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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Assembly Tutorial




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA
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Thank you for your support and
for purchasing ELEGOO products.

If you have any questions regarding our products, please
feel free to contact us at service@elegoo.com (North
America) or euservice@elegoo.com (Europe and Asia).

If you find the illustrated assembly steps difficult to follow, download the ElegooKit app (App Store,
Google Play): after launching it, tap Build to view the step-by-step animated assembly guide.




|

M3x10 Hexagon Socket Screw, 24 pcs

|

M3x12 Hexagon Socket Screw, 2 pcs

I

M3x14 Hexagon Socket Screw, 8 pcs

|

M3x30 Hexagon Socket Screw, 9 pcs

I

M1.6x8 Phillips Screw, 3 pcs

i)
M1.6x16 Phillips Screw, 3 pcs

|

M2x10 Phillips Screw, 3 pcs

 mm——

M2x25 Self-tapping Screw, 5 pcs

MATERIAL LIST

; ]

M1.6 Nut, 6 pcs M3x5 Countersunk Screw, 3 pcs

o T

M2 Nut, 3 pcs M2x4 Phillips Screw, 5 pcs

O (

=~ —

M3 Nut, 21 pcs Separation Pillar, 8 pcs

=3

M2x6 Copper Pillar, 5 pcs

=

M3x11 Copper Pillar, 1 pc

]

M3x40 Double-pass Copper Cylinder, 7 pcs

| I E——

Phillips Screwdriver, 3 pcs Remote Control, 1 pc

E=S==="1 4P Cable, 2 pcs CE====] 5P Cable. 1pc




MATERIAL LIST

u
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e I

USB Cable — Type Micro, 1 pc Insulated Rubber Tape, 1 pc

[
"
[E—
i >

Line-tracking Module, 1 pc

USB Cable — Type B, 1 pc

O

E ﬂ Ultrasonic Sensor Module, 1 pc
Dead Plate, 1 pc E’

UNO, 1 pc Aluminium Block, 4 pcs

Bottom Plate, 1 pc Top Plate, 1 pc @

GY-521 Module, 1 pc Motor, 4 pcs 10 Expansion Board, 1 pc

®

7 T\
IR
<N
Cell Box (Lithium Ultrasonic Sensor Module

o Tire. 4
Battery inside). 1 pe Holder and SG90, 1 pc Camera Module, 1 pc Camera Bracket, 1 pc e 2




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Attention: remove the protective film before assembling.




ASSEMBLE THE MOTOR

o0

@MS Nut, 2 pcs

T
AR

@ M3x30 Hexagon Socket Screw, 2 pcs

® ()

@Aluminium Block, 1 pc

Take W@® out of the bag marked “FOR
MOTOR”

Bl

@Motor, 1 pc




ASSEMBLE THE MOTOR

TR

®M3x10 Hexagon Socket Screw, 8 pcs

@Bottom Plate, 1 pc

Take () out of the bag marked “FOR MOTOR”




ASSEMBLE THE LINE-TRACKING MODULE

0000

@MS Nut, 4 pcs

ESEE S
T L;,/‘ N

@Separation Pillar, 4 pcs

I

@ M3x14 Hexagon Socket Screw, 4 pcs

@Line-traeking Module, 1 pc

Take (D@ out of the bag
marked “FOR UNO, LINE
TRACKING”




ASSEMBLE THE EXPANSION BOARD AND UNO

18| ¥

@Msxs Countersunk Screw, 2 pcs

= '.

@M3x11 Copper Pillar, 1 pc

aRL
@IO Expansion Board, 1 pc

Take 1@ out of the bag marked “FOR CELL BOX, TIRES, GY-521”




ASSEMBLE THE EXPANSION BOARD AND UNO

000

®M3 Nut, 3 pcs

@Separation Pillar, 3 pcs

11

©M3x14 Hexagon Socket Screw, 3 pcs

@UNO, 1 pc @Top Plate, 1 pc

Take M@® out of the bag marked “FOR UNO, LINE TRACKING”




ASSEMBLE THE EXPANSION BOARD AND UNO




ASSEMBLE THE BATTERY BOX

(1

@ M3x12 Hexagon Socket Screw, 2 pcs

@MS Nut, 2 pcs

@Cell Box (Lithium Battery inside), 1 pc

Take (D@ out of the bag marked “FOR CELL BOX,TIRES”

10




11

Power switch g _ _

- — — — —

ASSEMBLE THE BATTERY BOX

— -m USB charging port

Status indicator light (green while charging, turns off once fully charged)

[l Please fully charge the battery before using it.




TTTY

(D M2x4 Phillips Screw, 4 pcs

[N

@M2x6 Copper Pillar, 2 pcs

@Camera Bracket, 1 pc

Take (O® out of the bag marked “FOR CAMERA”

ASSEMBLE THE CAMERA MODULE

- - == |
(@ camera Module, 1 pc

=== =

(®4P Cable, 1 pc
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ASSEMBLE THE ULTRASONIC SENSOR MODULE

00

@Mz Nut, 2 pcs

I

(@ M2x10 Phillips Screw, 2 pcs

D @ Ultrasonic Sensor Module

(®Dead Plate, 1 pc Holder and SG90, 1 pc

Take (D@ out of the bag marked “FOR
ULTRASONIC”

13




ASSEMBLE THE ULTRASONIC SENSOR MODULE

oo

(OM1.6 Nut, 2 pes

I

®M1.6x8 Phillips Screw, 2 pcs

@Ultrasonic Sensor Module, 1 pc

Take (D) out of the bag marked “FOR
ULTRASONIC”




Take D@ out of the bag
marked “FOR CAMERA”

15
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O M1.6 Nut, 2 pes

0 I

®M2x6 Copper Pillar, 2 pcs

|

(®M1.6x16 Phillips Screw, 2 pcs

ASSEMBLE THE ULTRASONIC SENSOR MODULE




ASSEMBLE THE ULTRASONIC SENSOR MODULE

1)

@M3x10 Hexagon Socket Screw, 3 pcs

000

@MS Nut, 3 pcs

Take (D@ out of the bag marked “FOR ULTRASONIC”

P
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WIRING DIAGRAM

Camera Module

Ultrasonic Sensor Module SG90 Servo
I (connect to port Servo1)

Right Front Motor
(connect to port M2)

Left Front Motor
(connect to port M1)

Left Rear Motor
(connect to port M4) |

-, Right Rear Motor
W (connect to port M3)

Cell Box (Lithium Battery inside)

W This illustration gives you an idea of which part connects to which port on the control board, for the installation later
on. You do not need to plug all the parts into their ports as shown yet.
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WIRING

4P Cable, 1 pc

Pay attention to the direction of the
servo wiring.

oooooooo

anppeng |l
o| oen ﬂgﬂm

@ @'c




WIRING

ITTTIT

®M3x10 Hexagon Socket Screw, 6 pcs

@ M3x40 Double-pass Copper Cylinder, 6 pcs

Take D@ out of the bag marked “FOR
ACRYLIC BASEPLATE”

19




Pay attention to the wiring port of
each of the four motors and do not
plug any of them into the wrong one.

WIRING




5P Cable, 1 pc




WIRING

T

@ M3x10 Hexagon Socket Screw, 6 pcs

Take (D out of the bag marked “FOR ACRYLIC
BASEPLATE”




ASSEMBLE THE TIRES

23

i

@ M2x25 Self-tapping Screw, 4 pcs

@ Tire, 4 pcs

Take (O out of the bag marked “FOR CELL BOX,TIRES,GY-521"




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

The finished product
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DEFINITION OF BUTTONS

e - = = = = = = m Status indicator light

-———-=u

Infrared receiver g—

The light is red when the battery is low.

Reset

Press this button to switch between the four
modes: line-tracking mode, obstacle-avoidance
mode, auto-follow mode and standby mode.

9%
————— i\ — — —m Upload-cam switch
Receives the coded signal from

the IR remote control.

| Set the switch to “Upload” when uploading a
program, and to “Cam” when using the app.

————— -2 USB port

For uploading the program.
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CONTROL THE SMART ROBOT CAR USING THE IR REMOTE CONTROL

Uploading the program

The program is uploaded to the Smart Robot Car at the factory, so you can skip this step and do not need to upload it again. If you have
modified the code of the Smart Robot Car, you need to upload the program again. Please refer to the tutorial at http://www.elegoo.com/

download/.

Controlling the Smart Robot Car with the IR remote control

— — — —e Line-tracking mode

Forward ¢ — — —
Turn left @ — — — - — — —e Stop
Backward e — — — — — — - Obstacle-avoidance mode
Turn right ¢— — — — — — —e Auto-follow mode

“t — — - Key “4”: increase the threshold value

- Key “5”: restore the initial default value
Key “6”: reduce the threshold value
Key “7”: increase the speed
Key “8”: restore the initial default speed
Key “9”: reduce the speed

Please remove the transparent plastic insulating strip from the back of the remote control before using it.

The sensors of the line-tracking module are strongly affected by the environment. If the car does not follow the line well,
you can use the IR remote control to adjust the sensor thresholds so that the car works at its best.

26




CONTROL THE SMART ROBOT CAR USING THE IR REMOTE CONTROL

Line-tracking mode

Stick tape on the floor to make a track, then put the car on the track. When you press key 1 of the remote control, the car enters line-
tracking mode and the status indicator light stays green. In this mode the car follows the track.

Obstacle-avoidance mode

When you press key 2 of the remote control, the car enters obstacle-avoidance mode and the status indicator light stays yellow. The car
moves forward automatically until it meets an obstacle, then turns automatically towards a direction without obstacles and keeps moving

forward.

Auto-follow mode

When you press key 3 of the remote control, the car enters auto-follow mode and the status indicator light stays blue. If there is an obstacle
within 20 cm in front of the ultrasonic sensor module, the car automatically moves after it.

27




CONTROL THE CAR WITH THE APP

Controlling the car with the app
STEP 1: Installing the app

Download the latest version of the “ElegooKit” app from the App Store or Google Play.

ElegooKit

STEP 2: App settings

First, set the upload-cam switch on the 10 expansion board to “cam”.

28




CONTROL THE CAR WITH THE APP

T Turn on Wi-Fi in the phone settings and connect to “ELEGOO-123". (The
o number “123” is the physical address of the camera module; every camera
module has a different one.)

STUDY KIT

OwlBot Once the Wi-Fi connection is established, open the “ElegooKit” app and tap
the device “Smart Robot Car Kit V4.0".

Smart Robot Car Kit V4.0

On the project selection page, tap the “Wi-Fi disconnected” icon [l in the top
right corner. The app then shows “Device connected successfully!”.

Remote control Programming

To choose the language, tap the settings icon [@ in the top right corner.

29




CONTROL THE CAR WITH THE APP

Tap “Remote control” to open the control page.

The icon hides or shows the icons of the four modes.

Obstacle-avoidance mode Select resolution

Line-tracking mode _— _

Standby mode - —

Auto-follow mode — —

Joystick control: tap the empty area on the left to bring Camera rotation: horizontal
up the joystick, which moves the Smart Robot Car in 8 range 0—180°.
directions.
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CONTROL THE CAR WITH THE APP

Programming

Program entry: after you tap the play button, only the program blocks connected to this block are executed.

[ Name of the current project
| 1

i — Tap to save the project you have edited.

— List button: tap to show all saved projects.

— Play button: tap to start running the program.

— Pause button: tap to pause the program.

» Motion: blocks that control the movement of the car.
» Show: blocks that control sound and light.

« Controls: blocks that control the program flow.

» Sensing: blocks for the sensors.

« Math: blocks for mathematical operations.
« Variables: blocks for working with variables.

31




CONTROL THE CAR WITH THE APP

DIY control

If you want to write your own program for the car and debug it, you can use custom commands in the DIY function to debug and
control it.

Tap “DIY” to open the DIY control page.

Tap to save the project you have edited.

— List button: tap to show all saved projects.

— Custom button: long-press it to open the button editor, where
you enter the button name and the message to be sent.

Command debugging window: shows the commands sent and
received; in the input field you can type any command and send
it as a test.

32




CONTROL THE CAR WITH THE APP

Other options on the project page

Smart Robot Car Kit V4.0

| (':\g‘\@ %r N
DIY

Manual

Build: view the assembly steps Manual: view the digital user
manual

33

Video: view the assembly and
usage video tutorial




PRECAUTIONS

Precautions:

m When you switch the power on, the Smart Robot Car must stand still on a level surface. Otherwise the initial calibration of the GY-521
module is inaccurate and the car will not drive straight.

m Fully charge the battery before use. The status indicator light flashes red when the battery is low. The battery is charged through the
USB cable.

m While the power is on, do not turn the servo by force; this would damage it.

m When the battery is very low or the phone is more than 10 metres away from the car, the Wi-Fi connection may drop or the picture

may freeze.

m Every camera module has a different physical address.

m If the Wi-Fi connection drops, switch the car off and on again and restart the app.

34




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Tutorial download: https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Video: https://www.youtube.com/elegooofficial/

If you have any questions during assembly or testing, please feel free to contact us at service@elegoo.com
(customers in North America) or euservice@elegoo.com (customers in Europe, Australia and Asia).

ELEGOO Team




User Guide

1. Assembly tips from ELEGOO’s online manual

These notes come from the current edition of ELEGOOQO’s online user manual for this kit (2026).
They add to the pages above.

Motors (pages 4-5): mind the orientation of the metal adapter plate (aluminium block) and
do not fit it backwards. Pay attention to the direction of each motor. Tighten the nuts fully:
loose fasteners can come off while the car is running.

When you fix the motors to the bottom plate, all the sides with wires must face inwards. If
a motor cannot be seated flush, check whether it was fitted backwards in the previous step.
Use the green hex screwdriver.

Line-tracking module (page 6): you may stand the car on end for this step. Insert the
screws and spacers into their holes, put the line-tracking module in place over the matching
holes, turn all four screws in part of the way so that they cannot fall out, then tighten them
fully. The sensors of the module must face forward.

Wiring (pages 19-22): before tightening the top screws, check that every cable is plugged
into the right port. Tighten only two diagonally opposite screws, just enough to hold the part,
and tighten the rest once the final test shows that everything works.

When all tests with the remote control and the app are done, fit and fully tighten any screws
still loose. Check every fastener and retighten any loose one with the screwdriver, so that
nothing comes loose while the car is running.
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User Guide

» Wi-Fi: with the switch in the “cam” position the car creates its own Wi-Fi hotspot, usually
named ELEGOO-XXXX. It is only for controlling the car and has no internet access, so a
“No internet access” message on the phone is normal. Connect to it before opening the
app; if the live video does not appear, reconnect the Wi-Fi.

* If you see the video but cannot control the car, check that the switch is in the “cam” position,
then switch the car off and connect again. If control is still not possible, reinstall the app
so that it can be granted the permissions it needs; if that does not help, contact ELEGOO
customer support.

2. Troubleshooting

1. The car moves or turns in the wrong direction with the remote control: recheck the
wiring of the four motor connectors. First establish the front of the car (the side with the
line-tracking sensor), then connect the left and the right motors in turn.

2. The car drifts and does not drive straight: check that the gyroscope (GY-521 module) is
fitted correctly; shake it gently to make sure there is no loose contact.

3. The remote control does not respond: check that the plastic insulating strip has been
removed from the remote control and that the car is switched on. Press the MODE button on
the board to check that the car works. If it does but the remote control still does not respond,
tap the remote control lightly. If the problem persists, contact customer support.

39



User Guide

4. The app does not connect: first connect to the Wi-Fi network whose name starts with
“ELEGOO-". Then open the app, check that the live video is shown and follow the prompts
to connect to the device. If the connection fails, turn off mobile data on the phone and try
again. If it still fails, contact customer support.

5. The video lags after connecting: switch the car off and reconnect the Wi-Fi. If that does not
help, open hitp://192.168.4.1/channel in the browser and change the Wi-Fi channel setting
there.

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.cz

40



SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Montageanleitung




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Vielen Dank, dass Sie sich fiir
ELEGOO-Produkte entschieden haben.

Bei Fragen zu unseren Produkten erreichen Sie uns unter service@elegoo.com
(Nordamerika) oder euservice@elegoo.com (Europa und Asien).

Die Teilebeutel sind englisch beschriftet (z. B. ,FOR MOTOR?®); die Anleitung nennt die Aufschriften so, wie sie
aufgedruckt sind. Wenn lhnen die bebilderten Schritte schwer versténdlich sind, laden Sie die App ElegooKit (App Store,
Google Play): Tippen Sie nach dem Start auf Build, um die animierte Schritt-fiir-Schritt-Montageanleitung zu sehen.




|

Innensechskantschraube M3x10, 24 Stk.

|

Innensechskantschraube M3x12, 2 Stk.

I

Innensechskantschraube M3x14, 8 Stk.

|

Innensechskantschraube M3x30, 9 Stk.

|

Kreuzschlitzschraube M1.6x8, 3 Stk.

i)
Kreuzschlitzschraube M1.6x16, 3 Stk.

|

Kreuzschlitzschraube M2x10, 3 Stk.

 mm——

Blechschraube M2x25, 5 Stk.

TEILELISTE

; ]

Mutter M1.6, 6 Stk. Senkkopfschraube M3x5, 3 Stk.

o T

Mutter M2, 3 Stk. Kreuzschlitzschraube M2x4, 5 Stk.
)

O S

Mutter M3, 21 Stk. Distanzring, 8 Stk.

=3

Abstandsbolzen M2x6, 5 Stk.

=

Abstandsbolzen M3x11, 1 Stk.

[ |
\ |

Abstandsbolzen M3x40, beidseitig Innengewinde, 7 Stk.

| I E——

Kreuzschlitz-Schraubendreher, 3 Stk. Fernbedienung, 1 Stk.

CE===f" 4P-Kabel, 2 Stk === 5P-Kabel 1 Si.




USB-Kabel Typ Micro, 1 Stk. Isolierband, 1 Stk.

o fs %]

Linienfolgemodul, 1 Stk.

USB-Kabel Typ B, 1 Stk.

ok

ﬂ ﬂ Ultraschallsensormodul, 1 Stk.
Befestigungsplatte, 1 Stk. E’

UNO-Platine, 1 Stk. Aluminiumblock, 4 Stk.

Bodenplatte, 1 Stk. Deckplatte, 1 Stk. @

GY-521-Modul, 1 Stk. Motor, 4 Stk. 10-Erweiterungsplatine, 1 Stk.

®

Z 1N
IR
<N
~ Akkubox (mit Halterung des Ultraschallsensors
Lithium-Akku), 1 Stk. mit Servo SG90, 1 Stk. Rad, 4 Stk.

Kameramodul, 1 Stk. Kamerahalterung, 1 Stk.




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Achtung: Entfernen Sie vor der Montage die Schutzfolie.




MONTAGE DER MOTOREN

o0

(D Mutter M3, 2 Stk.

T
AR

@ Innensechskantschraube M3x30, 2 Stk.

® ()

(3 Aluminiumblock, 1 Stk.

Nehmen Sie W@(® aus dem Beutel mit der
Aufschrift ,,FOR MOTOR*

Bl

@Motor, 1 Stk.




MONTAGE DER MOTOREN

LR

@ Innensechskantschraube M3x10, 8 Stk.

@Bodenplatte, 1 Stk.

Nehmen Sie () aus dem Beutel mit der Aufschrift ,,FOR MOTOR*




MONTAGE DES LINIENFOLGEMODULS

0000
O]

Mutter M3, 4 Stk.

(D) f(D\‘ ) ‘/O\
T L;,/‘ N

@ Distanzring, 4 Stk.

I

@ Innensechskantschraube M3x14, 4 Stk.

@Linienfolgemodul, 1 Stk.

Nehmen Sie O@® aus dem
Beutel mit der Aufschrift ,,FOR
UNO, LINE TRACKING*




18| ¥

@Senkkopfschraube M3x5, 2 Stk.

=

@Abstandsbolzen M3x11, 1 Stk.

GY-521“




000

(D Mutter M3, 3 Stk.

11

@ Innensechskantschraube M3x14, 3 Stk.

(@ UNO-Platine, 1 Stk. (® Deckplatte, 1 Stk.

Nehmen Sie W(@(® aus dem Beutel mit der Aufschrift ,,FOR UNO, LINE TRACKING*







MONTAGE DER AKKUBOX

(1

@Innensechskamschraube M3x12, 2 Stk.

(@ Mutter M3, 2 Stk.

@Akkubox (mit Lithium-Akku), 1 Stk.

Nehmen Sie 1)@ aus dem Beutel mit der Aufschrift ,FOR CELL BOX,TIRES“

10




11

MONTAGE DER AKKUBOX

Ein/Aus-Schalter g _ _ _ _m USB-Ladebuchse

- — — — —

Statusanzeige (leuchtet beim Laden griin, erlischt bei voller Ladung)

[l Laden Sie den Akku vor dem ersten Gebrauch vollstandig auf.




TTTY

@ Kreuzschlitzschraube
M2x4, 4 Stk.

[N

@Abstandsbolzen M2x6, 2 Stk.

@Kamerahalterung, 1 Stk.

Nehmen Sie (D@ aus dem Beutel mit der Aufschrift ,FOR CAMERA*“

MONTAGE DES KAMERAMODULS

- - ==
@Kameramodul, 1 Stk.

=== =

(® 4P-Kabel, 1 Stk.
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MONTAGE DES ULTRASCHALLSENSORMODULS

00

(D Mutter M2, 2 Stk.

I

@ Kreuzschlitzschraube
M2x10, 2 Stk.

D @ Halterung des Ultraschallsensors

(3 Befestigungsplatte, 1 Stk. mit Servo SG90, 1 Stk.

Nehmen Sie (D@ aus dem Beutel mit
der Aufschrift ,,FOR ULTRASONIC*
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MONTAGE DES ULTRASCHALLSENSORMODULS

oo

(D Mutter M1.6, 2 Stk.

I

@Kreuzschlitzsohraube M1.6x8, 2 Stk.

@Ultraschallsensormodul, 1 Stk.

Nehmen Sie (D@ aus dem Beutel mit
der Aufschrift ,,FOR ULTRASONIC*




(D Mutter M1.6, 2 Stk.

(2 Abstandsbolzen M2x6, 2 Stk.

@Kreuzschlitzschraube M1.6x16, 2 Stk.

Nehmen Sie W@® aus dem
Beutel mit der Aufschrift ,,FOR

CAMERA*

15
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MONTAGE DES ULTRASCHALLSENSORMODULS




MONTAGE DES ULTRASCHALLSENSORMODULS

000 i1l

@Mutter M3, 3 Stk. @ Innensechskantschraube M3x10, 3 Stk.

Nehmen Sie (D@ aus dem Beutel mit der Aufschrift ,FOR
ULTRASONIC*

=
e . 16




VERDRAHTUNGSPLAN

Kameramodul

Ultraschallsensormodul Servo SG90
I | (an Anschluss Servo1)

Rechter Vordermotor
(an Anschluss M2)

Linker Vordermotor
(an Anschluss M1)

Linker Hintermotor ” ‘ - Rechter Hintermotor
(an Anschluss M4) ‘ | % (an Anschluss M3)

Cer)

Akkubox (mit Lithium-Akku)

B Die Abbildung zeigt, welches Teil an welchen Anschluss der Steuerplatine gehért — das brauchen Sie bei der
weiteren Montage. Sie mussen noch nicht alle Teile wie abgebildet anschlieBen.
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4P-Kabel, 1 Stk.

Achten Sie auf die richtige Ausrichtung
des Servokabels.

VERKABELUNG




VERKABELUNG

ITITHI

@Innensechskantschraube M3x10, 6 Stk.

@Abstandsbolzen M3x40,
beidseitig Innengewinde, 6 Stk.

Nehmen Sie W@ aus dem Beutel mit der
Aufschrift ,FOR ACRYLIC BASEPLATE*"

19




VERKABELUNG

Achten Sie auf die Anschliisse aller
vier Motoren und stecken Sie keinen
in den falschen Anschluss.

