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Q Wyszukiwanie stéw kluczowych

Wyszukuj stowa kluczowe, takie jak ,akumulator” lub ,instalacja”, aby znalez¢ okreslony temat.
Jezeli uzywasz programu Adobe Acrobat Reader do czytania tego dokumentu, nacisnij
kombinacje klawiszy Ctrl+F (komputery Windows) lub Command+F (komputery Mac), aby
rozpocza¢ wyszukiwanie.

4™ Przechodzenie do okreslonego tematu
ju—y

Kompletna lista tematéw znajduje sie w spisie tresci. Kliknij okreslony temat, aby przej$¢ do tej
sekcji.

[ 1
Drukowanie dokumentu

Dokument mozna drukowaé¢ w wysokiej rozdzielczosci.

Uzywanie niniejszej instrukcji uzytkownika
Legenda

@ Ostrzezenie VAN Wazne Q Wskazowki L odniesienie

Przed uzyciem

Aby zapewni¢ petne wykorzystanie ROBOMASTER™ S1, opracowano nastepujgce poradniki i
instrukcje obstugi.

1. Wytyczne dotyczace bezpieczenstwa i klauzula zrzeczenia sie odpowiedzialnosci
2. Podrecznik szybkiego startu
3. Instrukcja uzytkownika

Sprawdz, czy wszystkie czesci sg dotgczone do zestawu i przygotuj sie do montazu, czytajgc
Podrecznik szybkiego startu RoboMaster S1. Wiecej informacji mozna znalez¢ w niniejszej instrukciji
obstugi. Obejrzyj wszystkie filmy instruktazowe i przeczytaj wytyczne bezpieczenstwa RoboMaster
S1 oraz informacje o zrzeczeniu sie odpowiedzialno$ci przed pierwszym uzyciem.

Ogladanie poradnikéow wideo

Wejdz na oficjalng strong DJI https://www.dji.com/robomaster-s1/video lub uruchom aplikacje i
przejdz na strone Filmy (Videos), aby obejrze¢ filmy z poradnikami dotyczgcymi montazu i
uzytkowania. Mozesz réwniez dokona¢é montazu wedtug instrukcji montazu znajdujacej sie w
Podreczniku szybkiego startu RoboMaster S1.

Odniesienia do Podrecznika Programowania RoboMaster S1

Laboratorium RoboMaster S1 (Lab) oferuje setki blokéw programistycznych, ktére umozliwiajg
dostep do funkcji takich jak kontrola PID. Podrecznik programowania RoboMaster S1 zawiera
instrukcje i przykfady, ktore majg na celu pomdéc uzytkownikom szybko nauczy¢ sie technik
programowania stuzgcych do sterowania S1.

Link: https://www.dji.com/robomaster-s1/programming-guide
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Profil produktu

Wprowadzenie

RoboMaster S1 to robot edukacyjny inspirowany konkursem DJIw RoboMaster. S1 oferuje
wszechstronng kontrole i niezwykle wrazenia z jazdy dzigki wielokierunkowemu podwoziu, zwrotnym
kotom Mecanum, elastycznemu gimbalowi oraz stabilnej, pozbawionej opdznien transmisji obrazu w
widoku z pierwszej osoby (FPV). Uzytkownicy mogg réwniez celowa¢ w obiekty i walczy¢ z innymi
robotami przy uzyciu blastera.

Korpus S1 jest pokryty pancerzem, a kazdy element posiada modut wykrywania uderzen, ktéry moze
natychmiast wykrywa¢ fizyczne uderzenia i przekazywac¢ informacje zwrotne do inteligentnego
sterownika. Blaster zapewnia wysoki poziom dokladnosci i stabilnosci dzigki 2-osiowemu gimbalowi,
podczas gdy $wiatto trajektorii strzatu zapewnia uzytkownikom realistyczne i wciggajgce wrazenia.
Inteligentny sterownik jest zintegrowany z wieloma systemami, w tym z systemem transmisji wideo,
systemem gry i systemem programowania Scratch. Obejmuje sze$¢ inteligentnych modutéw, w tym
rozpoznawanie linii, rozpoznawanie znacznikéw obrazu, rozpoznawanie oso6b, rozpoznawanie
klaskania, rozpoznawanie gestéw i rozpoznawanie robotéw S1.

S1 wspiera jezyki programowania Scratch i Python. Dzieki samouczkom projektowym DJI,
uzytkownicy mogg stopniowo opanowac teorie programowania i wiedze z zakresu robotyki.

