LED indikator
LED signalizace pfi nabijeni
LED1 | LED2 | LED3 | LED4 Uroven nabiti
3= = | =2 — 0-50%
w, ﬁyf 5# — 50-75%
s | osembe | osmbe | e 75-100 %
— — — — PIné nabito
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LED signalizace p¥i spusténi ochrannych funkci akumulatoru
LED1 | LED2 | LED3 | LED 4 Zpusob signalizace Ochranné funkce
— ;ﬁ‘k — — LED2 blikne dvakrat za vtefinu Detekovén nadproud
— *}'_7_:@? — — LED2 blikne tfikrat za vtefinu Detekovan zkrat
— — Ee—2 — LED3 blikne dvakréat za vtefinu Detekovano prebiti
— — ,::,/, — LED3 blikne tfikrét za vtefinu Detekovano prepéti nabijece
— — — Ee—2 LED4 blikne dvakrat za vtefinu Nedostate¢na teplota pro nabijeni (<0°C)
— — — E 3 LED4 blikne tfikrét za vtefinu PFilis vysoka teplota pro nabijeni (>40°C)

Po odstranéni detekované chyby se LED signalizace automaticky vypne. Pro opétovné spusténi nabijenije nutné
akumulator odpojit a znovu pfipojit. V pripadé, Ze detekovanou chybou je nespravna teplota pro nabijeni, neni
nutné akumuldtor odpojit a znovu pfipojit. Nabijeni se automaticky spusti, jakmile akumulator dosahne spravné
nabijeci teploty.

é - Spolec¢nost DJI nenese zodpovédnost za skody vzniklé pouzitim neoriginalniho nabijece.

Instalace pohonného akumulatoru
Pro instalaci akumulatoru vyklopte zadni ochranny plat a akumulator vlozte do prostoru pro akumulator.

é - Ujistéte se, ze je akumulator pevné zajistén, jinak hrozi vypadnuti akumulatoru nebo preruseni kon-
taktu, které muze vést k nedokonalému prenosu informaci o akumulatoru do fidici jednotky.
- Pfed vyjmutim akumulatoru stisknéte tlacitko pro vyjmuti akumulatoru.
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Obsluha akumulatoru

Zjisténi Urovné nabiti
Stiskem hlavniho vypinace akumulatoru se zobrazi signalizace Urovné nabiti.

- Stavové LED indikatory signalizuji Groven nabiti i pti vybijeni akumulatoru. Signalizace je vysvétlena
nize.
& LED sviti e LED blika
& LED nesviti

Uroven nabiti

LED1 | LED2 | LED3 | LED 4 Uroven nabiti
= = = = 88-100%
f— = = | = 75-88 %
= = = — 63-75%
= = 3 — 50-62,5%
= = = = 38-50%
= Ee—2 — — 25-38%
= - - () 13-25%
= | = @ — 0-13%

Zapnuti/vypnuti akumulatoru
Pro zapnuti/vypnuti akumuldtoru stisknéte hlavni vypinac a podrzte jej po dobu dvou vtefin.

Poznamka k provozu akumulatoru za nizkych teplot

1. Vykon akumuldtoru je vyrazné omezen provozem pfi teplotach nizsich nez 5° C (41° F). Pfed pouZzitim se ujis-
téte, Ze je akumuldtor pIné nabit a Ze je napéti jednotlivych ¢lankd 4.2 V.

2. Priprovozu za extrémné chladného pocasi nemusi teplota akumuldtoru dosahnout minimalni provozni tep-
loty pro nabiti. V takovychto pfipadech provedte izolaci akumulatoru dle potieby.
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Obnoveni
barvy a poté svit zvolené barvy

l'

Nahodné blikéni zvolené barvy a poté svit zvolené  Ndhodné blikéni zvolené

1. LED indikdtory gimbalu - osm z kazdé strany.
2. LED indikatory podvozku - jeden v kazdém
ochranném platu.

barvy

Stav S1

| LED indikétory gimbalu

LED indikator podvozku

Zapnuti/vypnuti

Zapnuti robota S1

Tyrkysové blikani proti sméru hodinovych

rucicek

Tyrkysovy svit

Vypnuti robota S1

Zhasnuti zvolené barvy

Zhasnuti zvolené barvy

Parovani

Robot S1 zapnut, nesparovan

Pulzujici bild barva

Pulzujici bila barva

Probiha pérovani

Tyrkysové blikani

Tyrkysové blikani

Robot S1 zapnut, sparovan

Svit zvolené barvy

Svit zvolené barvy

Aktualizace firmwaru

Probihajici aktualizace

Caste¢ny bily svit signalizujici prabéh aktua-

lizace

Bily svit

NeUspé3na aktualizace

Cerveny svit

Cerveny svit

Uspésna aktualizace

Tyrkysovy svit

Tyrkysovy svit

Rezim Solo

Vstup do rezimu Solo

Blikéni zvolené barvy proti sméru hodinovych

rucicek a poté svit vychozi barvy

Svit zvolené barvy

Spusténi rezimu Follow

Blikéni zvolené barvy proti sméru hodinovych

rucicek

Svit zvolené barvy

Rezim Battle

Vstup do rezimu Battle

Blikéni zvolené barvy proti sméru hodinovych

rucicek a poté svit tymové barvy

Svit zvolené barvy

Detekovan zasah

Cervené bliknuti

Cervené bliknuti

Nahodné blikéni zvolené barvy a nasledné

Porazka Néhodné blikéni zvolené barvy a nasledné zhasnuti
zhasnuti
. Nahodné blikani zvolené barvy a poté svit Nahodné blikani zvolené barvy a poté svit zvolené
Obnoveni A
zvolené barvy barvy
Vitézstvi Svit zvolené barvy Svit zvolené barvy

Obnoveni poctu zivotl

Blikani zvolené barvy proti sméru hodinovych
rucicek a poté svit zvolené barvy

Bliknuti zvolené barvy a poté svit zvolené barvy

Vyuziti ziskaného bonusu

Trojnasobné bliknuti zvolené barvy proti sméru
hodinovych rucicek

Svit zvolené barvy

Zasazeni ziskanym bonusem

Blikéni zvolené barvy az do pominuti ucinkd
bonusu

Blikani zvolené barvy az do pominuti u¢inkd
bonusu

* Barvu Ize zvolit v aplikaci RoboMaster, v nastaveni, na strance Display.