S
‘ (o

]
“':‘"-‘n L




VERKABELUNG

5P-Kabel, 1 Stk.




VERKABELUNG

T

@ Innensechskantschraube M3x10, 6 Stk.

Nehmen Sie () aus dem Beutel mit der
Aufschrift ,,FOR ACRYLIC BASEPLATE"




MONTAGE DER RADER

i

@Blechschraube M2x25, 4 Stk.

(@ Rad, 4 Stk.

23 Nehmen Sie () aus dem Beutel mit der Aufschrift ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521¢
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Das fertige Produkt
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TASTEN UND ANSCHLUSSE

e - = = = = = = m Statusanzeige

| Leuchtet rot, wenn der Akku schwach ist.

— — — — -# Reset

- — — -2 MODE

A Mit dieser Taste schalten Sie zwischen den vier
Modi um: Linienfolge-, Hindernisvermeidungs-,
Folge- und Standby-Modus.

Infrarotempfiangerg— — — — — O M Y

— — —m Upload/Cam-Schalter
Empféngt das codierte Signal der | Beim Hochladen eines Programms auf ,,Upload*
IR-Fernbedienung.

stellen, bei Verwendung der App auf ,Cam"®.

L= = — = = - USB-Anschluss
Zum Hochladen des Programms.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER IR-FERNBEDIENUNG

Programm hochladen

Das Programm ist ab Werk auf das Roboterauto geladen; Sie kdnnen diesen Schritt also Uberspringen und miissen es nicht erneut
hochladen. Wenn Sie den Code des Roboterautos geadndert haben, missen Sie das Programm erneut hochladen. Die Anleitung dazu
finden Sie unter http://www.elegoo.com/download/.

Steuerung des Roboterautos mit der IR-Fernbedienung

Vorwérts e — — — — — — —e Linienfolgemodus

— — — —e Stopp
— — — - Hindernisvermeidungsmodus

Links abbiegen e — — —

Rickwarts & — — —
Rechts abbiegen o— — — - - - -e Folgemodus
"t — — -@ Taste ,4“: Schwellenwert erhdhen
- Taste ,5“: Standardwert wiederherstellen
Taste ,6: Schwellenwert verringern
Taste ,7°: Geschwindigkeit erhéhen
Taste ,8: Standardgeschwindigkeit wiederherstellen
Taste ,9: Geschwindigkeit verringern

Entfernen Sie vor dem Gebrauch den durchsichtigen Isolierstreifen an der Riickseite der Fernbedienung.

Die Sensoren des Linienfolgemoduls werden stark von der Umgebung beeinflusst. Folgt das Auto der Linie nicht gut,
stellen Sie mit der Fernbedienung die Sensorschwellenwerte so ein, dass es optimal arbeitet.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER IR-FERNBEDIENUNG

Linienfolgemodus

Kleben Sie Klebeband als Strecke auf den Boden und setzen Sie das Auto darauf. Wenn Sie Taste 1 der Fernbedienung driicken, wechselt
das Auto in den Linienfolgemodus und die Statusanzeige leuchtet dauerhaft griin. In diesem Modus fahrt das Auto die Strecke entlang.

Hindernisvermeidungsmodus

Wenn Sie Taste 2 der Fernbedienung driicken, wechselt das Auto in den Hindernisvermeidungsmodus und die Statusanzeige leuchtet
dauerhaft gelb. Das Auto féahrt selbststandig vorwarts, bis es auf ein Hindernis trifft, dreht dann selbststandig in eine freie Richtung und fahrt
weiter vorwarts.

Folgemodus

Wenn Sie Taste 3 der Fernbedienung driicken, wechselt das Auto in den Folgemodus und die Statusanzeige leuchtet dauerhaft blau.
Befindet sich ein Hindernis innerhalb von 20 cm vor dem Ultraschallsensor, folgt das Auto ihm automatisch.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER APP

Steuerung des Roboterautos mit der App
SCHRITT 1: App installieren

Laden Sie die neueste Version der App ,ElegooKit“ aus dem App Store oder von Google Play.

ElegooKit

SCHRITT 2: App einrichten

Stellen Sie zuerst den Upload/Cam-Schalter der 10-Erweiterungsplatine auf ,cam®.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER APP

Smart Robot Car Kit
V4.0

STUDY KIT

Owl(Bot

Smart Robot Car Kit V4.0

Remote control Programming

29

Schalten Sie in den Telefoneinstellungen WLAN ein und verbinden Sie
sich mit ,ELEGOO-123". (Die Zahl ,123" ist die physische Adresse des
Kameramoduls; jedes Kameramodul hat eine andere.)

Sobald die WLAN-Verbindung besteht, éffnen Sie die App ,ElegooKit* und
tippen auf das Gerat ,Smart Robot Car Kit V4.0".

Tippen Sie auf der Projektauswahlseite oben rechts auf das Symbol ,WLAN
getrennt“ [l . Die App meldet dann ,Device connected successfully!”.

Die Sprache wahlen Sie (iber das Einstellungssymbol [@ oben rechts.




STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER APP

Tippen Sie auf ,,Remote control“, um die Steuerseite zu 6ffnen.

Mit dem Symbol blenden Sie die Symbole der vier Modi aus oder ein.

Hindernisvermeidung Auflésung wahlen
I
|
(55 196 0%

Linienfolge — —
Standby - _—
Folgemodus — —

I I

Joystick-Steuerung: Tippen Sie auf die freie Flache links, Kameradrehung: horizontal

um den Joystick einzublenden, mit dem Sie das Auto in 0-180°.

8 Richtungen bewegen.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER APP

Programmierung

Programmstart: Nach dem Tippen auf die Starttaste werden nur die mit diesem Block verbundenen Blécke ausgefiihrt.

| Name des aktuellen Projekts
| '

N — Tippen, um das bearbeitete Projekt zu speichern.

— Listentaste: zeigt alle gespeicherten Projekte.

— Starttaste: startet das Programm.

— Pausetaste: halt das Programm an.

» Motion: Blécke zur Steuerung der Fahrbewegung.

» Show: Blécke zur Steuerung von Ton und Licht.

« Controls: Blécke zur Steuerung des Programmablaufs.
» Sensing: Blocke fir die Sensoren.

» Math: Blocke fiir mathematische Operationen.
« Variables: Blocke flr Variablen.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER APP

DIY-Steuerung

Wenn Sie eigene Programme fiir das Auto schreiben und testen mdchten, kénnen Sie es in der DIY-Funktion mit eigenen Befehlen
testen und steuern.

Tippen Sie auf ,,DIY, um die DIY-Steuerseite zu 6ffnen.

Tippen, um das bearbeitete Projekt zu speichern.
I
I

— Listentaste: zeigt alle gespeicherten Projekte.

— Eigene Taste: Lang driicken 6ffnet den Tasteneditor, in

dem Sie den Tastennamen und die zu sendende Nachricht
. eingeben.

Befehlsfenster: zeigt gesendete und empfangene Befehle;
im Eingabefeld kénnen Sie beliebige Befehle eingeben und
testweise senden.
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STEUERUNG DES ROBOTERAUTOS MIT DER APP

Weitere Optionen auf der Projektseite

Smart Robot Car Kit V4.0

® B
DIY

Manual

Build: Montageschritte ansehen Manual: digitale Bedienungsanlei- '_ ) )
tung Video: Videoanleitung zu Montage

und Bedienung
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SICHERHEITSHINWEISE

Sicherheitshinweise:

m Beim Einschalten muss das Roboterauto ruhig auf einer ebenen Fléche stehen. Sonst ist die Anfangskalibrierung des GY-521-Moduls
ungenau und das Auto fahrt nicht geradeaus.

m Laden Sie den Akku vor dem Gebrauch vollstandig auf. Bei schwachem Akku blinkt die Statusanzeige rot. Der Akku wird Uber das
USB-Kabel geladen.

m Drehen Sie das Servo bei eingeschaltetem Gerat nicht mit Gewalt; es kdnnte beschadigt werden.

m Bei sehr schwachem Akku oder wenn das Telefon mehr als 10 Meter vom Auto entfernt ist, kann die WLAN-Verbindung abbrechen
oder das Bild einfrieren.

m Jedes Kameramodul hat eine andere physische Adresse.

m Bricht die WLAN-Verbindung ab, schalten Sie das Auto aus und wieder ein und starten die App neu.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Anleitungen herunterladen: https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Videos: https://www.youtube.com/elegooofficial/

Bei Fragen zur Montage oder zum Testen erreichen Sie uns unter service@elegoo.com (Kunden in Nordamerika)
oder euservice@elegoo.com (Kunden in Europa, Australien und Asien).

Ihr ELEGOO-Team




Bedienungsanleitung

1. Montagetipps aus dem Online-Handbuch von ELEGOO

Diese Hinweise stammen aus der aktuellen Ausgabe (2026) des Online-Benutzerhandbuchs von
ELEGOO zu diesem Bausatz und erganzen die vorigen Seiten.

» Motoren (Seiten 4-5): Achten Sie auf die Ausrichtung des Metall-Adapterstlicks (Alumini-
umblock) und montieren Sie es nicht verkehrt herum. Achten Sie auf die Richtung jedes
Motors. Ziehen Sie die Muttern fest an — lose Verbindungen kénnen sich wahrend der Fahrt
l6sen.

+ Beim Befestigen der Motoren an der Bodenplatte missen alle Seiten mit Kabeln nach
innen zeigen. Lasst sich ein Motor nicht blindig einsetzen, prifen Sie, ob er im vorigen
Schritt verkehrt herum montiert wurde. Verwenden Sie zum Festziehen den griinen
Innensechskant-Schraubendreher.

+ Linienfolgemodul (Seite 6): Bei diesem Schritt kénnen Sie das Auto hochkant halten.
Setzen Sie Schrauben und Distanzringe in die Locher, legen Sie das Linienfolgemodul
passend Uber die Loécher, drehen Sie alle vier Schrauben zunachst nur teilweise ein, damit
sie nicht herausfallen, und ziehen Sie sie dann fest. Die Sensoren des Moduls miissen nach
vorn zeigen.

» Verkabelung (Seiten 19-22): Prifen Sie vor dem Festziehen der oberen Schrauben,
ob jedes Kabel im richtigen Anschluss steckt. Ziehen Sie zun&chst nur zwei diagonal
gegeniiberliegende Schrauben so weit an, dass das Teil halt; die Gbrigen erst, wenn der
abschlieBende Test zeigt, dass alles funktioniert.
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Bedienungsanleitung

» Wenn alle Tests mit Fernbedienung und App abgeschlossen sind, setzen Sie alle noch losen
Schrauben ein und ziehen sie fest. Prifen Sie alle Verbindungen und ziehen Sie lose mit
dem Schraubendreher nach, damit sich wahrend der Fahrt nichts 16st.

« WLAN: In Schalterstellung ,cam“ erzeugt das Auto ein eigenes WLAN, meist mit
dem Namen ELEGOO-XXXX. Es dient nur zur Steuerung des Autos und hat keinen
Internetzugang; die Meldung ,Keine Internetverbindung“ auf dem Telefon ist daher normal.
Verbinden Sie sich damit, bevor Sie die App 6ffnen; erscheint kein Livebild, verbinden Sie
das WLAN erneut.

» Sehen Sie das Bild, kdnnen das Auto aber nicht steuern, priifen Sie, ob der Schalter auf
.cam® steht, schalten Sie dann das Auto aus und verbinden Sie sich erneut. Funktioniert die
Steuerung weiterhin nicht, installieren Sie die App neu, damit sie die nétigen Berechtigungen
erhalt; hilft auch das nicht, wenden Sie sich an den ELEGOO-Kundenservice.

2. Fehlerbehebung

1. Das Auto fahrt oder dreht mit der Fernbedienung in die falsche Richtung: Prifen Sie
die Verkabelung der vier Motorstecker. Legen Sie zuerst die Vorderseite des Autos fest (die
Seite mit dem Linienfolgesensor) und schlieBen Sie dann nacheinander die linken und die
rechten Motoren an.

2. Das Auto zieht zur Seite und fahrt nicht geradeaus: Priifen Sie, ob das Gyroskop
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Bedienungsanleitung

(GY-521-Modul) richtig eingesetzt ist; schiitteln Sie es leicht, um einen Wackelkontakt
auszuschlief3en.

3. Die Fernbedienung reagiert nicht: Prifen Sie, ob der Isolierstreifen aus der Fernbe-
dienung entfernt wurde und das Auto eingeschaltet ist. Dricken Sie die MODE-Taste
auf der Platine, um zu prifen, ob das Auto funktioniert. Funktioniert es, reagiert aber
die Fernbedienung weiterhin nicht, klopfen Sie leicht auf die Fernbedienung. Besteht das
Problem weiter, wenden Sie sich an den Kundenservice.

4. Die App verbindet sich nicht: Verbinden Sie sich zuerst mit dem WLAN, dessen Name mit
»LELEGOO-" beginnt. Offnen Sie dann die App, prifen Sie, ob das Livebild angezeigt wird,
und folgen Sie den Hinweisen zur Verbindung mit dem Gerat. Schlagt die Verbindung fehl,
schalten Sie die mobilen Daten am Telefon aus und versuchen Sie es erneut. Klappt es dann
noch nicht, wenden Sie sich an den Kundenservice.

5. Das Bild ruckelt nach dem Verbinden: Schalten Sie das Auto aus und verbinden Sie das
WLAN erneut. Hilft das nicht, 6ffnen Sie im Browser http://192.168.4.1/channel und andern
Sie dort die WLAN-Kanaleinstellung.

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.eu
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Navod na sestaveni




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Dékujeme, ze jste si vybrali vyrobky ELEGOO.

Mate-li jakékoli dotazy k nasim vyrobkim, obratte se
na nas na adrese service@elegoo.com (Severni Ame-
rika) nebo euservice@elegoo.com (Evropa a Asie).

Sacky s dily jsou popsany anglicky (napf. ,FOR MOTOR®); v navodu jsou ndzvy sacku uvedeny tak,
jak jsou natistény. Pokud vam obrazkovy postup nebude jasny, stdhnéte si aplikaci ElegooKit (App
Store, Google Play): po spusténi klepnéte na Build a zobrazi se animovany navod krok za krokem.




SEZNAM DiLU

|

Imbusovy Sroub M3x10, 24 ks

|

Imbusovy Sroub M3x12, 2 ks

I

Imbusovy §roub M3x14, 8 ks

|

Imbusovy $roub M3x30, 9 ks

I

Sroub s kiizovou hlavou M1.6x8, 3 ks

i)

Sroub s kfizovou hlavou M1.6x16, 3 ks

|

Sroub s kfizovou hlavou M2x10, 3 ks

 mm——

Samorezny Sroub M2x25, 5 ks

. ]

Matice M1. k .
atice 6,6 ks Sroub se zapustnou hlavou M3x5, 3 ks

o T

Matice M2, 3 ks

O

=

Matice M3, 21 ks

=

Distanéni sloupek M2x6, 5 ks

=

Distanéni sloupek M3x11, 1 ks

Sroub s kfizovou hlavou M2x4, 5 ks

[ ]
\ \
1

Distanéni sloupek M3x40 s vnitfnimi zavity, 7 ks

| I E——

KFizovy Sroubovak, 3 ks Dalkovy ovladag, 1 ks

=== Kabel4P 2ks === Kabel5P 1ks




SEZNAM DiLU

Deska UNO, 1 ks

Modul GY-521, 1 ks

Spodni deska, 1 ks Horni deska, 1 ks

Bateriovy box (s lithiovym
akumulatorem), 1 ks

Drzék ultrazvukového senzoru

se servem SG90, 1 ks Modul kamery, 1 ks

Izolaéni paska, 1 ks

)
.v ,v.

Modul sledovani ¢ary, 1 ks

Kabel USB typu B, 1 ks

O

Modul ultrazvukového senzoru, 1 ks

®

Upeviovaci desticka, 1 ks

£

Motor, 4 ks

|

Drzak kamery, 1 ks 2

g

Hlinikovy blok, 4 ks




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Pozor: pred montazi odstrarite ochrannou folii.




MONTAZ MOTORU

o0

@Matice M3, 2 ks

T
AR

(@ Imbusovy $roub M3x30, 2 ks

® ()

(®Hiinikovy blok, 1 ks

Vyjméte D@ ze sacku oznaceného ,,FOR
. = MOTOR*

Bl

@Motor, 1 ks




MONTAZ MOTORU

T

@Imbusovy Sroub M3x10, 8 ks

@Spodm’ deska, 1 ks

Vyjméte (D ze sacku oznaceného ,,FOR MOTOR*




MONTAZ MODULU SLEDOVANi CARY

o000

(D Matice M3, 4 ks

S E S
K,,,

) C
@ Distanéni krouzek, 4 ks

[l

@ Imbusovy Sroub M3x14, 4 ks

@Modul sledovani ¢ary, 1 ks

Vyjméte D@ ze sacku
oznaceného ,,FOR UNO, LINE
TRACKING*“




MONTAZ ROZSIRUJICi DESKY A DESKY UNO

18 | ¥

(D &roub se zapustnou hlavou M3x5, 2 ks

= '.

(@ Distanéni sloupek M3x11, 1 ks

s
(®Rozsitujici deska 10, 1 ks

Vyjméte (D@ ze sacku oznac¢eného ,,FOR CELL BOX, TIRES, GY-521¢




MONTAZ ROZSIRUJICi DESKY A DESKY UNO

000

(D Matice M3, 3 ks

)\

@ Distanéni krouzek, 3 ks

11

@ Imbusovy §roub M3x14, 3 ks

@Deska UNO, 1 ks @Horni deska, 1 ks

Vyjméte D@ ze saéku oznaéeného ,,FOR UNO, LINE TRACKING*




MONTAZ ROZSIRUJICi DESKY A DESKY UNO




MONTAZ BATERIOVEHO BOXU

(1

(D Imbusovy &roub M3x12, 2 ks

@Matice M3, 2 ks

@Bateriovy box (s lithiovym akumulatorem), 1 ks

Vyjméte (D@ ze sacku oznaceného ,,FOR CELL BOX,TIRES“
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MONTAZ BATERIOVEHO BOXU

Vypina¢ g — _ — -m Nabijeci port USB

- — — — —

Stavova kontrolka (pfi nabijeni sviti zelené, po uplném nabiti zhasne)

[l Pred prvnim pouzitim akumulator piné nabijte.
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MONTAZ MODULU KAMERY

TTTT - -
(@ &roub s kfizovou
hlavou M2x4, 4 ks
(@ Distanéni sloupek M2x6, 2 ks
@Modul kamery, 1 ks

=== =

(®Kabel 4P, 1 ks

@ Drzak kamery, 1 ks

Vyjméte (1)@ ze sacku oznaéeného ,FOR CAMERA“




MONTAZ MODULU ULTRAZVUKOVEHO SENZORU

00

(D Matice M2, 2 ks

I

(@ &roub s kfizovou
hlavou M2x10, 2 ks

@ Drzak ultrazvukového
® Upevriovaci desticka, 1 ks senzoru se servem SG90, 1 ks

Vyjméte (D@ ze sacku oznaceného
»FOR ULTRASONIC*
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oo

(D Matice M1.6, 2 ks

I

(@ &roub s kFizovou hlavou M1.6x8, 2 ks

@Modul ultrazvukového senzoru, 1 ks

Vyjméte (D@ ze saéku oznaéeného
,FOR ULTRASONIC*




Vyjméte D@ ze sacku
oznaceného ,,FOR CAMERA*“
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o ©

(D Matice M1.6, 2 ks

0 I

(@ Distanéni sloupek M2x6, 2 ks

|

(® Sroub s kiizovou
hlavou M1.6x16, 2 ks

MONTAZ MODULU ULTRAZVUKOVEHO SENZORU




MONTAZ MODULU ULTRAZVUKOVEHO SENZORU

1)

@ Imbusovy Sroub M3x10, 3 ks

000

(D Matice M3, 3 ks

Vyjméte (D@ ze sacéku oznaéeného ,,FOR ULTRASONIC

P
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SCHEMA ZAPOJENI

Modul kamery

Modul ultrazvukového senzoru Servo SG90
I ] (pFipojte k portu Servo1)

Pravy predni motor

Levy pfedni motor ‘
(pfipojte k portu M1) (pfipojte k portu M2)
 —

Levy zadni motor

L q —, Pravy zadni motor
(pripojte k portu M4)

‘ | W (pfipojte k portu M3)

Cer)

Bateriovy box (s lithiovym akumulatorem)

B Obrazek ukazuje, ktery dil patfi ke kterému portu fidici desky — budete to potfebovat pfi dal$i montazi. Zatim neni
nutné v8echny dily do portd zapojovat.
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ZAPOJENI

Kabel 4P, 1 ks

Dbejte na spravnou orientaci kabelu
serva.

oooooooo

anppeng |l
o| oen ﬂgﬂm

@ @'c




ZAPOJENI

ITITIHT

@ Imbusovy Sroub M3x10, 6 ks

(@ Distanéni sloupek M3x40 s vnitinimi zavity, 6 ks

Vyjméte D@ ze sacéku oznaéeného ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE"
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Dbejte na spravné porty vSech Ctyr
motort a zadny z nich nezapojte do
nespravného portu.

ZAPOJENI




ZAPOJENI

Kabel 5P, 1 ks




ZAPOJENI

L

@ Imbusovy Sroub M3x10, 6 ks

Vyjméte (D) ze sacku oznaceného ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE"




MONTAZ KOL

i

@ Samorezny $roub M2x25, 4 ks

@ Kolo, 4 ks

23 Vyjméte (D) ze sacku oznaceného ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521“




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Hotovy vyrobek

24




POPIS TLACITEK

e - = = = = = = m Stavova kontrolka

| Pfi nizkém stavu akumulatoru sviti ¢ervené.

— — — — -# Reset

Tlagitkem prepinate &tyfi rezimy: sledovani Cary,
vyhybani se prekazkam, sledovani objektu a
pohotovostni rezim.

Infracerveny pfijimacm— — — — — = o N _m Prepina¢ upload/cam
Pfijiméa koédovany signal z | Pfi nahravani programu pfepnéte do polohy

infraCerveného dalkového ,Upload*, pfi pouzivani aplikace do polohy ,Cam®.

ovladace.

L= = = = = -# Port USB
Slouzi k nahrani programu.
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OVLADANI ROBOTA INFRACERVENYM DALKOVYM OVLADACEM

Nahrani programu

Program je do robota nahran uz z vyroby, tento krok tedy muZzete preskoCit a program znovu nenahrévat. Pokud jste kod robota upravili,
je nutné program nahrat znovu. Postup najdete v navodu na http://www.elegoo.com/download/.

Ovladani robota infracervenym dalkovym ovladacem

Vpred o — — — — — — —e RezZim sledovani ¢ary
Doleva & — — — - — — —e Stop
Vzad & — — — — — — -o Rezim vyhybani se prekazkam
Doprava e — — — — — —@ Rezim sledovani objektu

+ — — - Tlagitko ,4“ zvyseni prahové hodnoty
- Tlagitko ,5“: obnoveni vychozi hodnoty
Tlacitko ,6“: snizeni prahové hodnoty
Tlacitko , 7% zvy$eni rychlosti
Tlagitko ,8“: obnoveni vychozi rychlosti
Tlagitko ,9% snizeni rychlosti

Pred pouzitim dalkového ovladace odstrarite z jeho zadni strany prihledny plastovy izolaéni prouzek.

Senzory modulu sledovani ¢ary jsou silné ovlivnény okolnim prostfedim. Pokud robot ¢aru nesleduje dobfe, upravte
dalkovym ovladacem prahové hodnoty senzorl tak, aby fungoval co nejlépe.
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OVLADANI ROBOTA INFRACERVENYM DALKOVYM OVLADACEM

Rezim sledovani ¢ary

Nalepte na podlahu pasku jako drahu a postavte na ni robota. Po stisknuti tlacitka 1 na dalkovém ovladaci prejde robot do rezimu sledovani
Cary a stavova kontrolka trvale sviti zelené. V tomto reZimu robot jede po draze.