S1 posiada réowniez tryb Solo i tryb Battle, w ktorych uzytkownicy moga éwiczyé swoje umiejetnosci i
rywalizowa¢ z innymi. Do sterowania S1 mozna wykorzysta¢ aplikacje RoboMaster na urzgdzeniu
mobilnym, kontroler lub klawiature i mysz.

Schemat S1

6. Tylna ostona
podwozia

7. Gimbal
8. Szeroka jednostka podczerwieni

9. Pancerz gimbala (z wbudowanym
czujnikiem uderzen)

1. Podwozie
2. Koto Mecanum z kierunkiem prawym 10. Silnik przechytu
3. Pancerz przedni podwozia (z 11. Silnik odchylania
wbudowanym czujnikiem uderzen) 12. Inteligentny sterownik
4. Koo Mecanum z kierunkiem lewym 13. Slot microSD
5. Pancerz lewy podwozia (z wbudowanym 14. Antena inteligentnego sterownika

czujnikiem uderzen)
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Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

26.
27.

Przygotowanie

Montaz S1
Patrz Podrecznik szybkiego startu RoboMaster S1.

Wigczanie S1
Postepuj zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby wigczy¢ S1:

15.
16.
17.
18.
19.
20.

21.
22.
23.
24.

25.

Kamera

Blaster

Swiatlo trajektorii strzatu
Waska jednostka podczerwieni
Gtosnik

Pancerz prawy

podwozia (z

wbudowanym

czujnikiem uderzen)

Sterownik ruchu podwozia
Pojemnik na zelowe kulki
Przycisk wysuwania pojemnika
Pancerz tylny

podwozia (z

wbudowanym

czujnikiem uderzen)

Przycisk zwalniania pancerza
tylnego

Inteligentny akumulator
Przycisk wysuwania akumulatora

1. Naci$nij przycisk zwalniania pancerza tylnego, aby otworzy¢ tylny pancerz podwozia.

2. W16z inteligentny akumulator do komory akumulatora.

3. Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania, aby wigczy¢ akumulator.

4. Zamknij tylny pancerz podwozia.

@ © 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone. 5



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Pobieranie aplikacji RoboMaster

A. Wyszukaj aplikacje RoboMaster w App Store lub w Google Play lub zeskanuj kod QR, aby pobra¢
aplikacje na urzadzenie mobilne.

B. Mozna réwniez pobra¢ oprogramowanie RoboMaster dla systemu Windows z oficjalnej strony
internetowej DJI, aby sterowa¢ S1 za pomocg klawiatury i myszy.
https://www.dji.com/robomaster_app

YA Zaloguj sie do aplikacji RoboMaster za pomocg swojego konta DJI.
* Aplikacja RoboMaster dziata z systemem iOS 10.0.2 lub nowszym lub
« Android 5.0 lub nowszym. Aplikacja RoboMaster dziata z systemem
Windows 7 lub nowszym.
* Przed uzyciem aplikacji Robomaster z danymi komérkowymi, skontaktuj sig¢ z dostawcg
ustug telefonii komérkowej w celu uzyskania aktualnych informacji o danych.

taczenie S1 and z Aplikacjg

Aby korzysta¢ z aplikacji RoboMaster, nalezy potaczy¢ jg z S1. Na stronie Tryb potagczenia mozna
dowiedzie¢ sie, jak potgczy¢ sie przez sie¢ Wi-Fi lub router. Aby potgczy¢ S1 z aplikacja, postepuj
zgodnie z instrukcjami. Wiecej informacji mozna znalez¢ w sekcji Laczenie.

Connection via Wi-Fi Connection via Router

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

- %

e Wi-Fi not supported

6 © 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone


http://www.dji.com/robomaster_app

Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Inicjalizacja S1 za pomoca Aplikacji

Aktywacja S1

Po podtaczeniu, uzyj swojego konta DJI, aby aktywowa¢ S1 w aplikacji RoboMaster. Aktywacja
wymaga potgczenia z Internetem.

1. Rozpocznij aktywacje.

Complete robot initialization to continue
use

1) Online Activation
Connect to the Internet to activate the robot
and recelve your warranty.

2. Postepuj zgodnie z instrukcjami, aby zakonczyé aktywacje.

Activated

Adresowanie silnika
Adresowanie silnika w aplikacji jest wymagane przed pierwszym uzyciem. Postepuj zgodnie z
instrukcjami, aby wykona¢ adresowanie silnika.

1. Rozpocznij adresowanie silnika

Complete robot initialization to continue
use

@ oniine Activation

2) Motor Addressing

Performing addres:

© 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone. 7
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Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

2. Podnie$ podwozie i postgpuj zgodnie z instrukcjami, aby obraca¢ kota Mecanum w kolejnosci
pokazanej na ekranie, az wszystkie kota zostang obrécone.

