GRAUPNER ROBOTICS

RB1000 .. -

Best.-Nr. 5202 Roboter RB1000
(Baukasten)

Der Baukasten beinhaltet alle Kompo-
nenten und Teile die zum Betrieb des
Roboters bendtigt werden.

Es sind keine besonderen Computer-
kenntnisse bezlglich Handhabung und
der Programmierung notwendig.

Hohe Beweglichkeit durch 19 Gelenke,
ausgeflhrt als 12 Bein-, 6 Arm- sowie

1 Genick-Gelenk. Das Modell Uberzeugt
durch eine moderne, ansprechende
und robuste Ausfuhrung aller Teile.
Uber 20 Bewegungsablaufe sind bereits
vorinstalliert. Mittels dieser vorgegebe-
nen Funktionen kénnen die Grundbewe-
gungen wie Gehen, Drehen sowie Son-
derfunktionen wie das Winken mit den
Handen und verschiedene Posen direkt
ohne eigene Programmierung ausge-
fUhrt werden. Das Steuern des Roboters
ist auch per optionalem Sender
(GRAUPNER/JR-KnUppelsender mit
mindestens 6 Funktionen im 40-MHz-
Band) und Empfanger mit dem ent-
sprechenden Zubehdr moglich.

Hardware

@ Blau eloxierte Aluminiumkomponenten

@ Leistungsstarke CPU H8 20 MHz

® 19 x RBS581-Digitalservos, konzi-
piert fir den Einsatz im Roboterbereich

@ Optional sind zwei weitere Servos an
den Armen mdglich

@ Zweiachs-Lagesensor, auf dem
CPU-Board integriert

@ Serielle Schnittstelle RS 232
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Technische Daten

Abmessung ca. 300 x 230 x 95 mm

Gewicht ca. 1,5 kg inkl. mit-
geliefertem Akkupack

Gelenke 19 Servos
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Inhalt Baukasten

@ Roboterbaukasten

® 19 x RBS581 Digitalservos

@® CPU-Board

@ Alle Aluminium-Kunststoffkompo-
nenten

@ Alle bendtigten Kleinteile

@ Ladegerat

@ Akkupack NiIMH 6,0 V (2000 mAh)

@ RS 232 Schnittstellenkabel zwischen
PC und Roboter

@ Software RobovieMaker
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Optionales Zubehor
Best.-Nr. Bezeichnung

5202.15 Gyro-Sensor PIEZO NEJ 150

5210 Empfanger RB14 SCAN
40 MHz zur Steuerung
mittels GRAUPNER/JR-
Knulppelsender mit min-
destens 6 Funktionen im
40-MHz-Band

5213 Servo RBS581 fiir die
Armerweiterung

Zubehor/Ersatzteile
Best.-Nr. Bezeichnung

5202.20 Akkupack NiIMH 6,0 V
(2000 mAh)

Software RobovieMaker

Unter Verwendung dieser im Baukasten
enthaltenen Software programmieren
Sie auf einfachste Weise die unterschied-
lichsten Bewegungsablaufe lhres Robo-
ters und legen fest, wie auf Sensorfeed-
backs reagiert werden soll. Die Kommu-
nikation zwischen PC und Roboter er-
folgt mittels der RS 232-Schnittstelle.

Systemvoraussetzungen
Betriebssystem Windows XP
Prozessor ab Intel Pentium 4
mind. 1 GHZ
Arbeitsspeicher mind. 128 MB
Schnittstelle 1 x seriell RS 232

Features

@ Steuern des Roboters mittels
GRAUPNER/JR-KnUppelsender mit
mindestens 6 Funktionen im 40 MHz-
Band

@ 4 freie Kandle digitaler Ein-/Ausgabe
fur z.B. Sensoren

@ 2 freie Kandle fur Gyro-Sensoren zur
Gleichgewichtskontrolle

@ Erweitern der Gelenke um je ein Arm-
gelenk auf insgesamt 21

® Programmieren von Einzelbewegun-
gen und Ablaufen die in einer Datei
abgespeichert werden konnen

@ Steuern der Gelenke und Bewegungs-
ablaufe tber herkdmmliche PC-Tasta-
tur mittels der RS 232-Schnittstelle

@ Festlegung der Reaktionen bei einem
Sturz des Roboters

@ 4 Autoroutinen die vorher festgelegte
Bewegungsablaufe beinhalten

@ Direkte Programmierung des Robo-
ters Uber eine Initialisierungsdatei

Leistungsstarkes CPU-Board
Das zukunftstaugliche CPU-Board
ist das Herzstuck fur héchste Anfor-

derungen

Typ VS-H8PWM28V2
CPU H8 20 MHz
Spannung 5V..10V

Abmessung ca. 48,26 x 52,07 x 13 mm
Gewichtca. 23¢9

Die Abbildungen zeigen den
zusammen- und ausgebauten Roboter.

Vorinstallierte Bewegungsablaufe
Mehr als 20 vorinstallierte Bewegungs-
ablaufe erwecken den Roboter sofort
zum Leben

Grundbewegungen

Vorwarts

Ruckwarts

Seitwarts rechts/links
Drehen rechts/links
Aufstehen aus
Ruck-/Vorlage

Akrobatik

Aufwarmubung
Winken
Balancieren
Handeklatschen

Kampf
Angriff
Abwehr
Drehung
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