Rezim vyhybani se prekazkam

Po stisknuti tlacitka 2 na dalkovém ovladaci prejde robot do rezimu vyhybani se prekdzkam a stavova kontrolka trvale sviti Zluté. Robot jede
samostatné vpred, dokud nenarazi na prekazku; pak se sdm otoCi smérem, kde pfekadzka neni, a pokracuje v jizdé vpred.

Rezim sledovani objektu

Po stisknuti tlacitka 3 na dalkovém ovladaci prejde robot do rezimu sledovani objektu a stavova kontrolka trvale sviti modfe. Pokud je do

20 cm pred ultrazvukovym senzorem piekazka, robot se za ni automaticky pohybuije.
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Ovladani robota aplikaci

KROK 1: instalace aplikace

OVLADANI ROBOTA APLIKACI

Stahnéte si nejnovéjsi verzi aplikace ,ElegooKit“ z App Store nebo Google Play.

ElegooKit

KROK 2: nastaveni aplikace

Nejprve pfepnéte prepinac upload/cam na rozsifujici desce 10 do polohy ,cam*.

28




OVLADANI ROBOTA APLIKACI

Smart Robot Car Kit
V4.0

STUDY KIT

Owl(Bot

Smart Robot Car Kit V4.0

Remote control Programming

29

V nastaveni telefonu zapnéte Wi-Fi a pfipojte se k siti ,ELEGO0O-123. (Cislo
,123" je fyzickd adresa modulu kamery; kazdy modul kamery ma jinou.)

Po pripojeni k Wi-Fi oteviete aplikaci ,ElegooKit“ a klepnéte na zafizeni
~Smart Robot Car Kit V4.0

Na strance vybéru projektu klepnéte vpravo nahofe na ikonu odpojené Wi-Fi
. . Aplikace zobrazi hlaseni ,Device connected successfully!”.

Jazyk zvolite klepnutim na ikonu nastaveni [ vpravo nahofe.




OVLADANI ROBOTA APLIKACI

Klepnutim na ,,Remote control” oteviete stranku ovladani.

Ikonou skryjete nebo zobrazite ikony CtyF rezima.

Vyhybani se pfekazkam Volba rozliseni

Sledovani ¢ary — —

Pohotovostni rezim - —

Sledovani objektu — —

Ovladani joystickem: klepnutim do prazdné plochy vlevo Otaceni kamery: vodorovné v
zobrazite joystick, kterym robota Fidite v 8 smérech. rozsahu 0—-180°.
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OVLADANI ROBOTA APLIKACI

Programovani

Zacatek programu: po klepnuti na tlacitko spusténi se provedou jen bloky pfipojené k tomuto bloku.

[ Nazev aktuélniho projektu
| 1

i — Klepnutim ulozite upraveny projekt.

— Tlagitko seznamu: zobrazi vSechny ulozené projekty.

— Tlagitko spusténi: spusti program.

— Tlagitko pozastaveni: pozastavi program.

» Motion: bloky pro ovladani pohybu robota.
» Show: bloky pro ovladani zvuku a svétla.

+ Controls: bloky pro fizeni béhu programu.
« Sensing: bloky pro senzory.

» Math: bloky pro matematické operace.

« Variables: bloky pro praci s proménnymi.
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OVLADANI ROBOTA APLIKACI

Rezim DIY

Chcete-li pro robota psat vlastni program a ladit ho, mizete jej ladit a ovladat vlastnimi pfikazy ve funkci DIY.

Klepnutim na ,,DIY“ oteviete stranku rezimu DIY.

Klepnutim uloZite upraveny projekt.

— Tlagitko seznamu: zobrazi v§echny uloZzené projekty.

— Vlastni tlagitko: dlouhym stiskem oteviete editor tlacitka, kde
zadate nazev tlacitka a zpravu, kterd se ma odeslat.

Okno ladéni pfikazl: zobrazuje odeslané a pfijaté ptikazy; do
vstupniho pole muZzete napsat libovolny pfikaz a zkusebné ho
odeslat.
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OVLADANI ROBOTA APLIKACI

Dalsi volby na strance projektu

Smart Robot Car Kit V4.0

| (':\g‘\@ %r N
DIY

Manual

I I
| |
Build: zobrazeni postupu montaze Manual: digitalni uzivatelska

pfirucka
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Video: videonavod k sestaveni a
pouzivani




UPOZORNENI

Upozornéni:

W P¥i zapnuti musi robot stat v klidu na rovné plose. Jinak bude pocatecni kalibrace modulu GY-521 nepfesna a robot nepojede rovné.

m Pred pouzitim akumulator piné nabijte. Pfi nizkém stavu akumulatoru blika stavova kontrolka ¢ervené. Akumulator se nabiji kabelem
USB.

m Je-li robot zapnuty, neotacejte servem silou — mohli byste ho poskodit.

W P¥i velmi slabém akumulatoru nebo je-li telefon od robota dal nez 10 metr(i, mize se spojeni Wi-Fi prerusit nebo obraz zamrznout.

m Kazdy modul kamery ma jinou fyzickou adresu.

m Pokud se spojeni Wi-Fi pferusi, robota vypnéte a znovu zapnéte a restartujte aplikaci.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Ke stazeni (navody): https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Videa: https://www.youtube.com/elegooofficial/

Mate-li pfi sestavovani nebo zkouseni jakékoli dotazy, obratte se na nas na adrese service@elegoo.com (zékaznici v
Severni Americe) nebo euservice@elegoo.com (zékaznici v Evropé, Australii a Asii).

Tym ELEGOO




Uzivatelska prirucka

1. Rady k sestaveni z online prirucky ELEGOO

Tyto poznamky pochazeji z aktualniho vydani online uzivatelské prirucky ELEGOO k této
stavebnici (2026) a doplhuji pfedchozi stranky.

Motory (strany 4-5): dbejte na orientaci kovové spojovaci desti¢ky (hlinikového bloku) a
nemontujte ji obracené. Dbejte na spravny smér kazdého motoru. Matice pevné utdhnéte —
uvolnéné spoje by se mohly za jizdy rozpojit.

Pti pripeviiovani motor( ke spodni desce musi byt vSechny strany s vodi¢i oto¢eny dovnitf.
Pokud motor nelze usadit rovné, zkontrolujte, zda nebyl v pfedchozim kroku namontovan
obracené. K utahovani pouzijte zeleny imbusovy Sroubovak.

Modul sledovani ¢ary (strana 6): pfi tomto kroku muUzete robota postavit na vysku.
Vlozte Srouby a distanéni krouzky do otvorq, pfilozte modul sledovani ¢ary k odpovidajicim
otvorlim, vSechny &tyfi Srouby nejprve zasroubuijte jen ¢astecné, aby nevypadly, a pak je
pevné dotahnéte. Senzory modulu musi sméfovat dopredu.

Zapojeni (strany 19-22): nez utahnete horni Srouby, zkontrolujte, Ze je kazdy kabel zapojen

do spravného portu. Nejprve utdhnéte jen dva Srouby UhlopFiéné proti sobé, a to jen natolik,
aby dil drzel; ostatni dotahnéte, az zavérecna zkouska ukaze, ze vSe funguje.

Po dokoncéeni vSech zkousSek s dalkovym ovladaéem a aplikaci dotahnéte véechny Srouby,
které jsou jesteé volné. Zkontrolujte vSechny spoje a uvolnéné dotahnéte Sroubovakem, aby
se za jizdy nic neuvolnilo.
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Uzivatelska prirucka

 Wi-Fi: v poloze ptepinaCe ,cam“ vytvori robot vlastni sit Wi-Fi, obvykle s nazvem ELEGOO-
XXXX. Slouzi jen k ovladani robota a nemé pfistup k internetu, hlaSeni ,Bez pfipojeni k
internetu” v telefonu je proto v poradku. Pfipojte se k ni dfive, nez oteviete aplikaci; pokud
se zivy obraz nezobrazi, pfipojte se k Wi-Fi znovu.

+ Pokud vidite obraz, ale robota nelze ovladat, zkontrolujte, Ze je pfepinac v poloze ,cam®, pak
robota vypnéte a pfipojte se znovu. Pokud ovladani stale nefunguije, aplikaci preinstalujte,
aby ji mohla byt udélena potfebna opravnéni; pokud ani to nepomuze, obratte se na
zakaznickou podporu ELEGOO.

2. Reseni problému

1. Robot jede nebo zataci pfi ovladani dalkovym ovladaéem $patnym smérem: zkontro-
lujte zapojeni konektor( vSech ¢tyf motor(l. Nejprve si ujasnéte, kde je predni ¢ast robota
(strana se senzorem sledovani ¢ary), a pak postupné zapojte levé a pravé motory.

2. Robot uhyba a nejede rovné: zkontrolujte, zda je gyroskop (modul GY-521) spravné
nasazen; jemné s nim zatfeste a ovéfte, Zze nema Spatny kontakt.

3. Dalkovy ovladaé nereaguje: zkontrolujte, zda byl z ovladace odstranén plastovy izolaéni
prouzek a zda je robot zapnuty. Stisknutim tlacitka MODE na desce ovérte, Ze robot
funguje. Pokud ano a ovladac stale nereaguje, lehce na ovladac poklepejte. Pokud problém
pretrvava, obratte se na zakaznickou podporu.
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Uzivatelska prirucka

4. Aplikace se nepfipoji: nejprve se pripojte k siti Wi-Fi, jejiz nazev za¢ina ,ELEGOO-“. Pak
otevrete aplikaci, zkontrolujte, zda se zobrazuje zivy obraz, a podle vyzev se pfipojte k
zafizeni. Pokud se pfipojeni nezdafi, vypnéte v telefonu mobilni data a zkuste to znovu.
Pokud ani pak nefunguje, obratte se na zadkaznickou podporu.

5. Obraz se po pfipojeni zpozd'uje: robota vypnéte a znovu se pfipojte k Wi-Fi. Pokud to
nepomdlze, oteviete v prohlizedi http://192.168.4.1/channel a zménte tam nastaveni kanalu
Wi-Fi.

Distributor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.cz
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Navod na zostavenie




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Dakujeme, Ze ste si vybrali vyrobky ELEGOO.

Ak mate akékolvek otazky k nasim vyrobkom, obratte
sa na nas na adrese service@elegoo.com (Severna
Amerika) alebo euservice@elegoo.com (Eurdpa a Azia).

Vrectska s dielmi st oznacené po anglicky (napr. ,FOR MOTOR®); v navode su nazvy vrect$ok uvedené
tak, ako sU vytlacené. Ak vam obrazkovy postup nebude jasny, stiahnite si aplikaciu ElegooKit (App
Store, Google Play): po spusteni tuknite na Build a zobrazi sa animovany navod krok za krokom.




|

Imbusova skrutka M3x10, 24 ks

|

Imbusova skrutka M3x12, 2 ks

I

Imbusova skrutka M3x14, 8 ks

|

Imbusova skrutka M3x30, 9 ks

I

Skrutka s krizovou hlavou M1.6x8, 3 ks

i)

Skrutka s krizovou hlavou M1.6x16, 3 ks

|

Skrutka s krizovou hlavou M2x10, 3 ks

 mm——

Samoreznd skrutka M2x25, 5 ks

ZOZNAM DIELOV

. ]

Matica M1.6, 6 ks Skrutka so zapustnou hlavou M3x5, 3 ks

o T

Matica M2, 3 ks Skrutka s krizovou hlavou M2x4, 5 ks

O

=

Matica M3, 21 ks

=

Digtanény stipik M2x6, 5 ks

=

Digtan&ny stipik M3x11, 1 ks

[ ]

Digtanény stipik M3x40 s vnutornymi zavitmi, 7 ks

| I E——

Krizovy skrutkova¢, 3 ks Dialkovy ovladag, 1 ks

[CEE====f Kabel 4P, 2 ks == Kabel5P 1ks




ZOZNAM DIELOV

Kéabel USB typu B, 1 ks

Upevnovacia dosticka, 1 ks
Doska UNO, 1 ks

m O

Modul GY-521, 1 ks Motor, 4 ks

|

Drziak kamery, 1 ks

Spodné doska, 1 ks Horna doska, 1 ks

Batériovy box (s litiovym
akumulatorom), 1 ks

Drziak ultrazvukového senzora

so servom SG90, 1 ks Modul kamery, 1 ks

Izolana paska, 1 ks

)
.v ,v.

Modul sledovania ¢iary, 1 ks

Modul ultrazvukového senzora, 1 ks

®

g

Hlinikovy blok, 4 ks

Koleso, 4 ks

2




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Pozor: pred montazou odstrante ochrannu féliu.




MONTAZ MOTOROV

o0

@Matica M3, 2 ks

T
AR

(@ Imbusova skrutka M3x30, 2 ks

® ()

(®Hiinikovy blok, 1 ks

I Vyberte ®@® z vrecuska oznac¢eného ,,FOR
. = MOTOR*

Bl

@Motor, 1 ks




MONTAZ MOTOROV

THTIT

@Imbusové skrutka M3x10, 8 ks

@Spodné doska, 1 ks

Vyberte @ z vrecu$ka oznaéeného ,,FOR MOTOR*




MONTAZ MODULU SLEDOVANIA CIARY

o000

(D Matica M3, 4 ks

SOISIOI®!

/ L /‘ L;,/ \,:J
(@ Distanény kruzok, 4 ks

1L

@ Imbusova skrutka M3x14, 4 ks

@ Modul sledovania ciary, 1 ks

Vyberte O@® z vrecuska
oznaceného ,,FOR UNO, LINE
TRACKING*“




MONTAZ ROZSIRUJUCEJ DOSKY A DOSKY UNO

18 | ¥

@Skrutka so zapustnou hlavou M3x5, 2 ks

= '.

(@ Distanény stipik M3x11, 1 ks

RALALLL

(@ Rozsirujica doska 10, 1 ks

Vyberte 0@ z vrecti$ka ozna¢eného ,,FOR CELL BOX, TIRES, GY-521¢




MONTAZ ROZSIRUJUCEJ DOSKY A DOSKY UNO

000

(D Matica M3, 3 ks

SIS

)\

@ Distanény kruzok, 3 ks

11

@ Imbusova skrutka M3x14, 3 ks

@ Doska UNO, 1 ks @Horna doska, 1 ks

Vyberte @®®@® z vrecudka oznaéeného ,,FOR UNO, LINE TRACKING*




MONTAZ ROZSIRUJUCEJ DOSKY A DOSKY UNO




MONTAZ BATERIOVEHO BOXU

(1

(D Imbusova skrutka M3x12, 2 ks

@Matica M3, 2 ks

@Batériovy box (s litiovym akumulatorom), 1 ks

Vyberte D@ z vrecuska oznaceného ,,FOR CELL BOX,TIRES*
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MONTAZ BATERIOVEHO BOXU

Vypina¢ g — _ — -m Nabijaci port USB

- — — — —

Stavova kontrolka (pri nabijani svieti nazeleno, po uplnom nabiti zhasne)

[l Pred prvym pouzitim akumulator tplne nabite.
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MONTAZ MODULU KAMERY

TTTT -_t .
@Skrutka s krizovou
hlavou M2x4, 4 ks
(@ Distanény stipik M2x6, 2 ks
@Modul kamery, 1 ks

=== =

(®Kabel 4P, 1 ks

@ Drziak kamery, 1 ks

Vyberte O® z vrecui$ka oznac¢eného ,,FOR CAMERA*

12




MONTAZ MODULU ULTRAZVUKOVEHO SENZORA

00

(D Matica M2, 2 ks

I

@Skrutka s krizovou
hlavou M2x10, 2 ks

D @ Drziak ultrazvukového

@Upevﬁovacia dosticka, 1 ks senzora so servom SG90, 1 ks

Vyberte (1@ z vrecuska oznaceného
»FOR ULTRASONIC*
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oo

(1 Matica M1.6, 2 ks

I

@Skrutka s krizovou hlavou M1.6x8, 2 ks

@Modul ultrazvukového senzora, 1 ks

Vyberte (1)@ z vreciska oznaéeného
,FOR ULTRASONIC*




Vyberte O@® z vrecuska
oznac¢eného ,,FOR CAMERA“
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o ©

(D Matica M1.6, 2 ks

0 I

(@ Distanény stipik M2x6, 2 ks

|

@ Skrutka s krizovou
hlavou M1.6x16, 2 ks

MONTAZ MODULU ULTRAZVUKOVEHO SENZORA




MONTAZ MODULU ULTRAZVUKOVEHO SENZORA

1)

@ Imbusova skrutka M3x10, 3 ks

000

(D Matica M3, 3 ks

Vyberte (D)@ z vrecuska oznaéeného ,,FOR ULTRASONIC*

P
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SCHEMA ZAPOJENIA

Modul kamery

Modul ultrazvukového senzora Servo SG90
I ] (pripojte k portu Servo1)

Pravy predny motor
(pripojte k portu M2)

Lavy predny motor
(pripojte k portu M1)

Lavy zadny motor

o q —, Pravy zadny motor
(pripojte k portu M4)

‘ | W (pripojte k portu M3)

Cer)

Batériovy box (s litiovym akumulatorom)

B Obrazok ukazuje, ktory diel patri ku ktorému portu riadiacej dosky — budete to potrebovat pri d'alSej montazi. Zatial
nie je potrebné vsetky diely do portov zapajat.
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ZAPOJENIE

Kéabel 4P, 1 ks

Dbajte na spravnu orientaciu kabla
serva.




ZAPOJENIE

ITTTHT

@ Imbusova skrutka M3x10, 6 ks

(@ Distanény stipik M3x40 s vndtornymi zavitmi, 6 ks

Vyberte (12 z vrecuska oznaceného ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE"
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ZAPOJENIE

Dbajte na spravne porty vSetkych
styroch motorov a ziadny z nich
nezapojte do nespravneho portu.




ZAPOJENIE

Kébel 5P, 1 ks




ZAPOJENIE

T

@ Imbusova skrutka M3x10, 6 ks

Vyberte () z vreci$ka oznaceného ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE*




MONTAZ KOLIES

i

@Samorezné skrutka M2x25, 4 ks

@ Koleso, 4 ks

23 Vyberte () z vrecuska oznaceného ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521¢




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Hotovy vyrobok
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POPIS TLACIDIEL

e - = = = = = = m Stavova kontrolka

| Pri nizkom stave akumulatora svieti nacerveno.

— — — — -# Reset

Tlacidlom prepinate $tyri rezimy: sledovanie ciary,
vyhybanie sa prekazkam, sledovanie objektu a
pohotovostny rezim.

Infraerveny prijimacg- — — — — = N \' — —m Prepinac upload/cam
Prijima kodovany signal z | Pri nahrévani programu prepnite do polohy

infracerveného dialkového ,Upload®, pri pouzivani aplikacie do polohy ,Cam®.

ovladaca.

L - - - = -2 Port USB
Sluzi na nahranie programu.
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OVLADANIE ROBOTA INFRACERVENYM DIALKOVYM OVLADACOM

Nahranie programu

Program je do robota nahrany uz z vyroby, tento krok teda mézete preskocit a program znova nenahravat. Ak ste kod robota upravili,
program treba nahrat znova. Postup najdete v navode na http://www.elegoo.com/download/.

Ovladanie robota infracervenym dialkovym oviadacom

— — — —e RezZim sledovania Ciary

Dopredu o — — —

Dolava & — — — - — — —e Stop

Dozadu e — — — — — — -o Rezim vyhybania sa prekadzkam
Doprava ¢_ — — — — — —e ReZim sledovania objektu

"+ — — - Tlagidlo ,4*: zvy3enie prahovej hodnoty

B Tlacidlo ,5: obnovenie predvolenej hodnoty
Tlacidlo ,6“: zniZzenie prahovej hodnoty
Tlacidlo ,7“: zvySenie rychlosti
Tlacidlo ,8“: obnovenie predvolenej rychlosti
Tlagidlo ,9“: zniZenie rychlosti

Pred pouzitim dialkového ovladaca odstrante z jeho zadnej strany priehladny plastovy izolacny prazok.

Senzory modulu sledovania €iary su silno ovplyvnené okolitym prostredim. Ak robot &iaru nesleduje dobre, upravte
dialkovym ovladacom prahové hodnoty senzorov tak, aby fungoval ¢o najlepsie.
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OVLADANIE ROBOTA INFRACERVENYM DIALKOVYM OVLADACOM

Rezim sledovania ¢iary

Nalepte na podlahu pasku ako drahu a postavte na fiu robota. Po stlaceni tladidla 1 na dialkovom ovladadi prejde robot do rezimu
sledovania Ciary a stavova kontrolka nepretrzite svieti nazeleno. V tomto rezime robot ide po drahe.

Rezim vyhybania sa prekazkam

Po stlaceni tlacidla 2 na dialkovom ovladaci prejde robot do rezimu vyhybania sa prekazkam a stavova kontrolka nepretrzite svieti nazlto.
Robot ide samostatne dopredu, kym nenarazi na prekazku; potom sa sam oto¢i smerom, kde prekézka nie je, a pokracuje v jazde dopredu.

Rezim sledovania objektu

Po stlaceni tlacidla 3 na dialkovom ovladaci prejde robot do rezimu sledovania objektu a stavova kontrolka nepretrzite svieti namodro. Ak je

do 20 cm pred ultrazvukovym senzorom prekazka, robot sa za fou automaticky pohybuije.
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OVLADANIE ROBOTA APLIKACIOU

Ovladanie robota aplikaciou
KROK 1: instalacia aplikacie

Stiahnite si najnovsiu verziu aplikacie ,ElegooKit“ z App Store alebo Google Play.

ElegooKit

KROK 2: nastavenie aplikacie

Najprv prepnite prepina¢ upload/cam na rozsirujucej doske 10 do polohy ,cam®.
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e

OVLADANIE ROBOTA APLIKACIOU

T V nastaveniach telefénu zapnite Wi-Fi a pripojte sa k sieti ,ELEGOO-123".
vao (Cislo ,123“ je fyzicka adresa modulu kamery; kazdy modul kamery m4 ind.)

STUDY KIT

OwlBot Po pripojeni k Wi-Fi otvorte aplikaciu ,ElegooKit* a tuknite na zariadenie
~Smart Robot Car Kit V4.0

Smart Robot Car Kit V4.0

Na stranke vyberu projektu tuknite vpravo hore na ikonu odpojenej Wi-Fi il .
Aplikacia zobrazi hlasenie ,Device connected successfully!”.

Remote control Programming

Jazyk zvolite tuknutim na ikonu nastaveni [@ vpravo hore.
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OVLADANIE ROBOTA APLIKACIOU

Tuknutim na ,,Remote control“ otvorite stranku ovladania.

Ikonou skryjete alebo zobrazite ikony $tyroch rezimov.

Vyhybanie sa prekazkam Volba rozliSenia

Sledovanie Ciary — —

Pohotovostny rezim - —

Sledovanie objektu — —

Ovladanie joystickom: fuknutim do prazdnej plochy vfavo Otécanie kamery: vodorovne v
zobrazite joystick, ktorym robota riadite v 8 smeroch. rozsahu 0—-180°.
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OVLADANIE ROBOTA APLIKACIOU

Programovanie

Zagiatok programu: po tuknuti na tlacidlo spustenia sa vykonaju iba bloky pripojené k tomuto bloku.

[ Nazov aktualneho projektu
| 1

New Project — Tuknutim uloZite upraveny projekt.

— Tlacgidlo zoznamu: zobrazi vSetky uloZzené projekty.

— Tlacidlo spustenia: spusti program.

— Tlagidlo pozastavenia: pozastavi program.

» Motion: bloky na ovladanie pohybu robota.

» Show: bloky na ovladanie zvuku a svetla.

« Controls: bloky na riadenie priebehu programu.
» Sensing: bloky pre senzory.

