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. Vysilatka
Robot 4x AA 2x AAA
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1. Sklouznuti dopfedu 5. Sklouznuti doprava 9. Programovani 13. Pohybovy senzor e o @ 9 6 @ e @

2. Sklouznuti doleva 6. Chiize doleva 10. Chlize dozadu Zadiname s Robotem.
3. Tanec 7. Chuze dopfedu 11. Ovladani pohybu Zapnéte Program A Bot X tak, ze zmacknete tlacitko Zapnuti (ON) a automaticky se ozvou zvuky
4. Sklouznuti dozadu 8. Chlize doprava 12. Tlacitko zapnuti/vypnuti a robot se d& do pohybu. Ovladejte robota pomoci vysilacky a smérovych tlacitek.

Zmécknéte tlacitko Tanec a robot
zacne pfedvadét tanecni kreace.
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i) — Zmécknéte tlacitko programovéni a drzte do té doby, neZ se ozve pipnuti.
i) — Zaénéte programovani tim, Ze budete postupné mackat riizné sméry chize nebo tane¢na vysilacce.

Maximum ie 48 pfikazi Nestavte robota na stlil nebo Sikmou plochu, aby se predeslo poskozeni.
iii) — Jakmile bijdete F;nit na| .ro ramovani, zmacknéte opét tlacitko programovéni a robot zacne predvadét DopomEujeme sl fracs; mibatem na rovném a hiadkem povchu nebo na koberci s kraliym viaknem.
nahrané prikazy prog ’ P prog P Nerovny povrch nebo dlouhé vlidkno na koberci by mohly mit neZ&douci vliv na pohyb robota.

4.3 Ovladani pohybu

Aktivujte mod ovladani pohybu zmacknutim prislusného tlagitka.

Pohybovy senzor reaguje na nasledujici signaly rukou.

1. Sklouznuti dozadu: Pomalu udélejte pohyb rukou smérem k robotovi. 3. Otocka doprava: Pfed pohybovym senzorem pohnéte rukou zleva doprava.
2. Sklouznuti dopfedu: PodrzZte ruku pfed senzorem a pak ji dejte pryc. 4. OtoCka doleva: Pfed pohybovym senzorem pohnéte rukou zprava doleva.

* Robot se sam uspi v pfipadé, Ze je v ne€innosti dvé minuty. Probudite ho tak, Ze zméacknete tlacitko
Ovladéani pohybu.



