Guia de inicio

1. Movimiento

Al activar el switch de alimentacidon el LED se encendera y el robot entrara en
estado de espera.

Los botones Adelante (F\V), Giro a la derecha (Right), Giro a la izquierda (Left)
se presionan para ingresar los comandos que controlan el robot (E! robot se
movera 0.5s por boton presionado). Presionar el botén ENTER confirmara un
comando (Después de la confirmacion de un comando el LED parpadeara una
vez y el robot retornara al modo de espera).

Un programa estard completo después de ingresar todos los comandos y
mantener ENTER presionado (por 2 segundos). (Después de completar el
ingreso del programas€l LED parpadeara y el robot entrara en modo preparado).
Presione el botén ENTER y el robot hara todos los comandos que se ingresaron
en el programa (El LED se iluminara cuando se realicen los comandos).
Después de completar todos los comandos el LED parpadeara y el robot
retornara al estado de preparado.

Al cambiar el switch de alimentacidn a la posicién off, la memoria del robot sera
borrada. (El LED se apagara)

2. Comandos

Utilice los botones FW, Right y Left para ingresar la direccién que quiere que
tome el robot. Cada presién de un botdn equivale a 0.5 segundos, asi que, si por
ejemplo quiere que el robot avance derecho durante 1 segundo deber

presionar el botén FW dos veces y luego presionar Enter para confirmar e
comando.

A Closer Look




Ingreso de comandos:

4. Otros

Presionar FW x 10, Enter x 1 (EI LED parpadeara un vezy volvera a modo espera)
Presionar Right x 6, Enterxil (El LED parpadeara un/vezy volvera a modo espera)
Presionar FW x 8, Enter x 1 (El LED parpadeara un'vez y volvera a modo espera)
Presionar Left x 6, Enterx 1 (El LED parpadeara un vez y volvera a modo espera)
Presionar FW x 6, Enter x 14(El LED parpadeara un vez y volverd a modo espera)
Presionar y mantener Enter (El LED parpadeara y el robot entrara en modo
preparado)

Presiona Enter. El robot seguird el programa (-! LED estara encendido y el robot
entrara a modo activo)

*Programa completo (El robot retornara al estado de'preparado)

Presionar el botén Enter dos veces borrard el comando ingresado previamente.
El LED parpadeara dos veces y el robot entrara nuevamente al modo de espera

La memoria del robot puede almacenar un maximo de 360 presiones de botone
(180s) o 30 tareas o instrucciones.
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es opuestas es porque los motores en la base
ion.en ambos lados.