» Math: bloky pre matematické operéacie.
« Variables: bloky na pracu s premennymi.
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OVLADANIE ROBOTA APLIKACIOU

Rezim DIY

Ak chcete pre robota pisat vlastny program a ladit ho, m6Zete ho ladit a ovladat vlastnymi prikazmi vo funkcii DIY.

Tuknutim na ,,DIY* otvorite stranku rezimu DIY.

Tuknutim uloZite upraveny projekt.

— Tlacgidlo zoznamu: zobrazi vSetky ulozené projekty.

— Vlastné tlacidlo: dlhym stlacenim otvorite editor tlacidla, kde
zadate nazov tlacidla a spravu, ktora sa ma odoslat.

Okno ladenia prikazov: zobrazuje odoslané a prijaté prikazy; do
vstupného pola mézete napisat fubovolny prikaz a ski$obne
ho odoslat.
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OVLADANIE ROBOTA APLIKACIOU

33

Dalsie volby na stranke projektu

Build: zobrazenie postupu
montaze

Smart Robot Car Kit V4.0

DIY

Manual

Manual: digitalna pouzivatelska
prirucka

Video: videonavod na zostavenie a
pouzivanie




UPOZORNENIA

Upozornenia:

W Pri zapnuti musi robot stat pokojne na rovnej ploche. Inak bude pociatocna kalibracia modulu GY-521 nepresna a robot nepdjde
rovno.

m Pred pouzitim akumulator Uplne nabite. Pri nizkom stave akumulatora blika stavova kontrolka nagerveno. Akumulator sa nabija
k&blom USB.

m Ked je robot zapnuty, neotacajte servom silou — mohli by ste ho poskodit.

m Pri velmi slabom akumulatore alebo ak je telefén od robota d'alej ako 10 metrov, méze sa spojenie Wi-Fi prerusit alebo obraz

zamrznut.

m Kazdy modul kamery ma inu fyzickd adresu.

m Ak sa spojenie Wi-Fi prerusi, robota vypnite a znova zapnite a restartujte aplikaciu.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Na stiahnutie (navody): https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Videa: https://www.youtube.com/elegooofficial/

Ak mate pri zostavovani alebo skusani akékolvek otazky, obratte sa na nas na adrese service@elegoo.com
(zékaznici v Severnej Amerike) alebo euservice@elegoo.com (zékaznici v Eurépe, Australii a Azii).

Tim ELEGOO




Pouzivatel'ska prirucka

1. Rady k zostaveniu z online prirucky ELEGOO

Tieto pozndmky pochadzaju z aktualneho vydania online pouzivatelskej prirucky ELEGOO Kk tejto
stavebnici (2026) a dopifiaju predchadzajtice strany.

Motory (strany 4-5): dbajte na orientaciu kovovej spojovacej dosticky (hlinikového bloku) a
nemontujte ju naopak. Dbajte na spravny smer kazdého motora. Matice pevne utiahnite —
uvolnené spoje by sa mohli poc¢as jazdy rozpojit.

Pri pripeviiovani motorov k spodnej doske musia byt vSetky strany s vodiCmi otoCené
dovnutra. Ak motor nemozno osadit' rovno, skontrolujte, ¢i nebol v predchadzajucom kroku
namontovany naopak. Na utahovanie pouzite zeleny imbusovy skrutkovac.

Modul sledovania Ciary (strana 6): pri tomto kroku méZete robota postavit na vysku. Vlozte
skrutky a diStancné krizky do otvorov, prilozte modul sledovania Ciary k zodpovedajucim
otvorom, vSetky Styri skrutky najprv zaskrutkujte len Ciastone, aby nevypadli, a potom ich
pevne dotiahnite. Senzory modulu musia smerovat dopredu.

Zapojenie (strany 19-22): skér ako utiahnete horné skrutky, skontrolujte, &i je kazdy kabel
zapojeny do spravneho portu. Najprv utiahnite len dve skrutky uhloprie¢ne oproti sebe, a to
len natofko, aby diel drzal; ostatné dotiahnite, az ked' zavereCna skuska ukaze, ze vSetko
funguje.

Po dokonceni vSetkych skuSok s dialkovym ovladacom a aplikaciou dotiahnite vSetky
skrutky, ktoré st este volné. Skontrolujte vSetky spoje a uvolnené dotiahnite skrutkovacom,
aby sa pocas jazdy ni¢ neuvolnilo.
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Pouzivatel'ska prirucka

« Wi-Fi: v polohe prepinaca ,cam“ vytvori robot vlastni siet Wi-Fi, zvyCajne s nazvom
ELEGOO-XXXX. Sluzi len na ovladanie robota a nema pristup na internet, hlasenie ,Bez
pripojenia na internet® v teleféne je preto v poriadku. Pripojte sa k nej skor, ako otvorite
aplikaciu; ak sa zivy obraz nezobrazi, pripojte sa k Wi-Fi znova.

« Ak vidite obraz, ale robota nemozno ovladat, skontrolujte, ¢i je prepinaC v polohe
,cam®, potom robota vypnite a pripojte sa znova. Ak ovladanie stale nefunguje, aplikaciu
preinstalujte, aby jej mohli byt udelené potrebné povolenia; ak nepomdze ani to, obratte sa
na zakaznicku podporu ELEGOO.

2. Riesenie problémov

1. Robot pri ovladani dialkovym ovladacom ide alebo zataca nespravnym smerom:
skontrolujte zapojenie konektorov vSetkych Styroch motorov. Najprv si ujasnite, kde je predna
Cast robota (strana so senzorom sledovania Ciary), a potom postupne zapojte favé a pravé
motory.

2. Robot uhyba a nejde rovno: skontrolujte, Ci je gyroskop (modul GY-521) spravne
nasadeny; jemne nim zatraste a overte, ze nema zly kontakt.

3. Dialkovy ovlada¢ nereaguje: skontrolujte, ¢i bol z ovladaca odstraneny plastovy izolacny
pruzok a Ci je robot zapnuty. Stlacenim tlacidla MODE na doske overte, Ze robot funguje. Ak
ano a ovladac stale nereaguje, zlahka na ovlada¢ poklepte. Ak problém pretrvava, obratte
sa na zakaznicku podporu.
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Pouzivatel'ska prirucka

4. Aplikacia sa nepripoji: najprv sa pripojte k sieti Wi-Fi, ktorej nazov zacina ,ELEGOO-".
Potom otvorte aplikaciu, skontrolujte, Ci sa zobrazuje zivy obraz, a podfa vyziev sa pripojte
k zariadeniu. Ak sa pripojenie nepodari, vypnite v teleféne mobilné data a skuste to znova.
Ak ani potom nefunguje, obratte sa na zakaznicku podporu.

5. Obraz sa po pripojeni oneskoruje: robota vypnite a znova sa pripojte k Wi-Fi. Ak to
nepomdze, otvorte v prehliadadi http://192.168.4.1/channel a zmeiite tam nastavenie kanala
Wi-Fi.

Distribator

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.sk
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Instrukcja montazu




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Dzigkujemy za wybor produktow ELEGOO.

W razie pytan dotyczacych naszych produktéw pro-
simy o kontakt: service@elegoo.com (Ameryka Pét-
nocna) lub euservice@elegoo.com (Europa i Azja).

Woreczki z cze$ciami sg opisane po angielsku (np. ,FOR MOTOR”"); instrukcja podaje te napisy tak, jak
sg nadrukowane. Jesli ilustrowane kroki sg dla Ciebie niejasne, pobierz aplikacje ElegooKit (App Store,
Google Play): po uruchomieniu dotknij Build, aby zobaczy¢ animowang instrukcje montazu krok po kroku.




LISTA CZESCI

o ¥

Nakretka M. . ,
akretika M1.6, 6 szt Sruba z tbem stozkowym M3x5, 3 szt.

o T

Nakretka M2, 3 szt.

|

Sruba imbusowa M3x10, 24 szt.

|

Sruba z tbem krzyzakowym M2x4, 5 szt.

&)
-,

Sruba imbusowa M3x12, 2 szt.

I

Sruba imbusowa M3x14. 8 szt. Nakretka M3, 21 szt. Pierscien dystansowy, 8 szt.
Sruba imbusowa M3x30, 9 szt. Tuleja dystansowa M2x6, 5 szt.
o =
Sruba z tbem krzyzakowym M1.6x8, 3 szt. Tuleja dystansowa M3x11, 1 szt.
[ ]
Sruba z tbem krzyzakowym M1.6x16, 3 szt. Tuleja dystansowa M3x40, gwint wewnetrzny z obu stron,
7 szt.
Sruba z tbem krzyzakowym M2x10, 3 szt. ﬁ
 — Srubokret krzyzakowy, 3 szt. Pilot, 1 szt.

Wkret samogwintujgcy M2x25, 5 szt.

1 =i Przewsd 4P 25zt === Przewod 5P, 1 szt




LISTA CZESCI

Ptyta dolna, 1 szt.

Pojemnik akumulatora
(z akumulatorem
litowym), 1 szt.

Ptyta gérna, 1 szt.

Uchwyt czujnika
ultradzwigkowego z

serwem SG90, 1 szt.

Tasma izolacyjna, 1 szt.

W "

Modut $ledzenia linii, 1 szt.

Kabel USB typu B, 1 szt.

Ptytka UNO, 1 szt.

Modut GY-521, 1 szt.

Modut kamery, 1 szt.

Modut czujnika
ultradzwiekowego, 1 szt.

Ptytka mocujaca, 1 szt. E’
Blok aluminiowy, 4 szt.
Silnik, 4 szt. Ptytka rozszerzen 10, 1 szt.
Z SN
IR
a

Koto, 4 szt.
Uchwyt kamery, 1 szt. 2




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Uwaga: przed montazem zdejmij folie ochronna.




MONTAZ SILNIKOW

o0

@ Nakretka M3, 2 szt.

T
AR

(@) Sruba imbusowa M3x30, 2 szt.

® ()

@Blok aluminiowy, 1 szt.

Wyjmij W@ z woreczka oznaczonego ,,FOR
. = MOTOR”

Bl

@ silnik, 1 szt.




MONTAZ SILNIKOW

THTIT

(D Sruba imbusowa M3x10, 8 szt.

(@ Piyta dolna, 1 szt.

Wyjmij O z woreczka oznaczonego ,,FOR MOTOR”




MONTAZ MODULU SLEDZENIA LINII

0000

@ Nakretka M3, 4 szt.

e e @
T L;,/‘ N

@ Pierscien dystansowy, 4 szt.

I

(3 $ruba imbusowa M3x14, 4 szt.

@Modul Sledzenia linii, 1 szt.

Wyjmij @@ z woreczka
oznaczonego ,,FOR UNO, LINE
TRACKING”




MONTAZ PLYTKI ROZSZERZEN | PLYTKI UNO

18 | ¥

(1 $ruba z tbem stozkowym M3x5, 2 szt.

= '.

@Tuleja dystansowa M3x11, 1 szt.

RALALLL

@ Ptytka rozszerzen 10, 1 szt.

Wyjmij (1O® z woreczka oznaczonego ,,FOR CELL BOX, TIRES, GY-521”




MONTAZ PLYTKI ROZSZERZEN | PLYTKI UNO

000

@ Nakretka M3, 3 szt.

)\

@ Pierscien dystansowy, 3 szt.

11

(3® Sruba imbusowa M3x14, 3 szt.

(@ Piytka UNO, 1 szt. (® Piyta gorna, 1 szt.

Wyjmij ©@® z woreczka oznaczonego ,,FOR UNO, LINE TRACKING”




MONTAZ PLYTKI ROZSZERZEN | PLYTKI UNO




MONTAZ POJEMNIKA AKUMULATORA

I

(D Sruba imbusowa M3x12, 2 szt.

@ Nakretka M3, 2 szt.

@Pojemnik akumulatora (z akumulatorem litowym), 1 szt.

Wyjmij @ z woreczka oznaczonego ,,FOR CELL BOX,TIRES”

10




11

Wiacznik g _ _

& Wskaznik stanu (podczas tadowania swieci na zielono, po peinym natadowaniu

MONTAZ POJEMNIKA AKUMULATORA

— m Port tadowania USB

gasnie)

[ ] Przed pierwszym uzyciem w petni nataduj akumulator.




TTTY

(D $ruba z toem
krzyzakowym M2x4, 4 szt.

[N

@Tuleja dystansowa M2x6, 2 szt.

@ Uchwyt kamery, 1 szt.

Wyjmij D@ z woreczka oznaczonego ,,FOR CAMERA”

MONTAZ MODULU KAMERY

o - & ==
@Modu’r kamery, 1 szt.

———Hn

@Przewéd 4P, 1 szt.

12




MONTAZ MODULU CZUJNIKA ULTRADZWIEKOWEGO

00

@Nakretka M2, 2 szt.

I

(@ $ruba z tbem
krzyzakowym M2x10, 2 szt.

D @ Uchwyt czujnika

@ Ptytka mocujaca, 1 szt. ultradzwigkowego z
serwem SG90, 1 szt.

Wyjmij O®@ z woreczka oznaczonego
»FOR ULTRASONIC”
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oo

(D Nakretka M1.6, 2 szt.

I

(@ $ruba z tbem krzyzakowym M1.6x8, 2 szt.

@Modul czujnika ultradzwigkowego, 1 szt.

Wyjmij (D)@ z woreczka oznaczonego
,FOR ULTRASONIC”




o ©

(D Nakretka M1.6, 2 szt.

0 I

@Tuleja dystansowa M2x6, 2 szt.

|

(® $ruba z toem
krzyzakowym M1.6x16, 2 szt.

Wyjmij ®@® z woreczka
oznaczonego ,,FOR CAMERA”
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000

@Nakretka M3, 3 szt.

Wyjmij (D@ z woreczka oznaczonego ,,FOR ULTRASONIC”

1)

(2) Sruba imbusowa M3x10, 3 szt.

P
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SCHEMAT POLACZEN

Modut kamery

Modut czujnika ultradzwiekowego Serwo SG90
I ] (podtacz do portu Servo1)

Prawy przedni silnik

Lewy przedni silnik ‘
(podtacz do portu M1) (podtacz do portu M2)
 —

Lewy tylny silnik

1 —, Prawy tylny silnik
(podiacz do portu M4)

‘ | W (podtacz do portu M3)

Cer)

Pojemnik akumulatora (z akumulatorem litowym)

W llustracja pokazuje, ktéra czes¢ nalezy do ktérego portu ptytki sterujacej — przyda sie to przy dalszym montazu. Na
razie nie trzeba podtacza¢ wszystkich czesci do portéw.

17




Przewéd 4P, 1 szt.

Zwroc¢ uwage na prawidtowy kierunek
przewodu serwa.

OKABLOWANIE




OKABLOWANIE

ITITHT

(D $ruba imbusowa M3x10, 6 szt.

@Tuleja dystansowa M3x40, gwint
wewnetrzny z obu stron, 6 szt.

Wyjmij 1O®@ z woreczka oznaczonego ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE”

19




OKABLOWANIE

Zwroc¢ uwage na porty wszystkich
czterech silnikéw i nie podtacz
zadnego do niewlasciwego portu.

oL |[

RS - ‘_;\
‘ (~\=-‘“‘!‘
A




OKABLOWANIE

Przewdéd 5P, 1 szt.




OKABLOWANIE

T

(@ Sruba imbusowa M3x10, 6 szt.

Wyjmij @ z woreczka oznaczonego ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE”




MONTAZ KOL

i

@Wkret samogwin-
tujgcy M2x25, 4 szt.

@ Koto, 4 szt.

23 Wyjmij (O z woreczka oznaczonego ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521”




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Gotowy produkt
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PRZYCISKI | ZLACZA

e - = = = = = = m Wskaznik stanu

Swieci na czerwono, gdy akumulator jest staby.

— — — — -# Reset

Tym przyciskiem przetaczasz cztery tryby:
$ledzenie linii, omijanie przeszkod, podazanie za
obiektem i tryb czuwania.

Odbiornik podczerwienim- — — — — = N \’ — —m Przelacznik upload/cam

Odbiera zakodowany sygnat z | Podczas wgrywania programu ustaw go w pozycji

,Upload”, a podczas korzystania z aplikacji w
pozycji ,Cam”.

pilota na podczerwien.

L — - - - -2 Port USB

Stuzy do wgrywania programu.
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STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA PILOTA NA PODCZERWIEN

Wgrywanie programu

Program jest wgrany do robota fabrycznie, wiec mozesz poming¢ ten krok i nie wgrywac¢ go ponownie. Jesli zmienite$ kod robota, musisz
wgraé program ponownie. Opis znajdziesz pod adresem http://www.elegoo.com/download/.

Sterowanie robotem za pomoca pilota na podczerwien

Do przodu e — — — — — — —e Tryb $ledzenia linii
Wlewo @ — — — - — — —e Stop
Dotylu @ — — — — — — - Tryb omijania przeszkéd
W prawo ¢— — — — — — —@ Tryb podazania za obiektem

"+ — — -@ Przycisk ,4": zwiekszenie progu

- Przycisk ,5": przywrédcenie wartosci domysinej
Przycisk ,6”: zmniejszenie progu
Przycisk ,7": zwigkszenie predkosci
Przycisk ,8”: przywrécenie domysinej predkosci
Przycisk ,9”: zmniejszenie predkosci

Przed uzyciem zdejmij z tytlu pilota przezroczysty plastikowy pasek izolacyjny.

Na czujniki modutu $ledzenia linii silnie wptywa otoczenie. Jesli robot stabo podaza za linig, ustaw pilotem progi
czujnikoéw tak, aby dziatat jak najlepiej.
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STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA PILOTA NA PODCZERWIEN

Tryb $ledzenia linii

Naklej na podtoge tasme jako trase i postaw na niej robota. Po naci$nieciu przycisku 1 na pilocie robot przechodzi w tryb $ledzenia linii, a
wskaznik stanu $wieci stale na zielono. W tym trybie robot jedzie wzdtuz trasy.

Tryb omijania przeszkéd

Po naciénigciu przycisku 2 na pilocie robot przechodzi w tryb omijania przeszkdd, a wskaznik stanu $wieci stale na zétto. Robot sam jedzie
do przodu, az napotka przeszkode; wtedy sam skreca w kierunku bez przeszkéd i jedzie dalej do przodu.

Tryb podazania za obiektem

Po naci$nieciu przycisku 3 na pilocie robot przechodzi w tryb podazania za obiektem, a wskaznik stanu $wieci stale na niebiesko. Jesli w

odlegtosci do 20 cm przed czujnikiem ultradzwiekowym znajduje sie przeszkoda, robot automatycznie za nig podaza.

27




STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA APLIKACJI

Sterowanie robotem za pomoca aplikacji
KROK 1: instalacja aplikaciji

Pobierz najnowszg wersje aplikacji ,ElegooKit” z App Store lub Google Play.

ElegooKit

KROK 2: ustawienia aplikaciji

Najpierw ustaw przetacznik upload/cam na ptytce rozszerzen IO w pozycji ,cam”.
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STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA APLIKACJI

Wiacz Wi-Fi w ustawieniach telefonu i potacz si¢ z siecig ,ELEGOO-123".
Smart Robot Car Kit

V4.0 (Liczba ,123” to adres fizyczny modutu kamery; kazdy modut kamery ma
inny.)
. OwlBot Po nawigzaniu potaczenia Wi-Fi otwérz aplikacje ,ElegooKit” i dotknij

urzadzenia ,Smart Robot Car Kit V4.0".

Smart Robot Car Kit V4.0

Na stronie wyboru projektu dotknij w prawym gérnym rogu ikony roztgczonego
Wi-Fi [l - Aplikacja wyswietli komunikat ,Device connected successfully!”.

Remote control Programming

Jezyk wybierzesz, dotykajac ikony ustawien [ w prawym gérnym rogu.

29




STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA APLIKACJI

Dotknij ,,Remote control”, aby otworzy¢ strone sterowania.

lkona ukrywa lub pokazuje ikony czterech trybdw.

Omijanie przeszkod Wybér rozdzielczosci

Sledzenie linii — —

Tryb czuwania - —

Podazanie za obiektem — —

Sterowanie joystickiem: dotknij pustego obszaru po Obrét kamery: w poziomie w
lewej, aby wyswietli¢ joystick, ktérym kierujesz robotem zakresie 0—-180°.
w 8 kierunkach.
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STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA APLIKACJI

Programowanie

Poczatek programu: po dotknieciu przycisku uruchamiania wykonywane sa tylko bloki potgczone z tym blokiem.

| Nazwa biezacego projektu
| '

N — Dotknij, aby zapisa¢ edytowany projek.

— Przycisk listy: pokazuje wszystkie zapisane projekty.

— Przycisk uruchamiania: uruchamia program.

— Przycisk pauzy: wstrzymuje program.

» Motion: bloki sterujgce ruchem robota.

» Show: bloki sterujace dzwigkiem i Swiattem.

« Controls: bloki sterujgce przebiegiem programu.
» Sensing: bloki czujnikéw.

» Math: bloki operacji matematycznych.

« Variables: bloki do obstugi zmiennych.
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STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA APLIKACJI

Sterowanie DIY

Jesli chcesz pisa¢ wiasny program dla robota i go testowaé, mozesz w funkcji DIY testowaé go i sterowaé nim za pomoca wiasnych
polecen.

Dotknij ,,DIY”, aby otworzy¢ strone sterowania DIY.

Dotknij, aby zapisa¢ edytowany projekt.
I
I

Przycisk listy: pokazuje wszystkie zapisane projekty.

Wiasny przycisk: dtugie nacisniecie otwiera edytor przycisku,
w ktérym wpisujesz nazwe przycisku i wiadomos$é do
wystania.

Okno polecen: pokazuje polecenia wystane i odebrane; w polu

wprowadzania mozesz wpisa¢ dowolne polecenie i wysta¢ je na
probe.
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STEROWANIE ROBOTEM ZA POMOCA APLIKACJI

33

Inne opcje na stronie projektu

Build: kroki montazu

Smart Robot Car Kit V4.0

& B
DIY

Manual

Manual: cyfrowa instrukcja obstugi '_ o .
Video: film instruktazowy o

montazu i obstudze




OSTRZEZENIA

Ostrzezenia:

m Przy wigczaniu robot musi sta¢ nieruchomo na ptaskiej powierzchni. W przeciwnym razie poczatkowa kalibracja modutu GY-521
bedzie niedoktadna i robot nie bedzie jechat prosto.

m Przed uzyciem w petni nataduj akumulator. Gdy akumulator jest staby, wskaznik stanu miga na czerwono. Akumulator taduje sie przez
kabel USB.

m Przy wigczonym zasilaniu nie obracaj serwa na site — moze to je uszkodzic.

m Przy bardzo stabym akumulatorze lub gdy telefon jest dalej niz 10 metréw od robota, potaczenie Wi-Fi moze zostaé przerwane lub
obraz moze sie zawiesic.

m Kazdy modut kamery ma inny adres fizyczny.

m Jesli potaczenie Wi-Fi zostanie przerwane, wytacz i wigcz robota oraz uruchom ponownie aplikacje.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Pobieranie instrukcji: https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Filmy: https://www.youtube.com/elegooofficial/

W razie pytan podczas montazu lub testowania prosimy o kontakt: service@elegoo.com (klienci z Ameryki
Pétnocnej) lub euservice@elegoo.com (klienci z Europy, Australii i Azji).

Zespot ELEGOO




Instrukcja obstugi

1. Wskazéwki montazowe z instrukcji online ELEGOO

Te uwagi pochodzg z aktualnego wydania (2026) instrukcji online ELEGOO do tego zestawu i
uzupetniajg poprzednie strony.

« Silniki (strony 4-5): zwr6¢ uwage na ustawienie metalowego tacznika (bloku aluminiowego)
i nie montuj go odwrotnie. Zwrd¢ uwage na kierunek kazdego silnika. Mocno dokre¢ nakretki
— luzne potaczenia moga sie rozluzni¢ podczas jazdy.