Motor Addressing

Lift up the chassis

until the

Motor Addressing

Rotate Mecanum wheels three times in

Tap the flashing icons to test

If the mo maged, change the motor and

try

4. Adresowanie silnika zakonczone.

Motor Addressing

Tap the flashing icons to test

8 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

':@:' Adresowanie silnika jest obowigzkowe po wymianie silnika. Otwérz aplikacje RoboMaster,
nacisnij Ustawienia (Settings) -> System i wybierz Adresowanie silnika (Motor Addressing).

Adresowanie pancerza

Adresowanie pancerza w aplikacji jest wymagane przy pierwszym uzyciu S1. Postepuj zgodnie z
instrukcjami, aby wykona¢ adresowanie pancerza.

1. Rozpocznij adresowanie pancerza

Complete robot initialization to continue
use

@ O sctvation

@ oo Addressing

3) Armor Addressing

detection works normaly.

2. Postepuj zgodnie z pojawiajgcymi sie instrukcjami, aby nacisnag¢ ptyty pancerza w kolejnosci
pokazanej na ekranie.

Tap on each armor plate in the order
shown onscreen

Armor Addressing

Armor addressing complete

Ees Adresowanie pancerza jest obowigzkowe po wymianie modutu pancerza. Przejdz do
aplikacji RoboMaster, nacisnij Ustawienia (Settings) -> System i wybierz Adresowanie
pancerza (Armor Addressing).

© 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone. 9



Moduty i funkcje

Obstuga aplikacji RoboMaster

Dzigki dedykowanej aplikacji RoboMaster uzytkownicy majg dostep do bogatych zasobow
edukacyjnych i kilku trybéw rozgrywki. Aplikacji mozna uzywa¢ za pomocg ekranu dotykowego lub
kontrolera i jest ona dostepna dla systeméw iOS, Android i Windows. Uzytkownicy z réznych
platformach moga nawet gra¢ ze sobg w tym samym czasie. Uzytkownicy mogg réwniez tatwo pisa¢
programy i ich uzywac lub dzieli¢ si¢ nimi z przyjaciétmi poprzez aplikacje RoboMaster. W tej sekgji
jako przykfad stuzy aplikacja RoboMaster na iOS. Poszczegdine elementy interfejsu mogg sie réznic¢
w zaleznosci od uzywanego urzgdzenia.

Strona gtéwna aplikacji RoboMaster

oo N 5 1. Konto

' 2. Galeria
multimediéow

3. Podrecznik

4. Polacz

5. Ustawienia

6. Tryb Solo

7. Tryb walki - Battle
8. Laboratorium

Konto
Nacisnij, aby zalogowac¢ sie na swoje konto i sie z niego wylogowac, zmieni¢ swoj awatar, nazwe i
informacje o ptci. Do zalogowania si¢ wymagane jest potgczenie z Internetem.

Galeria multimediow
Nacisnij, aby obejrze¢ filmy i zdjecia.

Podrecznik

a. Wsparcie produktu: Naci$nij, aby przejs¢ na oficjalng strone pomocy technicznej DJI dla produktu.

b. Wsparcie techniczne: Nacisnij, aby przej$¢ na oficjalng strone centrum napraw DJI.

c. Instrukcje uzytkownika: Nacisnij, aby przej$¢ na oficjalng strone DJI do pobierania instrukcji
uzytkownika.

d. Znaczniki obrazu: Nacisnij, aby przej$¢ na oficjalng strone pobierania znacznikéw obrazu.

e. Wsparcie online: Nacisnij, aby porozmawiac¢ z oficjalnym serwisem pomocy online serii RoboMaster.

f. Informacja zwrotna: Nacisnij, aby wypetni¢ formularz informacji zwrotne;j.

]0 © 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone.



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Potacz

S1 musi by¢ potaczony z aplikacjg. Nacisnij, aby zobaczy¢ poradnik faczenia sige przez Wi-Fi lub
router.

taczenie przez Wi-Fi
Podczas taczenia sig przez Wi-Fi mozna wej$¢ zaréwno w tryb Solo jak
i Battle. Postepuj zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby sie potaczyc¢:

1. Wigcz S1 i przesun przetgcznik trybu na inteligentnym sterowniku na u.

-

¢

2. Uruchom aplikacje RoboMaster, przejdz do ustawien Wi-Fi na urzgdzeniu mobilnym,
wybierz nazwe sieci Wi-Fi (RMS1-XXXXXX) wskazang na naklejce na korpusie S1 i wprowadz
hasto. Domysine hasto to 12341234,

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

Go to the Settings and connect to Wi-Fi.