V rezimu Battle jsou volitelné barvy nastaveny automaticky. Hostujicimu hraci je vzdy pfifazena barva fialova.

é + Po zvoleni barvy se zméni barva LED indikatoru podvozku i gimbalu.
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Ovladac (Neni soucasti baleni)
Uvod
Ovlada¢ RoboMaster ST Gamepad je ur¢ten k pouziti s RoboMasterem S1. Po propojeni s mobilnim zafizenim

Ize robota S1 ovladat kombinované pomoci ovladace a aplikace RoboMaster. K ovladaci Ize pfipojit my$ pro
ovladani robota s vyssi pfesnosti.

Tlacitko specialni schopnosti
Ovladaci packa

Drzak pro mobilni zafizeni

Tlacitko pro zchlazeni déla

Tlacitko stfelby

Hlavni vypinac

Nabijeci port (micro USB)

Port pro pfipojeni mobilniho zafizeni (USB)
9. Port pro pfipojeni mysi (USB)

10. Stavovy LED indikator

11. Stojanek ovladace

12. Tlacitko pro pouziti ziskaného bonusu

ONOUV A WN =

=

é - Ovladac disponuje dvéma USB porty - Do portu pro mys nelze zapojit mobilni zafizeni a naopak.

Nabijeni ovladace
Pfed prvnim pouzitim ovladace jej nabijte do plna.

110-220V

Nabijeni trva pfiblizné dvé hodiny. USB nabije¢ neni soucasti baleni.
Aktualizace firmwaru
Firmware ovladace Ize aktualizovat skrze aplikaci RoboMaster. Je-li dostupna aktualizace firmwaru, objevi se po

pfipojeni ovladace hlaseni v aplikaci RoboMaster. Pro provedeni aktualizace nasledujte pokyny hlaseni.

@ Pro stazeni aktualizace je nezbytné pfipojeni k internetu.
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Popis stavovych LED indikatori ovladace

Stavovy LED indikator Stav

Pomalé zelené blikani Ovladac se nabiji

Rychlé ¢ervené blikani Ovladac je vybit

Cerveny svit Uroven nabiti je 1-29%
Zluty svit Uroven nabiti je 30-69%
Zeleny svit Uroven nabiti je 70-100%
Modry svit Probiha inicializace ovladace

Technické udaje

Model GDOMA

Typ vestavéného akumulatoru 3.6V, 2600 mAh, 1S1P
Provozni doba Cca 2 hodiny

USB Port 500mA/5V

Rozsah provoznich teplot -10az45°C

Rozsah teplot pro nabijeni 0az45°C

Doba nabijeni Cca 2 hodiny

* Provozni doba byla zmérena pii pouZziti se zatizenim Android. Doba nabijeni byla zméfena pfi pouziti 10 W USB
nabijece pfi teploté 25° C. Provozni doba i doba nabijeni byly zméteny v laboratornich podminkach, slouzi
tedy pouze jako reference.

Obsluha RoboMastera S1

Pired spusténim

Pfed spusténim robota S1 provedte nasledujici:

1. Ujistéte se, Ze je fidici jednotka pohybu dostate¢né upevnéna k podvozku, Ze jsou kabely fidici jednotky sprav-
né zapojeny a Ze jsou Srouby zadniho ochranného platu dostate¢né utazeny.

2. Ujistéte se, Ze fidici jednotka, délo, kamera a reproduktor jsou spravné zapojeny.

3. Ujistéte se, ze je v zafizeni vloZzena microSD karta.

4. Ujistéte se, Ze je akumuldtor dostatecné nabit a spravné nainstalovan v robotu.

5. Pro optimalni pfenos signalu Wi-Fi se ujistéte, Ze antény fidici jednotky sviraji s fidici jednotkou 90° uhel.

Zapnuti akumulatoru
Stisknéte hlavni vypina¢ akumulatoru a podrzte jej po dobu dvou vtefin pro zapnuti/vypnuti robota.

Ovladani robota S1 pomoci mobilniho zaFizeni

Sparovani s aplikaci RoboMaster
Pro ovladani robota je nezbytné, aby byl sparovén s aplikaci RoboMaster.

Vybér okolniho prostiedi
Robota provozujte na rovnych povrsich jako jsou podlahy nebo koberce. Pfi provozu na nerovnych povrsich jako
je stérk nebo pisek miize dojit k poskozeni kol a motort.

Rezim Solo
Pri vstupu do rezimu Solo se v aplikaci objevi nasledujici rozhrani
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Tlacitko zpét: Klepnéte pro navrat na domovskou stranku.

Tlacitko volby hernich rezimt: Klepnéte pro vstup do rezimi Target Practice nebo Target Race.
Tlacitko stavu parovani: Klepnéte pro zobrazeni postupu pro sparovani robota s aplikaci RoboMaster.
Tlacitko nastaveni: Klepnéte pro vstup do nastaveni.