* Przy mocowaniu silnikbw do ptyty dolnej wszystkie strony z przewodami muszg byc¢
skierowane do $rodka. Jesli silnika nie da sie osadzi¢ rowno, sprawdz, czy w poprzednim
kroku nie zostat zamontowany odwrotnie. Do dokrecania uzyj zielonego S$rubokreta
imbusowego.

« Modut sledzenia linii (strona 6): przy tym kroku mozesz postawié robota pionowo. Wtz
Sruby i pierscienie dystansowe do otworéw, przytéz modut $ledzenia linii do odpowiednich
otwordéw, wszystkie cztery Sruby najpierw wkre¢ tylko czesciowo, aby nie wypadty, a potem
mocno dokreé. Czujniki modutu muszg byé skierowane do przodu.

« Okablowanie (strony 19-22): przed dokreceniem goérnych Srub sprawdz, czy kazdy
przewdd jest podtgczony do wiasciwego portu. Najpierw dokrec tylko dwie $ruby lezace po
przekatnej, i to tylko na tyle, aby czes¢ sie trzymata; pozostate dokreé, gdy koncowy test
pokaze, ze wszystko dziata.

» Po zakonczeniu wszystkich testéw z pilotem i aplikacja wkre¢ i mocno dokre¢ wszystkie
Sruby, ktére sg jeszcze luzne. Sprawdz wszystkie potgczenia i luzne dokreé srubokretem,
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Instrukcja obstugi

aby nic nie poluzowato sie podczas jazdy.

» Wi-Fi: w pozycji przetagcznika ,cam” robot tworzy wtasng sie¢ Wi-Fi, zwykle o nazwie
ELEGOO-XXXX. Stuzy ona tylko do sterowania robotem i nie ma dostgpu do internetu,
wiec komunikat ,,Brak dostepu do internetu” w telefonie jest normalny. Potacz sie z nig przed
otwarciem aplikacji; jesli obraz na zywo sie nie pojawi, potgcz sie z Wi-Fi ponownie.

« Jedli widzisz obraz, ale nie mozesz sterowaé robotem, sprawdz, czy przetacznik jest w
pozycji ,cam”, a nastepnie wytgcz robota i potacz sie ponownie. Jesli sterowanie nadal nie
dziata, zainstaluj aplikacje ponownie, aby mogta otrzymaé potrzebne uprawnienia; jesli i to
nie pomoze, skontaktuj sie z obstuga klienta ELEGOO.

2. Rozwigzywanie probleméw

1. Robot sterowany pilotem jedzie lub skreca w zitg strone: sprawdz podtgczenie wtyczek
czterech silnikéw. Najpierw ustal, gdzie jest przéd robota (strona z czujnikiem Sledzenia linii),
a potem po kolei podigcz lewe i prawe silniki.

2. Robot zbacza i nie jedzie prosto: sprawdz, czy zyroskop (modut GY-521) jest prawidtowo
osadzony; delikatnie nim potrzasnij, aby wykluczy¢ staby styk.

3. Pilot nie reaguje: sprawdz, czy z pilota zdjeto plastikowy pasek izolacyjny i czy robot jest
wigczony. Naciénij przycisk MODE na ptytce, aby sprawdzi€, czy robot dziata. Jesli tak, a
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Instrukcja obstugi

pilot nadal nie reaguje, lekko w niego postukaj. Jesli problem nie ustgpi, skontaktuj sie z
obstugg klienta.

4. Aplikacja sie nie taczy: najpierw potgcz sie z siecig Wi-Fi, ktérej nazwa zaczyna sie
od ,ELEGOO-". Nastepnie otwoérz aplikacje, sprawdz, czy wyswietla sie obraz na zywo, i
postepuj zgodnie z komunikatami, aby potaczy¢ sie z urzgdzeniem. Jesli potgczenie sie nie
uda, wytacz w telefonie transmisje danych komérkowych i sprobuj ponownie. Jesli nadal nie
dziata, skontaktuj sie z obstuga klienta.

5. Obraz po potaczeniu sie zacina: wytacz robota i ponownie potacz sie z Wi-Fi. Jesli to nie
pomoze, otwérz w przegladarce http:/192.168.4.1/channel i zmien tam ustawienie kanatu
Wi-Fi.

Dystrybutor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.pl
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Osszeszerelési utmutato




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Ko6szonjiik, hogy az ELEGOO termékeit valasztotta.

Ha barmilyen kérdése van termékeinkkel kapcsolatban,
irjon nekiink: service@elegoo.com (Eszak-Amerika)
vagy euservice@elegoo.com (Europa és Azsia).

Az alkatrészeket tartalmazé tasakok felirata angol (pl. ,FOR MOTOR?”); az Utmutat6 ezeket a feliratokat a tasakon
olvashat6 formaban idézi. Ha a képes Utmutatét nehezen tudja kdvetni, tltse le az ElegooKit alkalmazast (App Store,
Google Play): inditas utan koppintson a Build gombra, és Iépésrdl Iépésre animalt 6sszeszerelési Utmutatédt kap.




ALKATRESZLISTA

|

M3x10 imbuszcsavar, 24 db

|

M3x12 imbuszcsavar, 2 db

I

M3x14 imbuszcsavar, 8 db

|

M3x30 imbuszcsavar, 9 db

I

M1.6x8 csillagfejl csavar, 3 db

i)

M1.6x16 csillagfejli csavar, 3 db

|

M2x10 csillagfejii csavar, 3 db

 mm——

M2x25 6nmetszd csavar, 5 db

; ]

M1.6 anya, 6 db M3x5 siillyesztett fejii csavar, 3 db

o |

M2 anya, 3 db M2x4 csillagfejli csavar, 5 db

(o]

M3 anya, 21 db avtart6 gylrd, 8 db

=3

M2x6 tavtarté oszlop, 5 db

=

M3x11 tavtartd oszlop, 1 db

[ |
\ \

L 1
M3x40 tavtarté oszlop, mindkét végén belsé menettel, 7 db

| I E——

Csillagcsavarhuzo, 3 db Taviranyito, 1 db

=== 4Pkdbel,2db === 5Pkabel1db




ALKATRESZLISTA

5]

UNO kartya, 1 db

GY-521 modul, 1 db

Alsé lap, 1 db Felsé lap, 1 db

Akkumulatordoboz
(litiumakkuval), 1 db

Ultrahangos érzékeld tartdja

SG90 szervoval, 1 db Kameramodul, 1 db

Micro USB kabel, 1 db

—_ - e

Szigetel6szalag, 1 db

Vonalk6vetd modul, 1 db
Ultrahangos érzékeldémodul, 1 db

g

Aluminium blokk, 4 db

B tipust USB kébel, 1 db

Rogzitélap, 1 db

£

Motor, 4 db

|

Kameratarto, 1 db

10 bovitékartya, 1 db

‘\
©
"

Q

Kerék, 4 db




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Figyelem: osszeszerelés el6tt hizza le a védofoliat.




A MOTOROK FELSZERELESE

o0

@ M3 anya, 2 db

T
AR

@ M3x30 imbuszcsavar, 2 db

® ()

(® Aluminium blokk, 1 db

1 Vegye ki a ,,FOR MOTOR?” feliratu tasakbol:
. = 000

Bl

®Motor, 1 db




A MOTOROK FELSZERELESE

LR

@ M3x10 imbuszcsavar, 8 db

(@ Als6 lap, 1 db

Vegye ki a ,,FOR MOTOR?” feliratu tasakbol: (O




A VONALKOVETO MODUL FELSZERELESE

0000

(M3 anya, 4 db

(D (D) (D (D)
=4 -

A J |

- = =
@ Tavtarto gytird, 4 db

L

©M3x14 imbuszcsavar, 4 db

@Vonalkéveté modul, 1 db

Vegye ki a ,,FOR UNO, LINE
TRACKING” feliratu tasakbol:
000)




A BOVITOKARTYA ES AZ UNO KARTYA FELSZERELESE

18 | ¥

®M3x5 slllyesztett fejli csavar, 2 db

= '.

®M3x11 tavtart6 oszlop, 1 db

wankan
(@10 bévitskartya, 1 db

Vegye ki a ,,FOR CELL BOX, TIRES, GY-521" felirata tasakbol: (D




A BOVITOKARTYA ES AZ UNO KARTYA FELSZERELESE

000

(D M3 anya, 3 db

11

@ M3x14 imbuszcsavar, 3 db

(@ UNO Kkartya, 1 db

(®Fels lap, 1 db

Vegye ki a ,,FOR UNO, LINE TRACKING” feliratu tasakbol: O@®




A BOVITOKARTYA ES AZ UNO KARTYA FELSZERELESE

LR
L
Gz ‘l{;@?




AZ AKKUMULATORDOBOZ FELSZERELESE

(1

(D M3x12 imbuszcsavar, 2 db

@ M3 anya, 2 db

@Akkumulétordoboz (litiumakkuval), 1 db

Vegye ki a ,,FOR CELL BOX,TIRES” feliratu tasakbol: (D@ 10




11

Fokapcsolo g _ _

- — — — —

AZ AKKUMULATORDOBOZ FELSZERELESE

— -m USB toltocsatlakozé

Allapotjelzé (t6ltés kdzben zolden vilagit, teljes feltdltés utan kialszik)

[l Az els6 hasznalat el6tt tdltse fel teliesen az akkumulatort.




A KAMERAMODUL FELSZERELESE

TTTY - .
@ M2x4 csillagfejl csavar, 4 db
@ M2x6 tavtarté oszlop, 2 db
@Kameramodul, 1db

=== =

(® 4P kabel, 1 db

@Kameratarté, 1.db

Vegye ki a ,,FOR CAMERA” feliratu tasakbol: (D@
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AZ ULTRAHANGOS ERZEKELOMODUL FELSZERELESE

00

OM2 anya, 2 db

I

(@ M2x10 csillagfejii csavar, 2 db

D @ Ultrahangos érzékeld

(®Rogzitslap, 1 db tartéja SG90 szervéval, 1 db

Vegye ki a ,,FOR ULTRASONIC” feliratu
tasakbodl: O@
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oo

(M1.6 anya, 2 db

I

®M1.6x8 csillagfejt csavar, 2 db

@Ultrahangos érzékeldmodul, 1 db

Vegye ki a ,,FOR ULTRASONIC” feliratu
tasakboél: (D@




AZ ULTRAHANGOS ERZEKELOMODUL FELSZERELESE

o ©

(D M1.6 anya, 2 db

0 I

@ M2x6 tavtarté oszlop, 2 db

|

©M1 .6x16 csillagfejl csavar, 2 db

Vegye ki a ,,FOR CAMERA”
feliratu tasakbol: (HR(®)
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000

(M3 anya, 3 db

Vegye ki a ,,FOR ULTRASONIC” feliratu tasakbol: (D@

1)

@ M3x10 imbuszcsavar, 3 db

P
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BEKOTESI RAJZ

Kameramodul

Ultrahangos érzékelomodul SG90 szervod
I ] (a Servo1 csatlakozéhoz)

Jobb elsé motor

Bal els6 motor ‘ )
(az M1 csatlakozéhoz) (az M2 csatlakoz6hoz)
 —

Bal hatsé motor
(az M4 csatlakoz6hoz)

q ‘ -, Jobb hats6 motor
‘ [ W (az M3 csatlakoz6hoz)

Cer)

Akkumulatordoboz (litiumakkuval)

W Az dbra azt mutatja, melyik alkatrész a vezérlkartya melyik csatlakozéjéhoz tartozik — erre a késébbi szerelésnél
lesz szlikség. Egyelére nem kell minden alkatrészt a csatlakozéjaba dugni.
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KABELEZES

4P kabel, 1 db

Ugyeljen a szervékabel helyes iranyara.




KABELEZES

ITITHT

@ M3x10 imbuszcsavar, 6 db

@ M3x40 tavtartdé oszlop, mind-
két végén belsd menettel, 6 db

Vegye ki a ,,FOR ACRYLIC BASEPLATE”
feliratu tasakbol: D@
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KABELEZES

Ugyeljen mind a négy motor
csatlakozojara, és egyiket se dugja
rossz helyre.




KABELEZES

5P kabel, 1 db




KABELEZES

T

®M3x10 imbuszcsavar, 6 db

Vegye ki a ,,FOR ACRYLIC BASEPLATE”
feliratu tasakbél: (O




A KEREKEK FELSZERELESE

i

@ M2x25 6nmetsz6 csavar, 4 db

(@ Kerek, 4 db

23 Vegye ki a ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521" feliratu tasakbol: (O




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A kész termék

24




A GOMBOK ES CSATLAKOZOK

F——— - - = - = m Allapotjelzd
| Alacsony akkumulatortoltéttségnél pirosan vilagit.

— — — — -# Reset

Ezzel a gombbal véalthat a négy Gzemméd
kozott: vonalkdvetés, akadalykerilés, kdvetés és
készenlét.

Infravoros vevom- — — — — = i 27 _ _ _m Upload/cam kapcsol6
Fogadja az infravords taviranyitd

| Program feltéltésekor allitsa ,Upload”, az
kodolt jelét.

alkalmazas hasznalatakor ,Cam” allasba.

L — — — = - USB csatlakozo
A program feltéltésére szolgal.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ INFRAVOROS TAVIRANYITOVAL

A program feltoltése

A program gyarilag fel van téltve a robotautéra, igy ezt a Iépést kihagyhatja, nem kell Ujra feltdltenie. Ha médositotta a robotautéd kédjat,
a programot Ujra fel kell téltenie. A leirast itt taldlja: http://www.elegoo.com/download/.

A robotaut6 vezérlése az infravords taviranyitoval

— — — —e Vonalkéveté Gzemméd

Elére o — — —

Balra @ — — — — — __e Stop

Hatra & — — — — — — -o Akadalykerlé izemméd
Jobbra ¢— — _— — — — —@ Kovetd izemmadd

"t — — - ,4” gomb: a kilszobérték novelése

- ,5” gomb: alapérték visszadllitasa
,6” gomb: a kiiszdbérték csokkentése
,7" gomb: a sebesség novelése
,8” gomb: alapsebesség visszadllitasa
,9” gomb: a sebesség cstkkentése

Hasznalat elott tavolitsa el a taviranyito hatoldalardl az atlatszé6 miianyag szigeteldcsikot.

A vonalkdvetd modul érzékelbire erésen hat a kornyezet. Ha a robotauté nem koveti j6l a vonalat, a taviranyitéval dllitsa
be az érzékeldk kiiszobértékét, hogy az autd a lehetd legjobban miikddjon.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ INFRAVOROS TAVIRANYITOVAL

Vonalkoveto lizemmod

Ragasszon szalagot a padléra palyanak, és tegye ra a robotautét. A taviranyité 1-es gombjanak megnyomasara az autd vonalkdvetd
Uzemmodba Iép, és az allapotjelzé folyamatosan zdlden vilagit. Ebben az izemmaédban az auté a palyan halad.

Akadalykeriil6 iizemmod

A taviranyité 2-es gombjanak megnyomaséara az autd akadalyker(ild Gzemmddba Iép, és az allapotjelzd folyamatosan sargan vilagit. Az
autdé magatdl elére halad, amig akadalyba nem (tkozik; ekkor magatél akadalymentes iranyba fordul, és tovabbhalad elére.

Koveto Gizemmaod

A taviranyité 3-as gombjanak megnyomaséra az autd kovetd zemmaodba Iép, és az allapotjelz6 folyamatosan kéken vilagit. Ha az
ultrahangos érzékeld elétt 20 cm-en belil akaddly van, az auté automatikusan koveti.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ ALKALMAZASSAL

A robotaut6 vezérlése az alkalmazassal

1. LEPES: az alkalmazas telepitése

Toltse le az ,ElegooKit” alkalmazas legujabb verzidjat az App Store-bél vagy a Google Playbdl.

ElegooKit

2. LEPES: az alkalmazas beallitasa

Elészor dllitsa az 10 bdvitdkartyan 1évé upload/cam kapcsolét ,cam” allasba.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ ALKALMAZASSAL

Kapcsolja be a telefon beallitdsaiban a Wi-Fit, és csatlakozzon az ,ELEGOO-
Smart Robot Car Kit

V4.0 123" hal6zathoz. (A ,123” a kameramodul fizikai cime; minden kameramodulé
mas.)
. OwlBot Ha a Wi-Fi-kapcsolat Iétrejétt, nyissa meg az ,ElegooKit” alkalmazast, és

koppintson a ,Smart Robot Car Kit V4.0” eszkdzre.

STartRopotCanitiad A projektvélaszt6 oldalon koppintson a jobb felsé sarokban a ,Wi-Fi nincs
csatlakoztatva” ikonra . . Az alkalmazéas ekkor a ,Device connected
successfully!” Gzenetet jeleniti meg.

Remote control Programming

A nyelvet a jobb felsd sarokban lévd bedllitasok ikonra [ koppintva
valaszthatja ki.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ ALKALMAZASSAL

A ,,Remote control” gombra koppintva megnyilik a vezérléoldal.

A ikonnal elrejtheti vagy megjelenitheti a négy tizemmad ikonjat.

Akadalykerilés Felbontas kivalasztasa

Vonalkbvetés — —
Készenlét - —
Kévetés — —
I I
Joystickos vezérlés: a bal oldali Ures teriiletre koppintva Kameraforgatas: vizszintesen
megjelenik a joystick, amellyel az aut6é 8 iranyba 0-180° kozbtt.
mozgathato.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ ALKALMAZASSAL

Programozas

A program kezdete: az inditégomb megnyomadsa utan csak az ehhez a blokkhoz kapcsolt blokkok futnak le.

[ Az aktudlis projekt neve
| 1

i — Koppintassal mentheti a szerkesztett projektet.

— Lista gomb: megjeleniti az 6sszes mentett projektet.

_ Inditégomb: elinditja a programot.

— Szlinet gomb: szlinetelteti a programot.

» Motion: az auté mozgasat vezérlé blokkok.

» Show: a hangot és a fényt vezérld blokkok.

» Controls: a program menetét vezérld blokkok.
» Sensing: az érzékeldk blokkjai.

» Math: matematikai miveletek blokkjai.

« Variables: a valtozok kezelésének blokkjai.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ ALKALMAZASSAL

DIY vezérlés

Ha sajat programot szeretne irni az autéhoz és hibakeresést végezni, a DIY funkcidéban sajat parancsokkal tesztelheti és
vezérelheti.

A ,.DIY” gombra koppintva megnyilik a DIY vezérl6oldal.

Koppintassal mentheti a szerkesztett projektet.
I
I

— Lista gomb: megjeleniti az 6sszes mentett projektet.

— Egyéni gomb: hosszan megnyomva megnyilik a gombszer-
keszt6, ahol megadhatja a gomb nevét és az elkildendd
lzenetet.

send

I
|

Parancsteszt-ablak: megjeleniti az elkildétt és a fogadott

parancsokat; a beviteli mezébe barmilyen parancsot beirhat és

tesztként elkildhet.
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A ROBOTAUTO VEZERLESE AZ ALKALMAZASSAL

Tovabbi lehetoségek a projektoldalon

Smart Robot Car Kit V4.0

® B
DIY

Manual

I I I

| | |
Build: az 6sszeszerelés |épései Manual: digitalis felhasznaloi ) o ) B
kézikdnyv Video: vide6s Utmutaté az dssze-

szereléshez és a hasznalathoz
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FIGYELMEZTETESEK

Figyelmeztetések:

W Bekapcsolaskor a robotauténak mozdulatlanul, vizszintes fellileten kell allnia, kilénben a GY-521 modul kezdeti kalibralasa pontatlan
lesz, és az auté nem halad egyenesen.

m Hasznalat el6tt toltse fel teliesen az akkumulatort. Alacsony t6ltéttségnél az allapotjelzd pirosan villog. Az akkumulator az USB
kabellel tolthetd.

m Bekapcsolt allapotban ne forgassa erével a szervét, mert megsérilhet.

W Ha az akkumulator nagyon lemeriilt, vagy a telefon 10 méternél messzebb van az autétél, a Wi-Fi-kapcsolat megszakadhat, vagy a
kép kimerevedhet.

m Minden kameramodulnak mas a fizikai cime.

m Ha a Wi-Fi-kapcsolat megszakad, kapcsolja ki és be az autét, és inditsa Ujra az alkalmazast.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Utmutatok letdltése: https:/www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Videdk: https://www.youtube.com/elegooofficial/

Ha az dsszeszerelés vagy a kiprobalas soran barmilyen kérdése van, irjon nekiink: service@elegoo.com (észak-
amerikai vasarlok) vagy euservice@elegoo.com (eurépai, ausztraliai és azsiai vasarlok).

Az ELEGOO csapata




Felhasznaloi kézikonyv

1. Szerelési tanacsok az ELEGOO online kézikényvébol

Ezek a megjegyzések az ELEGOO ehhez a készlethez tartozé online felhasznal6i kézikdnyvének
aktudlis (2026-0s) kiadasabdl szarmaznak, és kiegészitik az el6z6 oldalakat.

Motorok (4-5. oldal): lgyeljen a fém régzitdéelem (aluminium blokk) irdnyara, ne szerelje
fel forditva. Figyeljen minden motor helyes irdnyara. Hlzza meg alaposan az anyakat — a
laza kotések menet kézben szétjéhetnek.

Amikor a motorokat az alsé lapra rogziti, a vezetékes oldaluk mindig befelé nézzen. Ha egy
motor nem illeszkedik siman, ellendrizze, nem az el6zd l1épésben szerelte-e fel forditva. A
csavarokat a z6ld imbusz csavarhuzéval hizza meg.

Vonalkdveto modul (6. oldal): ennél a Iépésnél az autét fliggdlegesen is tarthatja.
Helyezze a csavarokat és a tavtart6 gylriket a furatokba, illessze a vonalkdveté modult a
megfeleld furatokhoz, mind a négy csavart eldbb csak részben hajtsa be, hogy ne essenek
ki, majd huzza meg 6ket. A modul érzékelbinek el6re kell néznilk.

Kabelezés (19-22. oldal): mielétt meghuzza a fels6 csavarokat, ellendrizze, hogy minden
kabel a megfeleld csatlakozoban van-e. El6szor csak két, atlésan szemkdzti csavart hiizzon
meg annyira, hogy az alkatrész a helyén maradjon; a tébbit akkor hizza meg, amikor a
végss proba szerint minden mikodik.

Ha a taviranyitdval és az alkalmazéssal végzett 6sszes proba kész, szerelje be és hlzza
meg a még laza csavarokat. Ellendrizze az dsszes kotést, és a lazakat hizza utana a
csavarhlzoval, hogy menet kdzben semmi ne lazuljon ki.
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Felhasznaloi kézikonyv

» Wi-Fi: ,cam” kapcsoldallasban az auté sajat Wi-Fi-halozatot hoz Iétre, altalaban ELEGOO-
XXXX néven. Ez csak az autd vezérlésére szolgal, internet-hozzaférése nincs, ezért a
telefonon megjelend ,Nincs internetkapcsolat” (izenet rendben van. Csatlakozzon hozza az
alkalmazas megnyitasa el6tt; ha az élékép nem jelenik meg, csatlakozzon Ujra a Wi-Fi-hez.

* Ha latja a képet, de az autét nem tudja vezérelni, ellenérizze, hogy a kapcsolé ,cam”
allasban van-e, majd kapcsolja ki az autét, és csatlakozzon Ujra. Ha a vezérlés tovabbra
sem milkodik, telepitse Ujra az alkalmazast, hogy megkaphassa a sziikséges engedélyeket;
ha ez sem segit, forduljon az ELEGOO Ugyfélszolgalatahoz.

2. Hibaelharitas

1. Az autd a taviranyitoval rossz iranyba megy vagy fordul: ellen6rizze mind a négy motor
csatlakozo6janak bekotését. El6szér hatarozza meg az autd elejét (a vonalkdvetd érzékeld
feldli oldal), majd sorban kdsse be a bal és a jobb oldali motorokat.