3. Poczekaé az S1 i aplikacja sie potaczg. Po podtgczeniu S1 wyda sygnat dzwigkowy.

Resetowanie hasta
Upewnij sig, ze przetacznik trybu na inteligentnym sterowniku jest przesuniety na pozycje Wi-Fi
oraz nacisnij i przytrzymaj przycisk potgczenia przez pige¢ sekund, aby zresetowac hasto.

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

Initial Account RMST-XXXXXX

Initial Password 12341234

© 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone. 11



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Potaczenie przez router
Podczas tagczenia sig przez router mozna wejs¢ zaréwno w tryb Solo jak
i Battle. Postepuj zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby sie potaczy¢:

1. Wigcz S1 i przesun przetacznik trybu na inteligentnym sterowniku na -

s ~

4

2. Otworz aplikacje RoboMaster, przejdz do ustawien Wi-Fi na urzadzeniu mobilnym, potgcz sie z
routerem oraz wprowadz hasto do Wi-Fi routera, aby wygenerowac¢ kod QR.

1) Connect to a router to generate a QR code

Connected to router XXXX Switch

3. Nacisnij przycisk taczenia na inteligentnym sterowniku i uzyj kamery S1 do zeskanowania kodu
QR. S1 potaczy sie z routerem automatycznie.

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

)
‘j-*

Connect Butian <

Ustawienia

Na stronie Ustawien znajdujg sie nastepujgce kategorie: Robot, Potgczenie, Wyswietlacz, Sterowanie i
System.

Robot

Uzytkownicy mogg sprawdza¢ status kazdego elementu S1. Gdy element dziata nieprawidtowo,
odpowiednia cze$¢ bedzie wyswietlona w kolorze czerwonym z bardziej szczegdtowymi informacjami
podanymi po prawej stronie ekranu.

12 ©2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone.



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Potacz
Wyswietla stan potaczenia S1. Po nawigzaniu potaczenia mozna réwniez sprawdzi¢ Wskazanie
kanatu, Nazwe sieci Wi-Fi, Hasto sieci Wi-Fi oraz zmodyfikowa¢ informacje o sieci Wi-Fi.

Wyswietlacz

Uzytkownicy moga ustawi¢ kolor wyswietlacza LED, pasek punktéw zycia FPV, adaptacje ekranu FPV,
odczyt kata nachylenia gimbala FPV, rozdzielczo$¢ wideo, funkcje zapobiegajgca migotaniu oraz
jakos¢ 3D.

Kontrola

Uzytkownicy moga ustawi¢ predkos¢, tryb strzatu, rodzaj celowania, kalibracje celowania, tryb
sterowania, czuto$¢ sterowania, sterowanie zyroskopem gimbala, czuto$¢ zyroskopu i wibracje.

System

W ustawieniach systemu znajduja sie nastepujace opcje:

Sprawdz wersje aplikacji oraz ustaw jezyk

aplikacji.

Ustaw jezyk gtosu i gtosnos¢ robota.

Wykonaj aktualizacje oprogramowania sprzetowego, sprawdz pobrane
oprogramowanie sprzetowe oraz wersjg oprogramowania sprzgtowego.
Wykonaj adresowanie pancerza, adresowanie silnika oraz kalibracje gimbala i
podwozia.

Ponownie odtwérz poradnik dla poczatkujgcych.

Sprawdz pozostatg ilo§¢ miejsca na karcie SD oraz formatuj karte SD.

Wigcz informacje GPS, informacje o urzadzeniu DJI, ulepszanie produktéw DJI oraz przeczytaj
Warunki uzytkowania.

Tryb Solo
Nacisnij, aby przejs¢ do trybu Solo. Mozna potgczy¢ sie zaréwno przez Wi-Fi, jak i router. Wiecej
informacji mozna znalez¢ w sekcji Rozgrywka.

Tryb walki - Battle

Nacisnij, aby przej$¢ do trybu Walki - Battle. Mozna potgczy¢ sie zaréwno przez Wi-Fi, jak i router.
W przypadku uzywania kilku robotéw S1, nalezy potgczy¢ sie z tym samym routerem. Wiecej
informacji mozna znalez¢ w sekcji Rozgrywka.

Laboratorium

Droga do Mistrzostwa: Droga do Mistrzostwa oferuje kursy w formie projektowej, ktére zwiekszajg u
uzytkownikdw zrozumienie jezykdw programowania, od zastosowan robotyki do technologii Sl, z
réznymi projektami zaréwno dla poczatkujgcych i ekspertow.