Oblast pro ovlddani gimbalu: Posouvanim prstu v této oblasti ovladate gimbal.

Mifidla: Slouzi pro zaméreni cile.

Tlacitko stielby: Klepnéte pro vystieleni gelové kulicky nebo pro vyslani infracerveného zareni.
Tlacitko zoom: Klepnéte pro ¢tyfnasobné priblizeni.

Tlacitko pro spusténi rezimu Follow: Klepnéte pro spusténi rezimu Follow

VoONOUAWN =

Nasledujici situace maji vliv na fungovani rezimu Follow:

a. Sledovana osoba je ¢aste¢né nebo Uplné zakryta prekazkou.

b. Sledovand osoba provede ndhlou zménu pohybu.

c. Svételné podminky prostiedi se ndhle zméni z tmavych na svétlé a naopak.
d. Sledovana osoba barevné splyvé s okolnim prostifedim.

10. Tlacitko specialni schopnosti: Klepnéte pro spusténi naprogramované specidlni schopnosti.

11. Tlacitko ztlumeni: Klepnéte pro ztlumeni zvuk{ mobilni aplikace.

12. Tlacitko spousté: Klepnéte pro pofizeni fotografie.

13. Tlacitko nahravani: Klepnéte pro spusténi nahravani.

14. Oblast pro ovladani podvozku: Posouvanim prstu v této oblasti ovladate podvozek.

15. Tlacitko stielby: Klepnéte pro vystieleni gelové kulicky nebo pro vyslani infracerveného zafeni.
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Obsluha robota S1
Zivy nahled slouzi k ovladani podvozku, gimbalu a déla robota S1.

Ovladani podvozku
Posouvanim prstu v oblasti pro ovladani podvozku Ize ovladat pohyb podvozku dopfedu, dozadu a do stran. Pfi
pohybu podvozku Ize stlacit tlacitko stielby pro vystieleni gelovych kulicek ¢i vyslani infracerveného zareni.

Dopiedu

Doprava

Ovladani gimbalu
Posouvanim prstu v oblasti pro ovladani gimbalu Ize ovladat pohyb gimbalu v osach klopeni a otaceni. Pfi pohy-
bu gimbalu Ize stlacit tlacitko stielby pro vystieleni gelovych kulicek ¢i vyslani infracerveného zéreni.

Nahoru !

;) Doleva

Doprava

é - Pfi stielbé gelovych kulicek nemifte délem na osoby a zvitata. Pfi vysilani infracerveného zéreni
nemifte paprsek do svych oci ani do oci ostatnich osob.
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Herni rezimy

Rezim Solo

Uvod
V reZzimu Solo Ize spustit rezim Follow a herni rezimy Target Practice a Target Race - tyto rezimy lze spustit skrze
uzivatelské rozhrani v rezimu Solo.

Target Practice
V rezimu Target Practice musite zasdhnout vyznacené Vision Marker terce dfive, nez vyprsi ¢as. Vysledné skére
Ize porovnavat s ostatnimi uzivateli v tabulce. Pfed spusténim je nutné rozmistit Vision Marker terce dle pokyn

v aplikaci.

1. Rozmistéte terce. Pro vice informaci viz kapitola Platforma RoboMaster Lab.

Target Practice

1.Set up vision marke
according to the imag

2. When the

2. Klepnéte na tlacitko pro spusténi rezimu Target Practice

Target Practice 5 °

ted vision markers before i
The player with the Firing Mode Infrared Beam

Vision Markers

& - Klepnéte na @ v pravém hornim rohu pro zobrazeni pravidel hry.
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3. Spustte rezim Target Practice

Target Race

V rezimu Target Race je cilem projet vytycenou drahu a zasahnout véechny Vision Marker terce v co nejkratsim
Case. Pfed spusténim je nutné rozmistit Vision Marker terce dle pokyn( v aplikaci. Rezim Target Race Ize spustit

v Manudélnim a Automatickém mdédu. V manudinim maédu je pohyb podvozku fizen uzivatelem. V automatickém
médu Ize vyuzit funkce pro rozpoznavani tras.

1. Rozmistéte terce.

Target Race

-Add col ines to the
ground foryour S1 robot to

&« (i}
Firing Mode - e
Vision

Markers 0 2 0

A - Klepnéte na @ v pravém hornim rohu pro zobrazeni pravidel hry.
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3. Spustte rezim Target Race

| [}

CHECKPOINTS

Rezim Battle

Uvod
V rezimu Battle jsou dostupné rlizné herni rezimy jako Zavod nebo Vsichni proti viem. Pro vice informaci jak
rezim Battle spustit viz sekce Parovani.

Zavod
Pro rezim Zavod pfipravi uzivatelé drdhu rozmisténim Vision Marker terct. Hra¢, ktery viechny terce zasahne
jako prvni, vyhrava hru. Pro vitézstvi je nezbytné terce zasahnout ve spravném poradi.

Laps

Checkpdhts 5 2

Speed

1. Klepnéte pro zobrazeni pravidel hry. Rozmistéte terce, které slouzi jako kontrolni body, dle pokyna v pravi-
dlech.

2. Nastaveni poctu kol, poctu kontrolnich bodu a rychlosti.

Klepnéte pro zobrazeni popisu ziskatelnych bonusl. Mezi ziskatelné bonusy patfi Dizziness (Zavrat), Electro-

magnetic Interference (Elmag. ruseni), Extreme Speed (Extrémni rychlost) a Invincibility (Nesmrtelnost).

. Klepnéte pro spusténi hry.

Klepnéte pro zobrazeni zivého néhledu.