2. Az auto6 elhuz, nem halad egyenesen: ellendrizze, hogy a giroszkép (GY-521 modul) jél
van-e behelyezve; évatosan megrazva gy6z6djon meg réla, hogy nincs kontakthiba.

3. A taviranyité nem reagal: ellendrizze, hogy eltavolitotta-e a taviranyitébol a miianyag
szigetelécsikot, és hogy az auté be van-e kapcsolva. A kartyan Iévé MODE gomb
megnyomasaval ellenérizze, miikddik-e az auté. Ha igen, de a taviranyité tovabbra sem
reagal, itdgesse meg finoman a taviranyitét. Ha a probléma tovabbra is fennall, forduljon az
ligyfélszolgalathoz.
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Felhasznaloi kézikonyv

4. Az alkalmazas nem csatlakozik: elész6r csatlakozzon az ,ELEGOO-" kezdetli Wi-
Fi-halézathoz. Ezutan nyissa meg az alkalmazast, ellenérizze, hogy megjelenik-e az
él6kép, és a felugré utasitasok szerint csatlakozzon az eszkdézhéz. Ha ez nem sikerdil,
kapcsolja ki a telefonon a mobiladatot, és prébalja Ujra. Ha igy sem mikddik, forduljon
az Ugyfélszolgalathoz.

5. A kép csatlakozas utan akadozik: kapcsolja ki az autét, és csatlakozzon Ujra a Wi-Fi-
hez. Ha ez nem segit, nyissa meg a béngészdben a http://192.168.4.1/channel cimet, és ott
moédositsa a Wi-Fi-csatorna beallitasat.

Forgalmazé

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.hu
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Instructiuni de asamblare




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Va multumim ca ati ales produsele ELEGOO.

Daca aveti intrebari despre produsele noastre, ne
puteti contacta la service@elegoo.com (America de
Nord) sau euservice@elegoo.com (Europa si Asia).

Pungile cu piese sunt inscriptionate in engleza (de ex. ,FOR MOTOR?”); instructiunile citeaza inscriptiile
asa cum sunt tiparite. Daca pasii ilustrati vi se par greu de urmarit, descarcati aplicatia ElegooKit
(App Store, Google Play): dupa pornire, atingeti Build pentru ghidul animat de asamblare pas cu pas.




|

Surub cu cap imbus M3x10, 24 buc.

|

Surub cu cap imbus M3x12, 2 buc.

I

Surub cu cap imbus M3x14, 8 buc.

|

Surub cu cap imbus M3x30, 9 buc.

I

Surub cu cap in cruce M1.6x8, 3 buc.

i)

Surub cu cap in cruce M1.6x16, 3 buc.

|

Surub cu cap n cruce M2x10, 3 buc.

 mm——

Surub autofiletant M2x25, 5 buc.

LISTA PIESELOR

: ]

Piulita M1.6, 6 buc. Surub cu cap necat M3x5, 3 buc.

T

Piulita M2, 3 buc. Surub cu cap in cruce M2x4, 5 buc.

O

=

Piulita M3, 21 buc.

=

Distantier M2x6, 5 buc.

=

Distantier M3x11, 1 buc.

[ |
\ \

L 1
Distantier M3x40 cu filet interior la ambele capete, 7 buc.

| I E——

Surubelnita in cruce, 3 buc. Telecomandd, 1 buc.

FE=S=== Cablu 4P 2 buc. E====] CablusP. 1 bu.




LISTA PIESELOR

Cablu USB tip Micro, 1 buc. Banda izolatoare, 1 buc.

o fs %]

Modul de urmarire a liniei, 1 buc.

Cablu USB tip B, 1 buc.

ﬂ B Modul senzor ultrasonic, 1 buc.
Placa de fixare, 1 buc. E’

Placd UNO, 1 buc. Bloc din aluminiu, 4 buc.

Placa inferioara, 1 buc. Placa superioara, 1 buc.

Modul GY-521, 1 buc. Motor, 4 buc. Placa de extensie 10, 1 buc.

IR
<N
Cutia acumulatorului (cu Suportul senzorului ultrasonic B
acumulator cu litiu), 1 buc. cu servo SG90, 1 buc. Roata, 4 buc.

Modul camera, 1 buc. Suport camerd, 1 buc.




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Atentie: inainte de asamblare indepartati folia de protectie.




MONTAREA MOTOARELOR

o0

@ Piulita M3, 2 buc.

T
AR

@$urub cu cap imbus M3x30, 2 buc.

® ()

@Bloc din aluminiu, 1 buc.

I Scoateti ©@® din punga marcata ,,FOR
. = MOTOR”

Bl

@Motor, 1 buc.




MONTAREA MOTOARELOR

T

@Surub cu cap imbus M3x10, 8 buc.

@Placé inferioara, 1 buc.

Scoateti (O din punga marcata ,,FOR MOTOR”




MONTAREA MODULULUI DE URMARIRE A LINIEI

0000

(@ Piulita M3, 4 buc.

ESEE S
T L;,/‘ N

@ Inel distantier, 4 buc.

I

@Surub cu cap imbus M3x14, 4 buc.

@Modul de urmarire a liniei, 1 buc.

Scoateti 13 din punga
marcata ,,FOR UNO, LINE
TRACKING”




MONTAREA PLACII DE EXTENSIE SI A PLACII UNO

18 | ¥

@Surub cu cap fnecat M3x5, 2 buc.

= '.

® Distantier M3x11, 1 buc.

RALALLL

@ Placa de extensie 10, 1 buc.

Scoateti O® din punga marcata ,,FOR CELL BOX, TIRES, GY-521”




MONTAREA PLACII DE EXTENSIE SI A PLACII UNO

000

@ Piulita M3, 3 buc.

)\ T

@Inel distantier, 3 buc.

11

@Surub cu cap imbus M3x14, 3 buc.

@Placé UNO, 1 buc. @Placé superioard, 1 buc.

Scoateti W@® din punga marcata ,,FOR UNO, LINE TRACKING”




MONTAREA PLACII DE EXTENSIE SI A PLACII UNO




MONTAREA CUTIEI ACUMULATORULUI

I

(D Surub cu cap imbus M3x12, 2 buc.

@ Piulita M3, 2 buc.

@Cutia acumulatorului (cu acumulator cu litiu), 1 buc.

Scoateti ()@ din punga marcata ,,FOR CELL BOX,TIRES” 10




11

Comutator de pornire g _ _

MONTAREA CUTIEI ACUMULATORULUI

— m Port de incarcare USB

& Indicator de stare (verde in timpul incarcarii, se stinge cand acumulatorul este

complet incarcat)

Bl nainte de prima utilizare incarcati complet acumulatorul.




MONTAREA MODULULUI CAMERA

TTTT -_ -
@ Surub cu cap in
cruce M2x4, 4 buc.
@Distantier M2x6, 2 buc.
@Modul camera, 1 buc.

=== =

(® Cablu 4P, 1 buc.

@Suport camera, 1 buc.

Scoateti O din punga marcata ,,FOR CAMERA”
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MONTAREA MODULULUI SENZOR ULTRASONIC

00

@ Piulita M2, 2 buc.

I

@Surub cu cap in
cruce M2x10, 2 buc.

@ Suportul senzorului
(®) Placa de fixare, 1 buc. ultrasonic cu servo SG90, 1 buc.

Scoateti W@ din punga marcata ,,FOR
ULTRASONIC”
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MONTAREA MODULULUI SENZOR ULTRASONIC

oo

(@D Piulita M1.6, 2 buc.

I

@Surub cu cap in cruce M1.6x8, 2 buc.

@Modul senzor ultrasonic, 1 buc.

Scoateti (D) din punga marcata ,,FOR
ULTRASONIC”




Scoateti D@ din punga
marcata ,,FOR CAMERA”

15

o ©

@ Piulita M1.6, 2 bu

0 I

@ Distantier M2x6, 2 buc.

|

® Surub cu cap in

cruce M1.6x16, 2 buc.

MONTAREA MODULULUI SENZOR ULTRASONIC

C.




MONTAREA MODULULUI SENZOR ULTRASONIC

1)

@Surub cu cap imbus M3x10, 3 buc.

000

(@ Piulita M3, 3 buc.

Scoateti 1) din punga marcati ,,FOR ULTRASONIC”

P
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SCHEMA DE CONECTARE

Modul camera

Modul senzor ultrasonic Servo SG90
I ] (conectati la portul Servo1)

Motor fata dreapta
(conectati la portul M2)

Motor fata stanga
(conectati la portul M1)

Motor spate stanga

(conectati la portul M4) ‘

- Motor spate dreapta
3y (conectati la portul M3)

Cer)

Cutia acumulatorului (cu acumulator cu litiu)

W llustratia arata la ce port al placii de comanda se conecteaza fiecare piesa — veti avea nevoie de aceasta mai tarziu
la montaj. Deocamdata nu este necesar sa conectati toate piesele.
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CABLAREA

Cablu 4P, 1 buc. \

oooooooo

anppeng |l
o| oen ﬂgﬂm

@ @'c

Atentie la orientarea corecta a cablului
servomotorului.




CABLAREA

ITITIT

@Surub cu cap imbus M3x10, 6 buc.

@Distantier M3x40 cu filet
interior la ambele capete, 6 buc.

Scoateti W@ din punga marcata ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE”
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CABLAREA

Atentie la porturile celor patru
motoare; nu conectati niciunul la
portul gresit.




CABLAREA

Cablu 5P, 1 buc.




LD

@Surub cu cap imbus M3x10, 6 buc.

Scoateti O din punga marcata ,,FOR ACRYLIC

BASEPLATE”

CABLAREA




23

MONTAREA ROTILOR

i

@Surub autofiletant M2x25, 4 buc.

@ Roata, 4 buc.

Scoateti (O din punga marcata ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521"




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Produsul finit
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BUTOANE SI CONECTORI

e - = = = = = = m Indicator de stare

I Se aprinde rosu cand acumulatorul este
descarcat.

— — — — -# Reset

Cu acest buton comutati intre cele patru moduri:
urmarirea liniei, ocolirea obstacolelor, urmarirea
obiectului si modul de asteptare.

Receptor infrarosug— — — — — > I XY

— — —m Comutator upload/cam
Primeste semnalul codificat de la | La ncarcarea unui program puneti-l pe ,Upload”,

telecomanda IR. iar cand folositi aplicatia pe ,Cam”.

L - - - = -2 Port USB
Pentru incarcarea programului.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU TELECOMANDA IR

incarcarea programului
Programul este incarcat din fabrica in masina robot, deci puteti sari peste acest pas si nu este nevoie sa il incarcati din nou. Daca ati

modificat codul masinii, trebuie sa incarcati din nou programul. Instructiunile se gasesc la http://www.elegoo.com/download/.

Controlul masinii robot cu telecomanda IR

— — — —e Mod urmarire a liniei

Tnainte & — — —

Stanga e — — — — ——_e Stop

inapoi ® — - — — — — -o Mod ocolire a obstacolelor
Dreapta ¢— — — — — — —e Mod urmérire a obiectului

“+ — — -e Tasta 4™ creste pragul

- Tasta ,5”: valoarea implicita
Tasta ,6”: scade pragul
Tasta ,7”: creste viteza
Tasta ,8”: viteza implicita
Tasta ,9”: scade viteza

inainte de utilizare indepartati banda izolatoare transparenta din spatele telecomenzii.

Senzorii modulului de urmarire a liniei sunt puternic influentati de mediu. Daca masina nu urmareste bine linia, reglati cu
telecomanda pragurile senzorilor astfel incat sa functioneze cat mai bine.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU TELECOMANDA IR

Mod urmarire a liniei

Lipiti banda pe podea ca traseu si puneti masina pe el. La apasarea tastei 1 a telecomenzii, masina intra in modul de urmarire a liniei, iar

indicatorul de stare lumineaza continuu verde. in acest mod masina merge de-a lungul traseului.

Mod ocolire a obstacolelor

La apasarea tastei 2 a telecomenzii, masina intrd in modul de ocolire a obstacolelor, iar indicatorul de stare lumineaza continuu galben.
Masina merge singura inainte pana intalneste un obstacol, apoi se intoarce singura spre o directie fara obstacole si continua inainte.

Mod urmarire a obiectului

La apasarea tastei 3 a telecomenzii, masina intra in modul de urmarire a obiectului, iar indicatorul de stare lumineaza continuu albastru.

Dacé in fata senzorului ultrasonic, la mai putin de 20 cm, se afla un obstacol, masina il urmeaza automat.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU APLICATIA

Controlul masinii robot cu aplicatia
PASUL 1: instalarea aplicatiei

Descarcati cea mai noua versiune a aplicatiei ,ElegooKit” din App Store sau Google Play.

ElegooKit

PASUL 2: setarile aplicatiei

Mai intéi puneti comutatorul upload/cam de pe placa de extensie IO in pozitia ,cam”.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU APLICATIA

S . Activati Wi-Fi in setarile telefonului si conectati-va la ,ELEGOO-123".
mar obot Car Ki

V4.0 (Numarul ,123” este adresa fizica a modulului camera; fiecare modul camera
are alta adresa.)

. “ OwlBot Dupa conectarea la Wi-Fi, deschideti aplicatia ,ElegooKit” si atingeti
dispozitivul ,Smart Robot Car Kit V4.0".

Smart Robot Car Kit V4.0

Pe pagina de selectare a proiectului, atingeti in coltul din dreapta sus
pictograma ,Wi-Fi deconectat” [l] . Aplicatia afiseaza ,Device connected
successfully!”.

Remote control Programming

Limba se alege atingand pictograma setérilor @ din coltul din dreapta sus.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU APLICATIA

Atingeti ,,Remote control” pentru a deschide pagina de control.

Pictograma ascunde sau afiseaza pictogramele celor patru moduri.

Ocolirea obstacolelor

55 196,01

Urmarirea liniei — —

Asteptare _ _

Urmarirea obiectului — —

Control cu joystick: atingeti zona goala din stanga pentru
a afisa joystickul, cu care deplasati masina in 8 directii.

Selectarea rezolutiei

Rotirea camerei: orizontal
0-180°.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU APLICATIA

Programare

Tnceputul programului: dupa atingerea butonului de pornire se executd numai blocurile conectate la acest bloc.

| Numele proiectului curent
| '

N — Atingeti pentru a salva proiectul editat.

— Butonul lista: afiseaza toate proiectele salvate.

— Butonul de pornire: porneste programul.

— Butonul de pauza: opreste temporar programul.

* Motion: blocuri pentru controlul deplasarii masinii.
» Show: blocuri pentru controlul sunetului si al luminii.

« Controls: blocuri pentru controlul derularii programului.
« Sensing: blocuri pentru senzori.

» Math: blocuri pentru operatii matematice.

« Variables: blocuri pentru lucrul cu variabile.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU APLICATIA

Control DIY

Daca doriti sa scrieti propriul program pentru masina si sa il depanati, il puteti testa si controla cu comenzi proprii in functia DIY.

Atingeti ,,DIY” pentru a deschide pagina de control DIY.

Atingeti pentru a salva proiectul editat.
I
I

— Butonul lista: afiseaza toate proiectele salvate.

— Buton personalizat: o apasare lunga deschide editorul
butonului, unde introduceti numele butonului si mesajul de
trimis.

1
Fereastra de comenzi: afiseaza comenzile trimise si primite;
in campul de introducere puteti scrie orice comanda si o puteti
trimite ca test.
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CONTROLUL MASINII ROBOT CU APLICATIA

33

Alte optiuni pe pagina proiectului

Build: pasii de asamblare

Smart Robot Car Kit V4.0

& B
DIY

Manual

I I

I I
Manual: manualul de utilizare ) o
digital Video: tutorial video de asamblare

si utilizare




AVERTISMENTE

Avertismente:

m La pornire, masina robot trebuie sa stea nemiscata pe o suprafatd plana. Altfel calibrarea initiala a modulului GY-521 va fi inexacta si
masina nu va merge drept.

m inainte de utilizare incarcati complet acumulatorul. Cand acumulatorul este descércat, indicatorul de stare clipeste rosu. Acumulatorul
se ncarca prin cablul USB.

m Cat timp alimentarea este pornitd, nu rotiti servomotorul cu forta; I-ati putea deteriora.

m Cand acumulatorul este foarte descarcat sau telefonul este la mai mult de 10 metri de masina, conexiunea Wi-Fi se poate intrerupe
sau imaginea poate ingheta.

m Fiecare modul camera are altd adresa fizica.

m Daca se intrerupe conexiunea Wi-Fi, opriti si reporniti masina si reporniti aplicatia.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Descarcare tutoriale: https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Videoclipuri: https://www.youtube.com/elegooofficial/

Daca aveti intrebari in timpul asamblarii sau al testarii, ne puteti contacta la service@elegoo.com (clienti din America
de Nord) sau euservice@elegoo.com (clienti din Europa, Australia si Asia).

Echipa ELEGOO




Ghid de utilizare

1. Sfaturi de asamblare din manualul online ELEGOO

Aceste note provin din editia actuald (2026) a manualului online ELEGOO pentru acest kit si
completeaza paginile anterioare.

Motoare (paginile 4-5): atentie la orientarea piesei metalice de prindere (blocul din
aluminiu); nu o montati invers. Atentie la sensul fiecarui motor. Strangeti bine piulitele —
imbinarile slabite se pot desface in timpul mersului.

La fixarea motoarelor pe placa inferioara, toate laturile cu fire trebuie sa fie orientate spre
interior. Daca un motor nu se asaza drept, verificati daca nu a fost montat invers la pasul
anterior. Pentru strangere folositi surubelnita imbus verde.

Modulul de urmarire a liniei (pagina 6): la acest pas puteti tine masina in pozitie
verticald. Introduceti suruburile si inelele distantiere in gauri, asezati modulul pe gaurile
corespunzatoare, insurubati mai intai doar partial toate cele patru suruburi, ca sa nu cada,
apoi strangeti-le complet. Senzorii modulului trebuie sa fie orientati inainte.

Cablarea (paginile 19-22): inainte de a strange suruburile de sus, verificati ca fiecare
cablu este conectat la portul corect. Strangeti mai intdi doar doua suruburi aflate in
diagonald, numai cét sa tina piesa; pe celelalte strangeti-le dupa ce testul final arata ca
totul functioneaza.

Dupa terminarea tuturor testelor cu telecomanda si aplicatia, montati si strangeti complet
suruburile ramase slabite. Verificati toate Tmbinarile si strangeti-le pe cele slabite cu
surubelnita, ca nimic sa nu se desfaca in timpul mersului.
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Ghid de utilizare

» Wi-Fi: cu comutatorul in pozitia ,cam”, masina creeaza propria retea Wi-Fi, de obicei numita
ELEGOO-XXXX. Aceasta serveste doar la controlul masinii si nu are acces la internet, deci
mesajul ,Fara acces la internet” de pe telefon este normal. Conectati-va la ea inainte de a
deschide aplicatia; daca imaginea in direct nu apare, reconectati-va la Wi-Fi.

« Daca vedeti imaginea, dar nu puteti controla masina, verificati ca comutatorul este in
pozitia ,cam”, apoi opriti masina si conectati-va din nou. Daca tot nu functioneaza,
reinstalati aplicatia pentru a-i putea acorda permisiunile necesare; daca nici aceasta nu
ajuta, contactati asistenta pentru clienti ELEGOO.

2. Depanare

1. Cu telecomanda, masina merge sau vireaza in directia gresita: verificati conectarea
mufelor celor patru motoare. Stabiliti mai intai partea din fata a masinii (latura cu senzorul
de urmarire a liniei), apoi conectati pe rdnd motoarele din stanga si din dreapta.

2. Masina deviaza si nu merge drept: verificati daca giroscopul (modulul GY-521) este montat
corect; scuturati-l usor pentru a exclude un contact imperfect.

3. Telecomanda nu raspunde: verificati daca banda izolatoare a fost scoasa din telecomanda
si daca masina este pornitd. Apasati butonul MODE de pe placa pentru a verifica daca
masina functioneaza. Daca da, dar telecomanda tot nu raspunde, loviti usor telecomanda.
Daca problema persista, contactati asistenta pentru clienti.
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Ghid de utilizare

4. Aplicatia nu se conecteaza: conectati-va mai intai la reteaua Wi-Fi al carei nume incepe
cu ,ELEGOO-". Apoi deschideti aplicatia, verificati daca se afiseaza imaginea in direct si
urmati indicatiile pentru a va conecta la dispozitiv. Daca conectarea nu reuseste, dezactivati
datele mobile ale telefonului si incercati din nou. Daca tot nu merge, contactati asistenta
pentru clienti.

5. Imaginea are intarzieri dupa conectare: opriti masina si reconectati-va la Wi-Fi. Daca nu
ajuta, deschideti in browser http://192.168.4.1/channel si modificati acolo setarea canalului
Wi-Fi.

Distribuitor

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.ro
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Navodila za sestavljanje




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

A

\

Hvala, ker ste izbrali izdelke ELEGOO.

Ce imate kakrsna koli vpradanja o nasih izdelkih,
nam pisite na service@elegoo.com (Severna Ame-
rika) ali euservice@elegoo.com (Evropa in Azija).

Vrecke z deli so oznacene v angleséini (npr. ,FOR MOTOR?®); navodila oznake navajajo tako, kot so
natisnjene. Ce so vam ilustrirani koraki tezko razumiljivi, prenesite aplikacijo ElegooKit (App Store,
Google Play): po zagonu tapnite Build in prikazejo se animirana navodila za sestavljanje po korakih.




|

Imbus vijak M3x10, 24 kos

|

Imbus vijak M3x12, 2 kos

I

Imbus vijak M3x14, 8 kos

|

Imbus vijak M3x30, 9 kos

I

Vijak s krizno glavo M1.6x8, 3 kos

i
Vijak s krizno glavo M1.6x16, 3 kos

|

Vijak s krizno glavo M2x10, 3 kos

 mm——

Samorezni vijak M2x25, 5 kos

SEZNAM DELOV

. ]

Matica M1.6, 6 kos Vijak z ugreznjeno glavo M3x5, 3 kos

o |

Matica M2, 3 kos Vijak s krizno glavo M2x4, 5 kos

(@] S

Matica M3, 21 kos Distan¢ni obrocek, 8 kos

=

Distanénik M2x6, 5 kos

=

Distan¢nik M3x11, 1 kos

[ |
\ \

L 1
Distanénik M3x40 z notranjim navojem na obeh koncih, 7 kos

| I E——

Krizni izvija¢, 3 kos Daljinski upravljalnik, 1 kos

CE=S===] Kabel 4P 2 kos CE====f Kabel5P 1 kos




SEZNAM DELOV

Kabel USB tipa Micro, 1 kos 1zolirni trak, 1 kos

o fs %]

Modul za sledenje ¢rti, 1 kos

Kabel USB tipa B, 1 kos

ok

ﬂ ﬂ Modul ultrazvoénega senzorja, 1 kos
Pritrdilna plo$¢ica, 1 kos E’

Plos¢a UNO, 1 kos Aluminijast blok, 4 kos

Spodnja ploséa, 1 kos Zgornja plosc¢a, 1 kos ﬁ F

Modul GY-521, 1 kos Motor, 4 kos Razsiritvena plosc¢a 10, 1 kos

®

Z ]\
IR
<N
Ohije baterije (z litievim  Nposilec ultrazvoénega senzorja
akumulatorjem), 1 kos s servom SG90. 1 kos Kolo, 4 kos

Modul kamere, 1 kos Nosilec kamere, 1 kos 2




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Pozor: pred sestavljanjem odstranite zasc¢itno folijo.




NAMESTITEV MOTORJEV

o0

@ Matica M3, 2 kos

T
AR

(@ Imbus vijak M3x30, 2 kos

® ()

(® Aluminijast blok, 1 kos

M Iz vrecke z oznako ,,FOR MOTOR“ vzemite

. = O®

Bl

@Motor, 1 kos




NAMESTITEV MOTORJEV

LR

() Imbus vilak M3x10, 8 kos

@ Spodnja plos¢a, 1 kos

Iz vreéke z oznako ,,FOR MOTOR* vzemite ()




NAMESTITEV MODULA ZA SLEDENJE CRTI

0000

(D Matica M3, 4 kos

D) (D) D) (D)

@ Distanc¢ni obrocek, 4 kos

L

(3 Imbus vilak M3x14, 4 kos

@ Modul za sledenje ¢rti, 1 kos

1z vrecke z oznako ,,FOR UNO,
LINE TRACKING* vzemite H@(®




NAMESTITEV RAZSIRITVENE PLOSCE IN PLOSCE UNO

L B |

@Vijak z ugreznjeno glavo M3x5, 2 kos

=

(@ Distanénik M3x11, 1 kos




NAMESTITEV RAZSIRITVENE PLOSCE IN PLOSCE UNO

000

(D Matica M3, 3 kos

11

(3 Imbus vijak M3x14, 3 kos

(@ Plogta UNO, 1 kos

@Zgornja ploséa, 1 kos

Iz vreéke z oznako ,,FOR UNO, LINE TRACKING* vzemite O)@®




NAMESTITEV RAZSIRITVENE PLOSCE IN PLOSCE UNO




NAMESTITEV OHISJA BATERIJE

I

(D Imbus vijak M3x12, 2 kos

@Matica M3, 2 kos

@Ohiéje baterije (z litijevim akumulatorjem), 1 kos

1z vreéke z oznako ,,FOR CELL BOX,TIRES* vzemite (1)(® 10




11

Stikalo za vklop g _ _

- — — — —

NAMESTITEV OHISJA BATERIJE

— _m Polnilni prikljuéek USB

Lucka stanja (med polnjenjem sveti zeleno, ko je baterija polna, ugasne)

[ ] Pred prvo uporabo baterijo do konca napolnite.




NAMESTITEV MODULA KAMERE

TTTV - -0 =]
(D Vijak s krizno glavo M2x4, 4 kos
(@ Distanénik M2x6, 2 kos
@Modul kamere, 1 kos

=== =

(®Kabel 4P, 1 kos

@Nosilec kamere, 1 kos

Iz vreéke z oznako ,,FOR CAMERA* vzemite (1))

12




NAMESTITEV MODULA ULTRAZVOCNEGA SENZORJA

00

(D Matica M2, 2 kos

I

(@ Vijak s krizno
glavo M2x10, 2 kos

D @ Nosilec ultrazvo¢nega

(® Pritrdilna plostica, 1 kos senzorja s servom SG90, 1 kos

Iz vrecke z oznako ,,FOR ULTRASONIC*
vzemite D@

13




oo

(1 Matica M1.6, 2 kos

I

(@ Vijak s krizno glavo M1.6x8, 2 kos

@Modul ultrazvo¢nega senzorja, 1 kos

1z vre¢ke z oznako ,,FOR ULTRASONIC*
vzemite D@




NAMESTITEV MODULA ULTRAZVOCNEGA SENZORJA

o ©

(1 Matica M1.6, 2 kos

0 I

(@ Distanénik M2x6, 2 kos

|

@Vijak s krizno glavo M1.6x16, 2 kos

1z vrecke z oznako ,,FOR
CAMERA*“ vzemite O@®

15




000

(1 Matica M3, 3 kos

Iz vrecke z oznako ,,FOR ULTRASONIC* vzemite (D@

1)

(@ Imbus vijak M3x10, 3 kos

P

16




SHEMA POVEZAV

Modul kamere

Modul ultrazvoénega senzorja Servo SG90
! ] (prikljucite na Servo1)

Desni sprednji motor
(prikljucite na M2)

Levi sprednji motor
(prikljucite na M1)

Levi zadnji motor

. —, Desni zadnji motor
(prikljucite na M4)

% (prikljucite na M3)

Cer)

Ohisje baterije (z litijevim akumulatorjem)

B Slika prikazuje, kateri del spada na kateri priklju¢ek krmilne plos¢e — to boste potrebovali pri nadaljnjem sestavlja-
nju. Zaenkrat $e ni treba prikljuciti vseh delov.

17




OZICENJE

Kabel 4P, 1 kos \

oooooooo

BRI =
'q})ﬂa q""éﬁ L
Pazite na pravilno usmerjenost kabla 1

serva.




OZICENJE

ITTTIT

() Imbus vilak M3x10, 6 kos

@ Distan¢nik M3x40 z notranjim
navojem na obeh koncih, 6 kos

Iz vrecke z oznako ,,FOR ACRYLIC
BASEPLATE* vzemite (1)(®)

19




Pazite na prikljucke vseh Sstirih
motorjev in nobenega ne prikljucite
na napacen prikljucek.

OZICENJE




v

OZICENJE

v

Kabel 5P, 1 kos




OZICENJE

T

(D Imbus vilak M3x10, 6 kos

Iz vrecke z oznako ,,FOR ACRYLIC
BASEPLATE* vzemite (O




NAMESTITEV KOLES

i

@Samorezni vijak M2x25, 4 kos

@ Kolo, 4 kos

23 |1z vreéke z oznako ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521“ vzemite (1)
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Kon¢éni izdelek

24




TIPKE IN PRIKLJUCKI

P = - = m Lucka stanja
| Ko je baterija skoraj prazna, sveti rdece.

— — — — - Reset

S to tipko preklapljate med stirimi nacini: sledenje
¢rti, izogibanje oviram, sledenje predmetu in stanje
pripravljenosti.

— — —nm Stikalo upload/cam

Infrardeéi sprejemnikg— — — — — 2 o Y

Sprejema kodirani signal | Pri nalaganju programa ga preklopite na ,Upload®,

daljinskega upravljalnika IR. pri uporabi aplikacije na ,Cam®.

Lm - — — = & Prikljucek USB
Za nalaganje programa.

25




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z DALJINSKIM UPRAVLJALNIKOM IR

Nalaganje programa

Program je v robotski avtomobil nalozen e v tovarni, zato lahko ta korak preskogite in programa ni treba nalagati znova. Ce ste kodo
avtomobila spremenili, morate program naloziti znova. Navodila najdete na http://www.elegoo.com/download)/.

Upravljanje robotskega avtomobila z daljinskim upravljalnikom IR

— — — —e Nacin sledenja Crti

Napre] o — — —

Levo & — — — - — — —e Stop
Nazaj & — — — — — — - Nacin izogibanja oviram
Desno ¢ — — — — — —e Nacin sledenja predmetu

"t — — -@ Tipka ,4“: zvi$anje praga

- Tipka ,5": obnovitev privzete vrednosti
Tipka ,6" zniZanje praga
Tipka ,7": povec&anje hitrosti
Tipka ,8": obnovitev privzete hitrosti
Tipka ,9“: zmanj$anje hitrosti

Pred uporabo odstranite prozorni plastic¢ni izolacijski trak z zadnje strani daljinskega upravljalnika.

Na senzorje modula za sledenje ¢rti mo&no vpliva okolica. Ce avtomobil érti ne sledi dobro, z daljinskim upravljalnikom
nastavite pragove senzorjev tako, da bo deloval ¢im bolje.

26




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z DALJINSKIM UPRAVLJALNIKOM IR

Nacin sledenja érti

Na tla nalepite trak kot progo in nanjo postavite avtomobil. Ko pritisnete tipko 1 na daljinskem upravljalniku, avtomobil preide v nacin

sledenja ¢rti in lucka stanja neprekinjeno sveti zeleno. V tem nacinu avtomobil vozi po progi.

Nacin izogibanja oviram

Ko pritisnete tipko 2 na daljinskem upravljalniku, avtomobil preide v naéin izogibanja oviram in lu¢ka stanja neprekinjeno sveti rumeno.

Avtomobil sam vozi naprej, dokler ne naleti na oviro; nato se sam obrne v smer brez ovir in nadaljuje voznjo naprej.

Nacin sledenja predmetu

Ko pritisnete tipko 3 na daljinskem upravljalniku, avtomobil preide v nacin sledenja predmetu in luka stanja neprekinjeno sveti modro. Ce je
pred ultrazvocnim senzorjem v razdalji do 20 cm ovira, ji avtomobil samodejno sledi.

27




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z APLIKACIJO

Upravljanje robotskega avtomobila z aplikacijo
1. KORAK: namestitev aplikacije

Najnovej$o razli¢ico aplikacije ,ElegooKit* prenesite iz trgovine App Store ali Google Play.

4 ™
upload ? cam
. /

ElegooKit

2. KORAK: nastavitve aplikacije

Najprej stikalo upload/cam na razsiritveni plos¢i 1O preklopite na ,cam®.

28




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z APLIKACIJO

Smart Robot Car Kit
V4.0

STUDY KIT

Owl(Bot

Smart Robot Car Kit V4.0

Remote control Programming

29

V nastavitvah telefona vklopite Wi-Fi in se povezite z omrezjem ,ELEGOO-
123, (Stevilo ,123“ je fiziéni naslov modula kamere; vsak modul kamere ima
drugacnega.)

Ko je povezava Wi-Fi vzpostavljena, odprite aplikacijo ,ElegooKit” in tapnite
napravo ,Smart Robot Car Kit V4.0".

Na strani za izbiro projekta tapnite ikono prekinjene povezave Wi-Fi [l§
v zgornjem desnem kotu. Aplikacija prikaze sporocilo ,Device connected
successfully!”.

Jezik izberete s tapom ikone nastavitev [ Vv zgornjem desnem kotu.




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z APLIKACIJO

Tapnite ,,Remote control”, da odprete stran za upravljanje.

lkona W8 skrije ali prikaze ikone stirih nacinov.
|

Izogibanje oviram Izbira loCljivosti

Sledenje ¢rti — —

Pripravljenost - _

Sledenje predmetu — —

Upravljanje z igralno palico: tapnite prazno povrsino Vrtenje kamere: vodoravno v
na levi, da se prikaze igralna palica, s katero avtomobil obmocju 0-180°.
premikate v 8 smereh.

30




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z APLIKACIJO

Programiranje

Zacetek programa: po tapu gumba za zagon se izvedejo samo bloki, povezani s tem blokom.

| Ime trenutnega projekta
| '
N — Tapnite, da shranite urejeni projekt.

— Gumb seznama: prikaze vse shranjene projekte.

— Gumb za zagon: zazene program.

— Gumb za premor: zaustavi program.

» Motion: bloki za upravljanje gibanja avtomobila.

» Show: bloki za upravljanje zvoka in svetlobe.

« Controls: bloki za upravljanje poteka programa.
» Sensing: bloki za senzorje.

« Math: bloki za matemati¢ne operacije.

« Variables: bloki za delo s spremenljivkami.

31




UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z APLIKACIJO

Upravljanje DIY

Ce zelite za avtomobil napisati lasten program in ga razhroé&evati, ga lahko v funkciji DIY preizkudate in upravljate z lastnimi ukazi.

Tapnite ,,DIY", da odprete stran za upravljanje DIY.

Tapnite, da shranite urejeni projekt.

— Gumb seznama: prikaze vse shranjene projekte.

— Gumb po meri: z dolgim pritiskom odprete urejevalnik gumba,
kjer vnesete ime gumba in sporocilo, ki naj se poslje.

Okno za ukaze: prikazuje poslane in prejete ukaze; v vnosno
polje lahko vpiSete poljuben ukaz in ga poskusno posljete.

32
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UPRAVLJANJE ROBOTSKEGA AVTOMOBILA Z APLIKACIJO

Druge moznosti na strani projekta

Build: koraki sestavljanja

Smart Robot Car Kit V4.0

DIY

Manual

Manual: digitalna navodila za

uporabo Video: video navodila za

sestavljanje in uporabo




OPOZORILA

Opozorila:

m Ob vklopu mora robotski avtomobil mirno stati na ravni podlagi. Sicer bo za€etna kalibracija modula GY-521 nenatanéna in avtomobil

ne bo vozil naravnost.

m Pred uporabo baterijo do konca napolnite. Ko je baterija skoraj prazna, lu¢ka stanja utripa rdece. Baterija se polni prek kabla USB.

m Ko je napajanje vklopljeno, serva ne vrtite na silo, saj bi ga lahko po$kodovali.

m Ko je baterija zelo prazna ali je telefon od avtomobila oddaljen ve¢ kot 10 metrov, se lahko povezava Wi-Fi prekine ali slika zamrzne.

m Vsak modul kamere ima drugacen fizi€ni naslov.

B Ce se povezava Wi-Fi prekine, avtomobil izklopite in znova vklopite ter znova zazenite aplikacijo.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

Prenos navodil: https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Videoposnetki: https://www.youtube.com/elegooofficial/

Ce imate med sestavljanjem ali preizkuanjem kakrsna koli vpraganja, nam pisite na service@elegoo.com (kupci v
Severni Ameriki) ali euservice@elegoo.com (kupci v Evropi, Avstraliji in Aziji).

Ekipa ELEGOO




Navodila za uporabo

1. Nasveti za sestavljanje iz spletnega prirochika ELEGOO

Te opombe izhajajo iz trenutne izdaje (2026) spletnega uporabniSkega prirocnika ELEGOO za ta
komplet in dopolnjujejo prejSnje strani.

Motorji (strani 4-5): pazite na usmerjenost kovinskega pritrdilnega kosa (aluminijastega
bloka) in ga ne namestite narobe. Pazite na smer vsakega motorja. Matice trdno privijte —
zrahljani spoji se lahko med voznjo razrahljajo.

Pri pritrjevanju motorjev na spodnjo plo$¢o morajo biti vse strani z Zicami obrnjene navznoter.
Ce motorja ni mogo¢e namestiti ravno, preverite, ali ni bil v prejSnjem koraku namescéen
narobe. Za privijanje uporabite zeleni imbus izvijac.

Modul za sledenje ¢rti (stran 6): pri tem koraku lahko avtomobil postavite pokonci. Vstavite
vijake in distan¢ne obrocke v luknje, modul poloZite na ustrezne luknje, vse Stiri vijake najprej
privijte le delno, da ne izpadejo, nato pa jih trdno privijte. Senzorji modula morajo biti obrnjeni
naprej.

Ozicenje (strani 19-22): preden privijete zgornje vijake, preverite, ali je vsak kabel
priklju¢en na pravi prikljucek. Najprej privijte le dva diagonalno nasprotna vijaka, in to le
toliko, da se del drzi; ostale privijte, ko konéni preizkus pokaze, da vse deluje.

Ko so vsi preizkusi z daljinskim upravljalnikom in aplikacijo kon¢ani, namestite in trdno privijte

vse vijake, ki so Se zrahljani. Preverite vse spoje in zrahljane privijte z izvijaem, da se med
voznjo ni¢ ne razrahlja.
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Navodila za uporabo

» Wi-Fi: ko je stikalo v polozaju ,cam", avtomobil ustvari lastno omrezje Wi-Fi, obi¢ajno z
imenom ELEGOO-XXXX. To je namenjeno le upravljanju avtomobila in nima dostopa do
interneta, zato je sporocilo ,Ni internetne povezave“ na telefonu povsem obicajno. Povezite
se z njim, preden odprete aplikacijo; Ce se slika v zivo ne prikaze, se znova povezite z
omrezjem Wi-Fi.

« Ce vidite sliko, avtomobila pa ne morete upravljati, preverite, ali je stikalo v poloZaju ,cam®,
nato avtomobil izklopite in se znova povezite. Ce upravljanje $e vedno ne deluje, znova
namestite aplikacijo, da ji lahko dodelite potrebna dovoljenja; ¢e tudi to ne pomaga, se
obrnite na podporo za stranke ELEGOO.

2. Odpravljanje tezav

1. Avtomobil z daljinskim upravljalnikom vozi ali zavija v napaéno smer: preverite
priklju¢itev vtiev vseh §&tirih motorjev. Najprej doloCite sprednji del avtomobila (stran s
senzorjem za sledenje Crti), nato po vrsti prikljuCite leve in desne motorije.

2. Avtomobil zanas$a in ne vozi naravnost: preverite, ali je ziroskop (modul GY-521) pravilno
nameséen; nezno ga potresite, da izkljudite slab stik.

3. Daljinski upravljalnik se ne odziva: preverite, ali je bil iz upravljalnika odstranjen plasticni
izolacijski trak in ali je avtomobil vklopljen. Pritisnite tipko MODE na plo&¢i, da preverite, ali
avtomobil deluje. Ce deluje, upravljalnik pa se §e vedno ne odziva, nanj rahlo potrkajte. Ce
tezava ne izgine, se obrnite na podporo za stranke.
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Navodila za uporabo

4. Aplikacija se ne poveze: najprej se povezite z omrezjem Wi-Fi, katerega ime se zacne z
+LELEGOO-“. Nato odprite aplikacijo, preverite, ali se prikazuje slika v zZivo, in sledite pozivom
za povezavo z napravo. Ce povezava ne uspe, v telefonu izklopite prenos mobilnih podatkov
in poskusite znova. Ce $e vedno ne gre, se obrnite na podporo za stranke.

5. Slika po povezavi zaostaja: avtomobil izklopite in se znova povezite z omrezjem Wi-Fi. Ce
to ne pomaga, v brskalniku odprite hitp://192.168.4.1/channel in tam spremenite nastavitev
kanala Wi-Fi.

Distributer

Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.si
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PHLKkoBoOcTBO 3a crnobsiBaHe




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

AL

\

Bnarogapum BM, 4Ye usbpaxte npoayktute Ha ELEGOO.

AKO MMaTe BbMNPOCU 3a HalMTe NPOAYKTU, NuLe-
Te HU Ha service@elegoo.com (CeBepHa Amepu-
ka) unm euservice@elegoo.com (Espona u Asus).

MnukyeTaTta ¢ YyacTu ca HagnucaHn Ha anrnuincky (Hanp. ,FOR MOTOR®); pbkoBOACTBOTO LMTUPa HagnMcuTe Taka,
KaKTO ca oTnevaTaHun. AKO UIMIOCTPUpaHUTe CTBMKW BU 3aTpyaHABaT, uaternere npunoxexueto ElegooKit (App Store,
Google Play): cnen ctaptupaHe gokocHete Build 3a aHMMUpaHO pbKOBOACTBO 3a CriobsiBaHe CTbka No CTbrka.




BuHT c BbTpelueH wectocteH M3x10, 24 6p.

D

BuHT c BbTpelueH wectocteH M3x12, 2 6p.

BuWHT c BbTpelueH wectocteH M3x14, 8 6p.

BWHT ¢ BbTpelueH wectocteH M3x30, 9 6p.

(s
BuHT ¢ kpbcTaTa rmasa M1.6x8, 3 6p.

o]

BuHT ¢ kpbcTaTa rmasa M1.6x16, 3 6p.

o

BuHT ¢ kpbcTaTa rmasa M2x10, 3 6p.

 mevemem—

CamoHapeseH BUHT M2x25, 5 6p.

CMUCBK HA YACTUTE

[aiika M1.6, 6 6p.

[aiika M2, 3 Gp.

[aiika M3, 21 6p.

=

[OuncTaHumoHHa konoHa M2x6, 5 6p.

=

[uctaHumoHHa konoHa M3x11,
1 6p.

[OvncTaHumoHHa konoHa M3x40 c BbTpeluHa pesba ot

aBeTe cTpaHu, 7 6p.

| I E—

Kpbcrarta otBeptka, 3 6p.

=== KaGen 4P, 26p.

¥

BuHT ¢ notbBala rmasa M3x5, 3 6p.

T

BuHT c kpbcTaTa rmasa M2x4, 5 6p.

S

[ncTaHumoHeH npbCTeH, 8 6p.

Q00
000

[OunctaHumMoHHO
ynpaenenwue, 1 6p.

@ Kaben 5P, 1 6p.




CMUCBK HA YACTUTE

o
=

USB kaben tvn Micro, 1 6p.

—
=]
= s W
re}

USB kaben tvn B, 1 6p.

KpenexHa nnoyka, 1 6p.
Mnatka UNO, 1 6p.

m O

[onHa nnoya, 1 6p.

[opHa nnoua, 1 6p.

g 3 o -
Kytus Ha Gatepusta (c [bpxay Ha ynTpa3BykoBus l
nutnesa 6atepusi), 1 6p.  censop cbe cepso SG90, 1 6p. Momyn Ha [Tpay Ha

kameparta, 1 6p. kameparta, 1 6p.

M3onunpbang, 1 6p.

Mogyn 3a cnengaHe
Ha nuHusa, 1 6p.

Mogayn Ha ynTpa3BykoBus
ceHsop, 1 6p.

P d

AnymuHueB 6nok, 4 6p.

Koneno, 4 6p.
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BHumaHue: npeau crno6siBaHe oTCTpaHeTe 3alWMUTHOTO hOnuno.




MOHTAX HA MOTOPUTE

o0

(Draiika M3, 2 6p.

L
A R A

@BVIHT C BbTpelleH wectocteH M3x30, 2 6p.

() CJ

@AﬂyMMHMeB 6nok, 1 6p.

U3BageTte D@3 OT NNMKYETO C Hagnuc
. — ,FOR MOTOR*

il

@ Mortop, 1 6p.




MOHTAX HA MOTOPUTE

@ BuHT ¢ BbTpelweH wectocteH M3x10, 8 6p.

@,ElonHa nnoya, 1 6p.

U3Bapete () oT nnuk4yeto ¢ Hagnuc ,,FOR MOTOR*




MOHTAX HA MOAYJIA 3A CIIEABAHE HA JIUHUA

0000

(Draiika M3, 4 6p.

) (D) () (&
SISISIS)

@,D,MCTaHu,MOHeH npbCTEH, 4 6p.

L

@ BUWHT c BbTpeLueH
wecrtocteH M3x14, 4 6p.

@Mo,qyn 3a crniegBaHe Ha nuHus, 1 6p.

UsBagete M2(B) oT nnukyeTo
¢ Hagnuc ,,FOR UNO, LINE
TRACKING*




L B |

@BMHT ¢ notbBaLya rmasa M3x5, 2 6p.

=

@JII,MCTaHuMOHHa konoHa M3x11, 1 6p.

@PaamMpMTenHa nnatka 1O, 1 6p.

U3BapgeTte (D@ ot nnukyeTo ¢ Hagnuc ,,FOR CELL BOX, TIRES, GY-521“




MOHTAX HA PA3LUUPUTEJTHATA NMITATKA U NMJIATKATA UNO

@ [aiika M3, 3 6p.

(D () ( /\;f;\“
S o =
N

(
|
N

@,D,MCTaHu,MOHeH npbCTeH, 3 6p.

@I‘InaTKa UNO, 1 6p. @ropHa nnouya, 1 6p.

U3Bagete 1@® ot nnuk4yeto ¢ Hagnuc ,,FOR UNO, LINE TRACKING*




<jis 3d;
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y
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MOHTAX HA KYTUATA HA BATEPUATA

(1

@BMHT C BbTpeLleH wectocteH M3x12, 2 6p.

@ raitka M3, 2 6p.

@KyTvm Ha 6atepusaTa (c nuTuesa batepusi), 1 6p.

Ussagete M2 ot nnukyeTo ¢ Haanuc ,,FOR CELL BOX,TIRES“ 10




MOHTAX HA KYTUATA HA BATEPUATA

Knio 3a saxpansare g — — — _m USB nopr 3a 3apexgaHe

n MHpamkaTop 3a cbCTOsIHME (CBETU B 3eNIeHO NpuU 3apexaaHe, usracBa npu NbiHO
3apexaaHe)

Il peav nbpearta ynotpeba 3apeferte Gatepusita HambIHO.
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MOHTAX HA MOAYJTA HA KAMEPATA

TVTV =
@ BuHT ¢ kKpbcTaTa
rmasa M2x4, 4 6p.
@L‘J,MCTaHu,MOHHa
konoHa M2x6, 2 6p.
@Mop,yn Ha kamepaTa, 1 6p.

=

(®) Kaben 4P, 1 6p.

@,D,bp)Kaq Ha kameparta, 1 6p.