. Uzivatelé v herni lobby.

Hostitel herni lobby.

w

NOo U A
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ﬁ « Vsichni hraci musi vstoupit do stejné lobby pfipojenim na stejny router.
« Pro zajisténi férové hry spolu mohou hrat pouze hrédi se stejnou verzi RoboMaster firmwaru.

Vsichni proti vSem

V tomto rezimu po sobé hraci mohou stfilet gelovymi kuli¢ckami nebo infra¢ervenymi paprsky. Pokud je robot S1
zasazen, dojde k odectu Zivot(i na obrazovce jeho pilota. Klesne-li pocet Zivotl robota na nulu, je porazen. Hradi
mohou svého robota ozivit naskenovanim Vision Marker terce ... . Hradi ziskavaji body za kazdy zasah a za kazdé
vyfazeni. Hrac s nejvétsim poctem bodl na konci hry je vitézem.

Free-For-All

Firing Mode

Time(min)

1. Klepnéte pro zobrazeni pravidel hry. Rozmistéte terce, které slouzi jako kontrolni body, dle pokyna v pravi-
dlech.

2. Nastaveni rezimu stielby, ¢asu hry, poctu Zivotud a rychlosti.

Klepnéte pro zobrazeni popisu ziskatelnych bonust. Mezi ziskatelné bonusy patii Dizziness (Zavrat), Electro-

magnetic Interference (Elmag. ruseni), Extreme Speed (Extrémni rychlost) a Invincibility (Nesmrtelnost).

Klepnéte pro spusténi hry.

Klepnéte pro zobrazeni zivého néhledu.

Uzivatelé v herni lobby.

Hostitel herni lobby.

w

N o v s

ﬁ - Vichni hraci musi vstoupit do stejné lobby pfipojenim na stejny router.
« Pro zajisténi férové hry spolu mohou hrat pouze hraci se stejnou verzi RoboMaster firmwaru.

Ziskatelné bonusy

V rezimu Battle Ize naskenovat Vision Marker ter¢ & pro ziskani ndhodného bonusu. Mezi ziskatelné bonusy
patfi:

Dizziness: Zamérte nepratelského robota a stisknéte tlacitko pro pouziti ziskaného bonusu. Zasazeny robot se
bude po dobu 1.5 vtefiny nekontrolované otacet.

Electromagnetic Interference: Stisknéte tlacitko pro pouziti ziskaného bonusu. Vsichni nepratelsti roboti v
okruhu 3 metri jsou zasazeni rusenim, které po dobu 2.5 vtefin vyrusi pfenos obrazu.

Extreme Speed: Stisknutim tlacitka pro pouziti ziskaného bonusu se zvysi rychlost robota po dobu 3 vtefin.
Invinciblity: Stisknutim tlacitka pro pouziti ziskaného bonusu se spusti virtualni stit, diky kterému robot nema-
Ze byt po dobu 3 vtefin zasazen.
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Ovladanirobota S1 ovladacem
Uvod
S ovlada¢em S1 Gamepad Ize robota S1 ovladat nasledujicimi zpusoby:
1. Pfipojeni ovladace k mobilnimu zafizeni.
2. Pripojeni ovladace a mysi k mobilnimu zafizeni.
3. Pfipojeni ovladace, mysi a kldvesnice k mobilnimu zafizeni.

Pripojeni ovladace

« Pripojte mobilni zafizeni k ovladaci zapojenim micro USB kabelu (neni soucasti baleni) do USB zditky pro mo-
bilni zafizeni v ovladaci.

+ Vlozte mobilni zafizeni do posuvného drzaku tak, aby kabel sméroval k ovladaci pace ovladace.

« Stisknutim hlavniho vypinace ovladac zapnete. Stisknutim a podrzenim hlavniho vypinace ovladac vypnete.

Ovladani S1 Gamepadu

- Je-li k mobilnimu zafizeni ptipojen ovladac¢, pohyb podvozku je fizen ovladaci pakou ovladace. V tomto pfipa-
dé nelze fidit pohyb podvozku na obrazovce mobilniho zatizeni.

- Tlacitky na ovladaci Ize ovladat i jiné funkce, které jsou dostupné i na mobilnim zafizeni.

Pohyb Pohyb
’o y 3 Pohyb robota ,o y )
Ovladaci paky Ovladaci paky

. ] 5
®
¥

Pohyb robota

Dopredu

&L 4

Doleva =N Doprava

Dozadu

Ovladaci pakou Ize ovladat pohyb robota ve smérech dopredu, dozadu a do stran.

Ovladani S1 Gamepadu s mysi

Po pfipojeni ovladace k mobilnimu zatizeni Ize k ovladaci pfipojit mys. Ovlddaci pakou ovladace Ize ovlddat
pohyb podvozku. Mysi Ize provadét nize uvedené ukony. Na mobilnim zafizeni Ize taktéz ovladat funkce déla a
pohyb gimbalu, ale hlavnim ovladacem je v tomto pfipadé mys.

Funkce mysi

Funkce robota

Levy klik Strelba
o l Pravy klik Zoom
— Posouvani kolecka Bez funkce

Pohyb mysi

Pohyb gimbalu
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Ovladani S1 Gamepadu s mysi a s klavesnici

Pro toto ovladani je nutné pouzit bezdratovou kldvesnici a mys. Po pfipojeni ovladac¢e k mobilnimu zafizeni
zapojte do ovladace bezdratovy konektor mysi a klavesnice. Ovladaci pakou a klavesnici Ize ovladat pohyb pod-
vozku. Mysi Ize provadét nize uvedené tikony. Na mobilnim zafizeni Ize taktéz ovladat funkce déla a pohyb gim-
balu, ale hlavnim ovladacem je v tomto pfipadé mys.