U3Bagete M@ ot nnukyeto ¢ Haanuc ,,FOR CAMERA*“
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MOHTAX HA MO YJIA HA YNITPA3BYKOBUA CEH3OP

(Draiika M2, 2 6p.

I

@ BUWHT ¢ kpbcTaTa
rmasa M2x10, 2 6p.

D @ [upxay Ha YNTPasByKoBUS

(® KpenesHa nnouka, 1 6p. ceHsop cbe cepso SGI0, 1 6p.

U3Bapete (D2 OT NAMKYETO C HAANUC
,,FOR ULTRASONIC*
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00
(D raiika M1.6, 2 6p.

I

@BMHT c kpbcTaTta rmasa M1.6x8, 2 6p.

@Mo,qyn Ha ynTpa3BykoBus ceH3op, 1 6p.

UsBagete (D@ oT nAMkuyeTo ¢ Hagnuc
,FOR ULTRASONIC*




MOHTAX HA MO YJIA HA YNITPA3BYKOBUA CEH3OP

o O

(D raitka M1.6, 2 6p.

INIRiNl

@ﬂMCTaHuMOHHa konoHa M2x6, 2 6p.

|

@ BUWHT ¢ kpbCTaTa
rnasa M1.6x16, 2 6p.

UzBagete M@B) oT nnukyeto
¢ Hagnuc ,,FOR CAMERA*
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MOHTAX HA MOAYJIA HA YNITPA3BYKOBUA CEH3OP

000 11

@I’aﬁka M3, 3 6p. @BMHT C BbTpeLleH wectocteH M3x10, 3 6p.

Mzeagete D@ ot nnukueto ¢ Hagnuc ,,FOR ULTRASONIC*

‘ 1 16




CXEMA HA CBbP3BAHE

Moayn Ha kameparta

Moayn Ha ynTpa3ByKOBUS CEH30P _ Cepeo SG90
i ] (cBBbpKETE KbM NOpT Servo1)

' [eceH npeaeH mMoTop
(cBBbpXETE KbM nopT M2)

INaB npeaeH motop
(cBbpxeTe kbM nopt M1)

IaB 3apeH motop ‘
(cBBpXETE KbM nopT M4) |

[leceH 3ageH MoTOp
W (cBbpxeTe kbM nopt M3)

KyTusa Ha 6aTepusTa (c nuTneBa 6arepus)

W VinocTpauusTa nokassa Kosi YacT KbM KOV MOPT Ha ynpasrsiBallaTta nnatka ce CBbp3Ba — ToBa LUe BM TpsibBa
npy No-HaTaTbLUHUA MOHTaX. 3acera He € Hy>KHO [ja CBbp3BaTe BCUYKM YaCTU.
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Ka6en 4P, 1 6p.

BHumaBanTe 3a npaBunHara nocoka
Ha kaGena Ha cepBoOTO.

OKABEJABAHE




OKABEIISIBAHE

ITTITHT

@BMHT C BbTpeleH wectocteH M3x10, 6 6p.

@ﬂMCTaHu,MOHHa konoHa M3x40 ¢
BbTpelLHa pe3ba oT ABeTe cTpaHu, 6 6p.

U3BageTte (D2 OT NAMKYETO C HAAQNMUC
,,FOR ACRYLIC BASEPLATE*
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OKABEJABAHE

BHuMaBaiTe 3a nopToBeTe Ha
YyeTMpUTEe MOTOpA U He CBbLp3BaNTe
HUTO eAUH KbM rpeLleH NnopT.




OKABEJIABAHE

Ka6en 5P, 1 6p.

==,

I

S




OKABEJIABAHE

T

@®Bunt ¢ BbTpeLLeH wectocteH M3x10, 6 6p.

U3Bapete (D ot nnukyeTo ¢ Haanuc ,,FOR
ACRYLIC BASEPLATE*“




MOHTAX HA KOJEJNATA

23

@CaMOHape3eH BUHT M2x25, 4 6p.

@ Koneno, 4 6p.

U3Bagete () oT nnukyeto ¢ Haanuc ,,FOR CELL BOX,TIRES,GY-521¢




SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

FoTtoBuAT npoAykKT

24




BYTOHU U KOHEKTOPMU

F— - - — — - — — ] MHAMKaTOp 3a CbCTOAAHUE

\ CeeTv B YepBeHo, korato 6atepusita e
uaToLeHa.

— — — — -# Reset

5~ - — — -# MODE

ip C 7031 ByTOH NpeBKMoYBaTe MeXay YeTvpuTe
pexvma: criefBaHe Ha NMHUs, 3a0bukansHe Ha
NPensaTCTBUSA, crieABaHe Ha 0BEeKT U PeXUM Ha
FOTOBHOCT.

UHdpayepBeH npueMHUKmg— — — — — 2 NN " MpeBkniouBaten upload/cam
Mpuema kogmpaHusa curHan ot Mpu kayBaHe Ha nNporpamMa ro nocraeete Ha
MHPaYepBEHOTO ANCTAHLMOH- ,Upload®, a npu n3nonssaHe Ha NpuUNoXxeHNeTo

HO. — Ha ,Cam".

L—— — — — -2 USB nopt
3a kayBaHe Ha nporpamara.
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YNPABNEHUE HA POBOTA C UHOPPAYEPBEHOTO AUCTAHUMOHHO

KauBaHe Ha nporpamata

MporpamaTta e 3apefeHa B poboTa oule BbB habpukarta, Taka 4e MOXeTe Aa NPOonycHeTe Ta3u CTbMKa U Aa He A KayBaTe OTHOBO.
AKO CTe NpoMeHunu kofa Ha pobota, TpsibBa Aa kaduTe nporpamara OTHOBO. YkasaHus e HamepuTe Ha http://www.elegoo.com/
download/.

YnpaBneHue Ha pob6oTa ¢ UH(ppa4yepBEHOTO ANCTAHLUOHHO

— — — —e Pexum Ha cnegBaHe Ha NyUHUSA

Hanpeg e — — — o
Hansso @ — — — P ” _ _ __e CTon
Hasap & — — — — — — -e Pexum Ha 3ao0bukansHe Ha NpensTCTBUS
HagscHo o— — — — — — -e Pexum Ha cnegpaHe Ha obekT

"t — — - ByToH 4
- ByToH 5

no-BUCOK npar

CTOWHOCT Nno noapasbupaHe
ByToH ,6“ no-HuceK npar

ByToH ,7“: no-Bucoka ckopocT

ByToH ,8“: ckopocT no nogpasbupaHe
ByToH ,9“: no-Hucka ckopocT

A4
90e
eccC

A o B

Mpean ynmpeﬁa OTCTpaHeTe npos3payHaTa nnacrMacoBa Usosimpaila rieHTa oT 3agHaTta cTpaHa Ha AUCTAaHUUOHHOTO.

CeH3opuTe Ha Mofyra 3a crieiBaHe Ha JIMHUsI ca CUITHO MOBMWSIHKU OT OKonHaTa cpeaa. Ako poboTbT He crefBa
nuHusita gobpe, HacTporTe C AMCTAHLMOHHOTO NparoBeTe Ha CeH3opuTe Taka, Ye Aa paboTn Bb3MOXHO Haw-
nobpe.
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YNPABJIEHUE HA POBOTA C AH®PAYEPBEHOTO AUCTAHLUMOHHO

Pexxum Ha cnegBaHe Ha NIUHUA

3anenerte neHTa Ha nofa KaTto Tpace v noctaBeTe poboTta BbpXy Hero. MNpu HaTuckaHe Ha BYyTOH 1 Ha AMCTaHLUMOHHOTO poboTBLT
npemMuHaBa B PeXWM Ha criefiBaHe Ha MUHUA U MHAUKATOPBT 38 CbCTOSIHUE CBETU MOCTOSIHHO B 3ereHo. B To3u pexum poboTbT ce
[OBVDKM MO TpaceTo.

Pexxnum Ha 3aobukansiHe Ha NpensiTCTBUA

Mpun HaTuckaHe Ha 6yTOH 2 Ha AMCTaHLMOHHOTO pOGOT'bT npemMnHaBa B PeXnUM Ha 3ao06ukansHe Ha npenAaTcTBUA U UHOUKATOPDBT
3@ CbCTOSIHWME CBETM NMOCTOSIHHO B XXbNTO. POGOTHT ce ABWMXM cam Hanpen, oKaTo cpellHe npendaTcTene, creq KoeTto cam 3aBuBa

B nocoka 6e3 npenaTcTBuA U nNpoabrinkaBa Hanpea.

Pexxum Ha cnepgBaHe Ha 06ekT

Mpu HaTUcKaHe Ha BYTOH 3 Ha AMCTaHUMOHHOTO POBOTHT NMPEMUHABA B PEXUM Ha CriefBaHe Ha 0BEKT N UHAUKATOPbT 3a CbCTOSHNE
CBETM MOCTOSIHHO B CMHBO. AKO Ha no-masko oT 20 cm npeq ynTpas3ByKOBUSI CEH30P UMa NpensiTcTene, poGoTbT aBTOMATUYHO o
cneasa.
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YNPABJIEHUE HA POBOTA C NPUITOXEHUETO

YnpaBneHue Ha po6oTa C NPUNOXeHUeTo
CTBIMKA 1: nHcTanupaHe Ha NpUNoXeHUeTo

MaTerneTe Hali-HoBaTa Bepcus Ha npunoxeHueto ,ElegooKit* ot App Store nnu Google Play.

ElegooKit

CTbBIMKA 2: HacTpoWKuU Ha NPUIOXEHNETO

[MbpBO NocTtaBeTe npeskntoyBatens upload/cam Ha paswvpuTtenHata nnatka |O B nonoxeHue ,cam®.
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YNPABJNEHUE HA POBOTA C NPUNTOXEHUETO

Smart Robot Car Kit

STUDY KIT

Owl(Bot

Smart Robot Car Kit V4.0

Remote control Programming

29

Bkntovete Wi-Fi B HacTponkuTe Ha TenedoHa 1 ce CBbpXeTe C
LELEGOO-123%. (Yucnoto ,123“ e huanyecknsT agpec Ha mogyna Ha
Kamepara; BCekv MoAyrn Ha KamepaTa vma pasnuyeH agpec.)

Cnepg kaTto Bpb3kata ¢ Wi-Fi e yctaHoBeHa, OTBOpeTe NMPUNOXEHNETo
,ElegooKit“ n gokocHete yctporicteoto ,Smart Robot Car Kit V4.0"

Ha ctpaHuuarta 3a n3bop Ha NPOeKT [JOKOCHEeTe MKoHaTa 3a npekbcHaTa
Wi-Fi Bpraka [l rope BasicHo. MpunoxerneTo nokasea ,Device
connected successfully!”.

E3nkbT ce |/|36|/1pa C MKOHaTa 3a HaCTpOI7IKI/I . rope BOACHO.




YNPABJIEHUE HA POBOTA C NPUINTOXXEHUETO

HOokocHeTe ,,Remote control“, 3a ga oTBOpUTe CTpaHMLaTa 3a ynpaBrieHue.

VikoHaTa CKpUBA WM MOKa3Ba UKOHWUTE Ha YETUPUTE pexunMa.
3aobukansiHe Ha NpenaTcTBUS M36op Ha pesontounsi

s W196/01
CneaBaHe Ha NnuHuSA — —

[oTOBHOCT - —

CnepnBaHe Ha 006eKT — —

YnpaBneHune ¢ AXOWCTUK: JOKOCHETe npasHaTa 3aBbpTaHe Ha Kkamepara:
nnoLy BMsiBO, 3a Aa Ce Nnokaxe QXKONCTUKBT, C KONTO XOPU3OHTaNHO B 06xBaT
OBuxuTe poboTta B 8 MOCOKM. 0-180°.
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YNPABJNEHUE HA POBOTA C NPUINTOXEHUETO

MporpamupaHe

Havano Ha nporpamara: cnep fokocBaHe Ha 6yTOHa 3a CTapT Cce n3nbliHABaT camMmo bnokoseTe, CBbp3aHu C TO3U Onok.

| Mme Ha TekyLums npoekT
\ '

e — [lokocHeTe, 3a fja 3anasute peaakTypaHus MpoeKT.

— ByTtoH ,Cnuncbk”: nokassa BCUYKM 3anaseHun NPOeKTu.
when clicked

_ ByToH 3a cTapT: cTapTupa nporpamara.

_ ByToH 3a naysa: cnvpa BpeMeHHO nporpamMara.

- Motion: 6riokoBe 3a ynpasneHne Ha ABWKEHUETO Ha poboTa.
 Show: GrokoBe 3a ynpasreHue Ha 3ByKa M CBETNMHATA.

+ Controls: 6rnokoBe 3a ynpaBneHue Ha xoga Ha nporpamara.
» Sensing: 6rnokoBe 3a ceH3opuTe.

» Math: 6nokoBe 3a MmaTeMaTU4ecKkn onepawyumu.

* Variables: 6rnokoBe 3a paboTta ¢ NpoOMeHMBU.
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YNPABJNEHUE HA POBOTA C NPUNTOXEHUETO

YnpaeneHue DIY

AKo nckaTe Aa nueTe cobcTBeHa nporpama 3a poboTa u Aa A TecTBaTe, MOXeTe Aa ro TecTBaTe W ynpasnssaTte CbC
cobcTBeHn komaHaun BbB dyHKumsaTa DIY.

LokocHete ,,DIY“, 3a na oTBopuTe cTpaHuuaTa 3a ynpasneHue DIY.

[lokocHeTe, 3a [a 3anasute pefakTMpaHus NpPoeKT.

— ByTOH ,CNUCBK": nokasea BCUYKM 3amnaseHu NPOEKTN.

— bByToH no n3bop: NpoabMKUTENHO HaTUCKaHe OTBaps
penakTtopa Ha 6yToHa, KbAEeTO BbBexaaTe UMETO Ha
OyToHa 1 CbOOLLEHNETO 3a n3npailaHe.

Mpo3opel, 3a KOMaHAKW: Nokas3ea U3NpaTeHnTe u NonyyeHnTe
KOMaHau; B MoneTo 3a BbBEXAaHe MOXeTe Aa HanuweTe
npou3BonHa KoOMaHaa v aa s usnpatute 3a npoba.
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YNPABJNEHUE HA POBOTA C NPUINTOXEHUETO

ﬂpyl‘l/l BBb3MOXHOCTU Ha CTpaHULUaTa Ha NpoeKTa

Smart Robot Car Kit V4.0

& B

DIY Manual

Build: cTbnku Ha crnobsiBaHe Manual: undpoBo pLKOBOACTBO
3a notpebutens

33

Video: B1aeo pbKoBOACTBO 3a
crnobsisaHe n ynotpeba




NPEAYNPEXAEHUA

MNpeaynpexaeHus:

m [Npu BkNtoyBaHe poboOTLT TpsAbBa Aa CTON HEMOABWKHO HA paBHa NOBBLPXHOCT. B NnpoTuBeH cryvai HayanHoTo KanubpupaHe Ha
Mogyna GY-521 e e HETOYHO M PoBGOTLT HAMa Aa ce ABWXKM NpaBso.

m [peau ynotpeba 3apenete 6atepusita HanbnHo. Mpy n3ToweHa 6atepns MHOAMKATOPBLT 3@ CbCTOSIHWE MUra B YEPBEHO.
Batepusita ce 3apexaa ype3 USB kabena.

m [okato 3axpaHBaHETO € BKIKYeHO, He BbPTETe CepBOTO Hacuna — MOXe Aa ro nospeauTe.

m Npu cunHo unstoLleHa 6atepus nnu ako TeneoHbT e Ha noeeye oT 10 meTpa oT poboTa, Wi-Fi Bpb3kaTta Moxe Aa npekbcHe
unm obpasbT Aa 3aMpb3He.

m Bcekun MOLYJ Ha Kamepata nma pasimyveH CbI/ISI/ILleCKVI ajpec.

m Ako Wi-Fi Bpb3kaTa npekbCHe, U3KIYeTe 1 BKnoyeTe poboTa u pectapTupanTe npunoxeHMeTo.
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SMART ROBOT CAR V4.0 WITH CAMERA

MaTernsHe Ha pbkoBoacTea: https://www.elegoo.com/pages/arduino-kits-support-files
Bupgeo: https://www.youtube.com/elegooofficial/

AKko nmaTe BbMPOCK MO BpeMe Ha CriobsBaHeTo unmn nanpobeaHeTo, NULLETE HX Ha service@elegoo.com
(knuenTn ot CeBepHa Amepuka) unu euservice@elegoo.com (knueHTn ot EBpona, ABcTpanusa n Asus).

ExunbT Ha ELEGOO




PbkoBoacTBO 3a noTpebuTens

1. CbBeTH 3a crnobsiBaHe OT OHNanH pbKoBoacTBoTo Ha ELEGOO

Teaun Genexkn ca oT akTyanHoTo uagaHue (2026) Ha oHnanH pbkosoacTBoTo Ha ELEGOO 3a
TO3M KOMMNMEKT U 4ONbNBAT NPEAXOAHUTE CTPaHULMN.

MoTopu (cTpaHuum 4-5): BHMMaBanTe 3a OpUeHTauMsaTa Ha MeTanHaTa CBbp3Balla
yacT (anymuHneBus 6rnok) u He 9 MOHTUpaKnTe obpaTHo. BHMMaBalTe 3a nocokaTta Ha
BCEKM MOTOp. 3aTterHeTe ravikute fobpe — pasxnabeHute cbeavHeHUs morat ga ce
pasnagHar no Bpeme Ha ABUXEHME.

Mpu 3akpenBaHe Ha MOTOPWUTE KbM AONHATa MfoYa BCWUYKM CTpaHM C MPOBOAHMLM
TpsibBa Aa ca o6bpHaTH HaBbTPE. AKO MOTOP HE MOXe [a NnerHe paBHo, NpoBepeTe Aanm
He e MOHTMpaH obpaTHO B NMpeaMllHaTa cTbnka. 3a 3aTsraHe M3nonaBanTe 3efneHara
0TBepTKa C LUECTOCTEH.

Moayn 3a cneaBaHe Ha NUHUA (cTpaHuua 6): Npy Ta3u CTblNka MOXEeTe Aa ObpXKUTe
poGoTa usnpaseH. MNocTaBeTe BUHTOBETE U AUCTAHLMOHHUTE NPBLCTEHW B OTBOpUTE,
noctaBeTe Mogyrna BbpXy CbOTBETHWTE OTBOPM, 3aBUIATE MbPBO CaMO YACTUYHO W
yeTMpuUTe BUHTA, 3a [la He u3nagHart, U nocre i 3aTterHete aokpain. CeHsopuTe Ha
mopyna Tpsibea ga covat Hanpef.

OkabensiBaHe (cTpaHuum 19-22): npeau oa 3aTerHeTe ropHUTE BUHTOBE, NpPOBEpeETe
Aanu Bcekn kaben e cBbp3aH KbM NpaBunHUS nopt. [MbpBO 3aTerHete camo ABa Au-
aroHasHoO pasnosioXeHW BMHTA, KOMKOTO YacTTa Aa ce AbpXWU; OCTaHanuTe 3aTerHete,
KOraTo KpaHUAT TECT Nokaxe, 4Ye BCUYKO paboTu.
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PbkoBoacTBO 3a noTpebuTens

+ Cnep kaTo NPUKIOYNTE BCUYKU TECTOBE C AUCTAHLUMOHHOTO WM NPUMOXEHMETO, NocTa-
BETE W 3aTerHeTe [oKpail BCUYKM BCe olle pasxnabeHu BuHToBe. [poBepeTe BCUYKM
CbefMHeHus 1 3aTerHeTe pasxnabeHuTe ¢ oTBepTKaTa, 3a Aa He ce pa3xnabu HULWO no
BpPeMe Ha [ABWXeHNe.

* Wi-Fi: korato npeBkno4BaTensT e B NoNoXeHne ,cam“, poboTbT cb3gaBa cCOOCTBEHaA
Wi-Fi mpexa, obukHoBeHo ¢ ume ELEGOO-XXXX. Ta crnyxu camo 3a ynpasneHune Ha
po6oTa 1 HAMa LOCTbN 40 MHTEPHET, 3aToBa CbOOLLIEHMETO ,HAAMa 4OCTbN A0 MHTEPHET®
Ha TenedgoHa e HopManHo. CBbpXKeTe ce C Hesl, Npean Aa OTBOPUTE MPUIOKEHNETO; ako
00pasbT Ha XMBO He ce NosiBuU, CBbpXKeTe ce oTHoBo ¢ Wi-Fi.

« Ako BwxpagaTe obpasa, HO He MOXeTe Aa ynpaensBate poboTa, npoBepeTe Aanu
NpeBKYBaTENAT € B NONOXeHne ,cam®, cres ToBa U3krodeTe poboTa n ce CBbpXxeTe
OTHOBO. AKO yNpaBieHMETO Nak He paboTu, NpenHcTanupanTe NPUoXeHNeTo, 3a Aa
NOMyYn HYXXHUTE paspeLLeHns; ako 1 ToBa He NOMOrHe, OObpHETe ce KbM oTAena 3a
obcnyxBaHe Ha knneHTn Ha ELEGOO.

2. OTtcTpaHaABaHe Ha npobrnemu

1. C ANCTaHUMOHHOTO POGOTHLT Ce ABMXM UMK 3aBMBA B rpellHa NocoKa: NpoBepeTe
CBbP3BaHETO Ha LiekepuTe Ha YeTupuTe MmoTopa. MbpBo onpedernere npegHarta cTpaHa
Ha poGoTa (CTpaHaTa CbC CEeH3opa 3a crielBaHe Ha NUHWSA), crieq ToBa CBbpXETe
rnocrneaoBaTesiHo NeBnTe U AeCHUTE MOTOPM.
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PbkoBoacTBO 3a noTpebuTens

2.

Po6GoTHbT ce OTKIOHSAIBa M He ce ABUXU NpaBo: NPOBEPETE Aanu XUPOCKONbT (Moayn
GY-521) e nocTaBeH NpaBUITHO; pasknaTeTe ro Nieko, 3a Aa U3KMYMTE NOL KOHTAKT.

. OMCTaHUMOHHOTO He pearunpa: nposepete gann unsonupaillata rieHta € un3BageHa

OT AMCTaHUMOHHOTO M Janu poboTbT e Bkn4veH. HatucHete 6ytoHa MODE Ha
nnartkaTa, 3a ga npoeepuTe ganu pobotbT pabdotn. Ako paboTu, a QUCTAHUUOHHOTO
nak He pearmpa, novykanTe neko no AUCTaHLMOHHOTO. AKO NpobneMbT NpoabiKasa,
0ObpHETE ce KbM OTAeNa 3a 06Cny)XBaHe Ha KIMEHTM.

MpunoxeHneTo He ce CBbp3Ba: NbpPBO ce cBbpxeTe ¢ Wi-Fi mpexara, umeto nme
3anoyea ¢ ,ELEGOO-“. Crieg TOBa OTBOpPETE MPUINOXKEHUETO, MPOBEpPETE fJanu ce
nokassa 0bpa3 Ha XMBO, U CneaBanTe ykazaHuATa, 3a Aa Ce CBbpXKeTe C YCTPONCTBOTO.
AKO Bpb3KaTa He ycnee, U3KMYeTe MOOUNHUTE AaHHM Ha TenedoHa M onuTanTe
OTHOBO. AKO Nak He paboTu, o6bpHETE Ce KbM oTAena 3a obcnyXBaHe Ha KNUEHTH.

. O6pa3bT M30cTaBa creq CBbp3BaHe: U3knoyeTe poboTa u ce cBbpxKeTe 0THOBO ¢ Wi-

Fi. Ako ToBa He nomorHe, oTBopeTe B 6paysbpa hitp://192.168.4.1/channel n npomeHeTe
Tam HacTpownkarta Ha Wi-Fi kaHana.

OucTtpubyTop
Sunnysoft s.r.o.
Kovanecka 2390/1a
190 00, Praha 9 - Liben
www.sunnysoft.bg
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