Tlacitky A, W, S a D Ize ovladat pohyb podvozku.

\‘\[ \F I\” HH H‘I ﬂ” H” HH I\" | : | ' ] : | :
w
JallsTol T 1 T 1T T 1T T /@\

[ LTIl

o] L L L L LT T
LT ==

Tlacitko klavesnice Funkce robota Funkce mysi Funkce robota
W Dopredu Levy klik Strelba
A Doleva Pravy klik Zoom
S Dozadu Posouvani kolecka Bez funkce
D Doprava Pohyb mysi Pohyb gimbalu
Shift/mezernik Zrychleni

A + S ovladacem je kompatibilni vétSina kldvesnic a mysi od znacek Logitech a Rapoo. Doporucujeme
pouzivat nasledujici modely:
Rapoo: 8200P, 9300P, 1800, 8100M
Logitech: M310t, MK850

Ovladani robota pomoci stolniho pocitace a Program RoboMaster pro Windows
Nainstalujte program RoboMaster pro Windows pro pfimé ovladani robota pomoci klavesnice a mysi.

Instalace programu RoboMaster
1. Program RoboMaster je k dispozici ke stazeni na oficidlnich strankach DJI.

https://www.dji.com/robomaster_app
2. Spustte instalaci a postupujte dle pokynt v dialogovém okné instalace.
3. Spustte program RoboMaster. Verze programu RoboMaster pro Windows je podobnd aplikaci pro Android

nebo iOS.

ﬁ « Pro pfihlaseni do programu RoboMaster pouzijte své DJI ptihlasovaci udaje.
- Program RoboMaster je kompatibilni s verzi Windows 7 a novéjsi.
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Ovladani robota pomoci klavesnice a mysi
Pfi pfipojeni robota k pocitaci se jeho pohyb ovldada pomoci kldvesnice a mysi. Ovladani robota je popséno v
nasledujici ilustraci.

Platforma RoboMaster Lab

Platforma RoboMaster S1 Lab nabizi stovky programovacich blokl, pomoci kterych Ize ovladat takové funkce
jako je tfeba PID regulace. Priivodce programovanim RoboMastera S1 obsahuje navody a piiklady, které uzivateli
pomohou k osvojeni riznych programovacich postupl pro ovladani robota S1.

Road to Mastery: Tato stranka obsahuje vyukové projekty v rliznych stupnich obtiznosti. SpInénim téchto pro-
jektd se uzivatelé seznami se zaklady robotiky, programovani a umélé inteligence.

Programovani v jazyce Scratch

V platformé Lab zvolte jazyk Scratch a vstupte na stranku DIY Programming pro vytvareni novych program.
Vytvorené programy lze spoustét jako autonomni programy nebo jako specialni schopnost pfi ru¢nim ovladani
robota.

Pro vice informaci viz Privodce programovanim RoboMastera S1.

1 2

w

Scratch

Robotmaster Code 1001

Robotmaster Code 1002 Robotmaster Code 1003 Robotmaster Code 1004

Stranka Scratch: klepnéte pro zobrazeni program vytvorenych v jazyce Scratch.

Stranka Python: klepnéte pro zobrazeni programu vytvorenych v jazyce Python.

Stranka cloud: klepnéte pro zobrazeni programt uloZzenych na cloudovém ulozisti.

Nazev programu: zobrazuje nézev programu

Je-li vytvoreny program nastaven jako obecny program, neni u néj zobrazen typ. Typ programu je zobrazen
pouze pokud je vytvoreny program nastaven jako autonomni program nebo jako specialni schopnost.
Nastaveni programu: klepnéte pro nastaveni typu programu - Obecny, autonomni nebo specialni schopnost.
Dale zde Ize program nahrat na cloudové ulozisté, sdilet, piejmenovat nebo smazat.

mhAhwN =

o
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7.Klepnéte na (¥ pro vytvoreni nového programu.
A.

w

IoOmmonN

Program Name

‘ General

@ custom skills

= Autonomous Program

Cloud
Backup

Lista programovacich bloku: Klepnéte na prislusnou ikonu pro zobrazeni programovaci bloku v kategoriich
System, LED Effects, Chassis, Gimbal, Blaster, Smart, Armor, Mobile Device, Media, Commands, Operators, a
Data objects.

Plocha pro vytvareni programu: Presurite pozadovany blok z listy programovacich blok( pro vytvoreni pro-
gramu.

. Tlacitko Display: klepnéte pro zobrazeni zivého néhledu.
. Tlacitko Python: klepnéte pro zobrazeni prepisu programu do jazyka Python.

Tlacitko spusténi: klepnéte pro spusténi programu.
Plocha s FPV Udaji: Zobrazuje informace ziskané z zivého nahledu robota.

. Stav robota: klepnéte pro zobrazeni informaci o stavu robota.
. Tlacitko FPV: klepnéte pro prechod do zivého nahledu robota.

Status

FPV Mode

Variable

Moduly umélé inteligence
Pri vytvareni programi v jazyce Scratch Ize vyuzit Sest moduld umélé inteligence. Pro vice informaci viz sekce
Smart v Priivodci programovéanim RoboMastera S1.

Funkce modul umélé inteligence muze byt ovlivnéna v nasledujicich piipadech:

+ Je ¢astecné nebo UplIné narusena piima viditelnost mezi robotem a sledovanym objektem.
« Okolni prostiedi je pfilis tmavé (méné nez 300 lux) nebo pfilis svétlé (vice nez 10 000 lux)

« Nastane nahla zména okolniho prostredi z tmavého na svétlé a naopak.

+ Barva nebo tvar sledovaného objektu splyvé s okolnim prostfedim.
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Rozpoznavani osob
Robot S1 dokéze rozpoznat a nasledovat osoby vybrané v zivém nahledu robota.

Rozpoznavani tras

V rezimu Target Race Ize robota naprogramovat tak, aby jezdil po vytycené trase. Robot S1 dokaze rozpoznat
trasy vytvorené z Cervené, zelené a modré lepici pasky. Robot ST nerozpozna trasy vytvofené pouzitim jinych
barev lepici pasky.

Rozpoznavani gest
Robota S1 Ize naprogramovat k rdznym tkonm pfi rozpoznani nastaveného gesta.

Rozpoznavani tlesknuti

Robota S1 Ize naprogramovat k rliznym ukonlm pfi rozpoznani zvuku tlesknuti. Zvuky tlesknuti jsou rozpozna-
vany pouze v rozsahu dvou metrd od robota. Robot S1 dokdze rozpoznavat i sekvence dvou a tfi tlesknutich za
sebou.

Rozpoznavani ostatnich robotu
Robota S1 Ize naprogramovat k rdznym tukonlm pfi rozpoznani jiného robota.

Rozpoznavani Vision Marker terc.

Robota S1 Ize naprogramovat k riznym ukondm pfi rozpoznani Vision Marker tercu. Terce mohou obsahovat
Cisla, pismena a specialni znaky. Rozpoznavany ter¢ musi byt ve vzdalenosti do tfi metrd od robota. Pouze ori-
ginalni Vision Marker ter¢e mohou byt rozpoznany. Pro vice informaci viz navod k obsluze na krabicce s terci.

©) ® ® ®

ﬁ « Zakrytim cervené casti tercd mGze byt funkce rozpoznavani omezena.

Potrebujete-li vice tereq, klepnéte na |M] v aplikaci RoboMaster pro zobrazeni stranky Privodce, kde miizete
pozadované terce stahnout a vytisknout.

ﬁ + Robot dokaze rozpoznavat pouze terce ¢ervené barvy. Nedokdze rozpoznat terce jinych barev.
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Autonomni program

Program lIze nastavit jako autonomni, a Ize jej nezévisle spoustét.

Neni-li robot pfipojen k aplikaci, Ize program spustit stisknutim tlacitka pro autonomni program na chytrém
ovladaci. Opakovanym stisknutim dojde k preruseni programu.

Pokud je robot S1 spojen s mobilni aplikaci, Ize autonomni programy spoustet nasledujicimi zpGsoby:
(1) Na uvodni strance aplikace

(2) V zivém nahledu v rezimu Solo

(3) Na platformé Lab

Specialni schopnosti
Vytvofeny program Ize nastavit jako specialni schopnost robota, kterou Ize pouzit v zivém nahledu v rezimech
Solo a Battle. Pro pouziti specidlni schopnosti klepnéte na v zZivém nahledu.

Programovani v jazyce Python

V platformé Lab zvolte jazyk Python a vstupte na stranku DIY Programming pro vytvareni novych program.
Vytvorené programy lze spoustét jako autonomni programy nebo jako specialni schopnost pfi ru¢nim ovladani
robota.

Programy vytvorené v jazyce Scratch Ize pfepsat do zdrojového kédu jazyka Python. Timto si Ize snadnéji osvojit
programovani v jazyce Python.

Pro vice informaci viz Privodce programovanim RoboMastera S1.

Kalibrace robota S1
V nize popsanych situacich je nutné provést kalibraci robota pomoci aplikace RoboMaster:
. Po spusténi robota neni Uhel klopeni horizontalini.
Naklon gimbalu nelze ovladat s presnosti.
. Motor klopeni se pfi pohybu motoru ota¢eni nemuze pohybovat horizontélné.
Dochézi k samovolnému pohybu gimbalu.
Podvozek se hybe pfi otaceni.
Pohyb podvozku je neovladatelny a dochazi k pferuseni stabilizace gimbalu.
. Ridici jednotka pohybu byla odpojena a znovu zapojena.

OmMmoUN®>

Kalibrace se provadi nasledujicim zptsobem:
1. Klepnéte na Settings, System a zvolte moznost Calibration.
2. Ridte se pokyny priivodce kalibraci.

39



Priloha

Technické udaje

RoboMaster S1
Rozméry (DxS5xV) 320%240%x270 mm
Hmotnost Cca3,3kg

Rozsah rychlosti podvozku

0-3,5 m/s (pohyb vpred)
0-2,5 m/s (pohyb vzad)
0-2,8 m/s (pohyb do stran)

BLDC motor M3508I

Maximalni otacky 1000 ot./min
Maximalni to¢ivy moment 0,25 Nm
Maximalni vykon 19W
Provozni teplota -10az40°C

Rizeni Vektorové (FOC - Field-Oriented Control)
Regulace Ovladani rychlosti v uzaviené smycce
Prepétova ochrana
Ochrana proti prehrati
Ochranné prvky Softstartér
Ochrana proti zkratu
Detekce neregulérnosti ¢ipu a senzord
Gimbal

Rozsah ovladani

-20° az +35° (klopeni); +250° (otaceni)

Mechanicky rozsah

-24° az +41° (klopeni); £270° (otaceni)

Maximalni rychlost otaceni

540 °/s

Pfesnost vyrovnani vibraci

(na rovném povrchu, délo v nec¢innosti) +0,02°
Délo

Nastavitelnd frekvence strelby 1-8/s
Maximalni frekvence stielby 10/s
Ustova rychlost Cca26m/s

Velikost zasobniku

Cca 430 gelovych kulicek

Ridici jednotka

Latence!

Pfipojeni pfes Wi-Fi: 80-100 ms
Pfipojeni pres router: 100-120 ms (bez ruseni)

Kvalita zivého pfenosu

720p/30fps

Maximalni bitrate zivého pfenosu

6 Mbps

Provozni frekvence?

2,4 GHz; 5,1 GHz; 5,8 GHz

2,400-2,4835 GHz; < 19dBm

Vyzateny vykon (EIRP) 5,150-5,250 GHz; <20 dBm
5.725-5.850 GHz; < 14 dBm
ZpUsob ptipojeni Wi-Fi nebo Router

Maximalni prenosova vzdalenost®

Pres Wi-Fi:

2,4 GHz 130 m; 5,8 GHz 70 m
Pres router:

2,4 GHz 180 m; 5,1 GHz 70 m

Prenosovy standard

IEEE802.11a/b/g/n
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Kamera

Cip

CMOS 1/4"; 5MP

Uhel zorného pole

120°

Maximalni rozliseni fotografie

25601440 pixeld

Maximalni rozliseni videa

FHD: 1080p/30fps
HD: 720p/30fps

Format fotografii

JPEG

Formét videa

MP4

Podporované SD karty

Jsou podporovany microSD karty s kapacitou do 64GB

Provozni teplota

-10az40 °C

Jednotka uzkopasmového infracerveného zareni

Dosah®

6 m (Za pokojovych svételnych podminek)

Rozsah

0d 40°do 10° (Rozsah se snizuje s rostouci vzdalenosti)

Jednotka Sirokopasmového infracerveného zareni

Dosah

3 m (Za pokojovych svételnych podminek)

Rozsah

360° (Za pokojovych svételnych podminek)

Detektory zasahu

Podminky detekce

Pramér gelové kulicky je vétsi nez 6mm, ustova rych-
lost je vy3si nez 20m/s, Uhel dopadu je alespori 45°

Maximalni frekvence detekce

15 Hz

Pohonny akumulator

Kapacita 2400 mAh
Maximalni nabijeci napéti 12,6V
Nominalni nabijeci napéti 10,8V
Typ akumulatoru Li-Po 3S
Energie 25,92 Wh

Doba vybiti (pfi provozu)

35 minut (méfeno na rovném povrchu pfi stalé rych-
losti 2,0 m/s)

Doba vybiti (v pohotovostnim rezimu)

Cca 100 minut

Hmotnost 169 g

Provozni teplota -10az40°C

Nabijeci teplota 5az40 °C

Maximalni nabijeci vykon 29W

Nabijec

Vstup 100-240V, 50-60 Hz, 1 A
Vystup Port: 12,6 V=0,8 A nebo 12,6V=2,2 A
Napéti 12,6V

Jmenovity vykon 28 W

Gelové kulicky

Prameér® 5,9-6,8 mm

Hmotnost™® 0,12-0,17 g

Aplikace RoboMaster

iOS iOS 10.0.2 nebo novéjsi
Android Android 5.0 nebo novéjsi
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Ostatni

Doporucené routery TP-Link Archer C7; NETGEAR X6S)

Pfenosny nabijec pro laptop (se stejnym vstupnim vy-

konem jako router)

1. Zméreno v prostiedi bez ruseni pfi vzdalenosti cca. jednoho metru mezi mobilnim zafizenim, routerem a
robotem S1. Pouzité mobilni zafizeni - iPhone X. Vysledky méfeni se mohou lisit pfi pouziti mobilniho zafizeni
se systémem Android.

2. Pouzivani frekvenci 5.1 GHz a 5.8 GHz ve venkovnim prostiedi mlze byt v urcitych zemich zakazeno. Pred
pouzitim se vzdy seznamte se zékony a nafizenimi dané oblasti.

3. Méfeno v prostiedi bez ruseni.

Pro pfipojeni pomoci Wi-Fi byla zkouska provedena na zafizeni iPad (Sesta generace, vydano v roce 2018). Pro
pfipojeni pomoci routeru byla zkouska provedena se zafizenim TP-Link Archer C7.

4. Funkce jednotek infracerveného zafeni mize byt omezena pii provozu ve venkovnich prostorach a v prosto-
rach s vysokym infracervenym rusenim.

5. Gelové kulicky do pozadovaného rozméru nabobtnaji po ponofeni do vody po dobu ¢tyt hodin.

Doporuceny zpUsob napajeni routeru

Aktualizace Firmwaru
Informace o verzi firmwaru zjistite klepnutim na Settings, System a poté Firmware Update. Je-li dostupna nova
verze firmwaru, stdhnéte ji pomoci aplikace RoboMaster:

1. Ujistéte se, Ze jsou vSechny komponenty ptipojeny, zapnéte robota S1 a zkontrolujte, Ze je Uroven nabiti aku-
mulatoru alespon 50 %.

2. Klepnéte na Settings, System a Firmware Update. Postupujte dle pokyn( priivodce. Pfed spusténim aktualiza-
ce se ujistéte, Ze je Vase mobilni zafizeni pfipojeno k internetu.

3. Prabéh aktualizace je ohlasen rliznymi zvuky. Vyckejte na dokonceni instalace.

Firmware Update

Firmware update in progress...

A - Firmware akumulatoru je soucésti firmwaru robota. Mate-li vice akumulatoru, ujistéte se, ze je ve
vsech nainstalovéna nejnovéjsi verze firmwaru.

- Aktualizaci spoustéjte pouze pokud je Uroven nabiti akumulatoru vyssi nez 50 %.

- Béhem aktualizace mlze dojit k preruseni stabilizace gimbalu, blikani stavovych LED indikétorG a k
restartovani robota.

- Po aktualizaci mlze dojit k odpojeni robota od aplikace. V tomto pfipadé provedte opétovné pa-
rovani.

- Zobrazi-li se ozndmeni, Ze je dostupna nova verze firmwaru, provedte vyzadovanou aktualizaci.

- Vrezimu Battle je nezbytné, aby vsichni hraci méli stejné verze firmwaru robota.

Nastaveni PWM porti
PWM (Pulzné sitkovd modulace) obecné slouzi k ovladani LED svétel, navigacnich zafizeni a jinych zafizeni. Vy-
chozim nastavenim PWM portu je pracovni cyklus 7,5 % a zékladni frekvence 50 Hz.
Pro LED svétla se vystup PWM portu pohybuje od 0 % do 100 %, kde 0 % odpovida nejnizsimu jasu a 100% jasu
nejvyssimu. Pro navigacni zafizeni se vystup pohybuje od 2,5 % do 12,5 %
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Pro navigaéni zafizeni mlzete nastavit vystup PWM dle velikosti Uhlu, kterym chcete zafizeni ovladat.

Sitka pulzu Uhel serva

0,5ms @ 90°
1ms @ -45°
1,5ms @ -0°
2ms @ 45°
2,5ms @ 90°

ﬁ « Po ukonceni spusténého programu jsou hodnoty PWM porti nastaveny na vychozi hodnoty
pracovni cyklus 7,5 % a frekvence 50 Hz.

Recyklace (Evropska unie)

Elektricka zafizeni opatiend symbolem pieskrtnuté popelnice nesméji byt vyhazovana do bézného domaciho
odpadu, namisto toho je nutno je odevzdat ve specializovaném zafizeni pro sbér a recyklaci. V zemich

EU (Evropské unie) nesméji byt elektrickd zafizeni vyhazovana do bézného doméaciho odpadu (WEEE - ﬁ
Waste of Electrical and Electronic Equipment - Likvidace elektrickych a elektronickych zatizeni, smérnice
2012/19/EV). Nezadouci zafizeni muzete dopravit do nejblizsiho zafizeni pro sbér nebo recykla¢niho
stiediska. Zafizeni poté budou likvidovana nebo recyklovana bezpecnym zplisobem zdarma. Odevzdanim ne-
zadouciho zafizeni mGzete ucinit dulezity prispévek k ochrané zivotniho prostredi.

EU prohlaseni o shodé

Timto SZ DJITECHNOLOGY Co. Ltd. prohlasuje, Ze typ radiového zafizeni: RoboMaster S1 a dalsi zafizeni
s nim dodavana jsou v souladu se smérnici 2014/53/EU. Uplné znéni EU prohlaseni o shodé je k
dispozici na této internetové adrese: www.dji.com/euro-compliance n

Toto radiové zafizeni 2.4GHz je mozno pouzivat bez predchozi registrace nebo individuédlniho schvalovani ve
vsech zemich Evropské unie.

Zaruka

Dovozce zarucuje, Ze toto zafizeni je v okamziku prodeje prosto vad jak v materidlu, tak i v provedeni. Tato zaruka
nekryje zadné casti poskozené pouzivanim nebo v disledku jejich Upravy; v zadném pfipadé ne-muze
odpovédnost vyrobce a dovozce presahnout plivodni pofizovaci cenu zafizeni. Dovozce také vyhrazuje pravo
zmeénit nebo upravit tuto zaruku bez pfedchoziho upozornéni. Zafizeni je pfedmétem prabézného vylepsovani a
zdokonalovéni - vyrobce si vyhrazuje pravo zmény konstrukéniho provedeni bez predchoziho upozornéni.
Protoze dovozce nema zadnou kontrolu nad moznym poskozenim pii prepravé, skladovani a nad zplisobem
pouzivani, nemuze byt prfedpokladana ani prijata Zddna odpovédnost za skody spojené s pouzivanim zafizeni.
Tento zérucni list opraviiuje k provedeni bezplatné zarucni opravy vyrobku dodavaného dovozcem ve lhité 24
mésicl. Zaruka se nevztahuje na pfirozené opotrebeni v disledku bézného provozu, protoze jde o vyrobek pro
sportovné-modelaiské pouziti, kdy jednotlivé dily pracuji pod mnohem vyssim zatizenim, nez jakému jsou
vystaveny bézné hracky. Pohyblivé dily zafizeni (motory atd.) podléhaji pfirozenému opotiebeni a po ¢ase mize
byt nezbytna jejich vyména.
Zéruka se nevztahuje také na jakoukoliv ¢ast zafizeni, kterd byla nespravné instalovana, bylo s ni hrubé nebo
nespravné zachazeno, nebo byla poskozena pfi havarii, nebo na jakoukoliv ¢ast zafizeni, kterd byla opravovana
nebo ménéna neautorizovanou osobou (to se tyka i aplikace jakychkoliv impregnac¢nich natér(i/nasttik(). Stejné
jako jiné vyrobky jemné elektroniky nevystavujte toto zafizeni ptsobeni vysokych teplot, nizkych teplot vihkosti
nebo prasnému prostiedi. Neponechdvejte jej po delsi dobu na pfimém slunecnim svétle.

PoZzadavek na zéru¢ni opravu uplatnujte, prosim, v prodejné, kde jste zatizeni zakoupili.
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Dovozce:

Beryko s.r.o.

Na Roudné 1162/76, 301 00 Plzen
www.beryko.cz

Vyrobeno v Ciné