Programowanie wtasne (DIY): Dostepne zaréwno dla jezykéw Scratch i Python.

RoboAcademy: RoboAcademy oferuje program filméw i poradnikéw programowania. Szczegétowe
filmy przedstawiajg robotyke w prosty, ale fascynujacy sposéb, dajac uzytkownikom wnikliwg i istotng
wiedze naukowg. Przewodnik programowania zawiera szczegotowe objasnienia réznych blokow i
modutéw, utatwiajgc uzytkownikom zrozumienie podstaw programowania S1.

Wielokierunkowe podwozie

Wprowadzenie
Podwozie S1 jest wielokierunkowg platformg ruchu opartg na kotach Mecanum, ktéra moze by¢
uzywana do poruszania sie w przéd, w tyt, po skosie, obracania sie lub wykonywania kombinaciji kilku

ruchdéw jednoczesnie.
© 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone. 13



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

AN Unikaj uderzania w obiekty z duzg predkoscia.

Sterownik ruchu

Przeglad

Sterownik ruchu jest podstawowym modutem dla ruchu podwozia S1, zapewniajgcym bogaty
interfejs modutu zewnetrznego do transmisji wideo i podigczenia gimbala, akumulatora, pancerza i
silnikéw.

taczy on réwniez algorytm sterowania ruchem wielokierunkowym két, system zarzadzania energia,
system zarzgdzania silnikiem oraz system zarzgdzania podwoziem.

1. Port magistrali CAN
Port magistrali CAN stuzacy do podtgczania modutu pancerza.

2. Port zasilania
Port zasilania stuzacy do podtgczania inteligentnego akumulatora. Pamietaj, ze interfejs ten zawiera
system zarzadzania akumulatorem. Unikaj odtaczania portu zasilania, chyba ze jest to konieczne.

3. Port M BUS

Port silnika stuzgcy do podtgczania silnika.
4. Port magistrali CAN

Port gimbala stuzacy do podigczania gimbala.
5. Port Micro USB

Port zastrzezony.

6. Port UART
Port zastrzezony.

14 ©2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone.



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

7. Port wyjsciowy PWM
Sterownik ruchu S1 umozliwia ustawienie cyklu pracy poprzez program Scratch lub Python przy
uzyciu portu wyjsciowego PWM.
8. Port S-Bus
Port zastrzezony.
9. Port MO
Port zastrzezony.
10. Wskaznik LED
Stuzy do wskazywania stanu sterownika ruchu S1.

Wskaznik LED Status sterownika ruchu
Powoli miga na niebiesko '\E-:' """ Pracuje normalnie
Powoli miga na zétto 'Y AP Uruchomiony program autonomiczny
Szybko miga na zielono (€1 Kalibracja IMU zakoriczona powodzeniem
Szybko miga na czerwono |’|=g‘| ______ Btad kalibracji IMU
Vg
Staly 26ty = Kalibracja IMU w trakcie
Staly biaty o Aktualizacja oprogramowania sprzetowego w trakcie

Naprzemiennie miga na czerwono,

zielono i niebiesko (RY ':C::‘ (\7:, Brak wejécia danych o wysokos$ci

Tryb zatrzymania*

Tryb zatrzymania moze wystapi¢ w nastepujacych sytuacjach:

. Sterownik ruchu jest odtgczony od silnika lub nie moze sie z nim komunikowag.

. S1 nie moze sig poruszac ze wzgledu na nieprawidiowe dziatanie uktadéw silnikéw.
. Sterownik ruchu nie moze skomunikowac si¢ z gimbalem.

. Sterownik ruchu nie moze skomunikowac si¢ ze sterownikiem zdalnym.

. Nieprawidiowe ustawienie sterownika ruchu.

()
=S

S D00 T

Powoli miga naczerwono ~ Aliieteees Sterownik ruchu nie moze skomunikowaé sig z akumulatorem.

* W aplikacji wyswietlane beda komunikaty ostrzegawcze o trybie zatrzymania, przejdz na ekran
Ustawienia->System, aby sprawdzi¢ odpowiedni btad.

M. Podiacz kable czarny i pomaranczowy do portéw o odpowiednim kolorze.

« Upewnij sie, ze sterownik ruchu zostat prawidtowo zainstalowany przed uzyciem, a $ruby
na tylnej pokrywie podwozia sg zablokowane.

« Po kazdej ponownej instalacji sterownika ruchu, skalibruj S1, jesli w aplikacji RoboMaster
zostanie wyswietlony odpowiedni komunikat. Wiecej informacji na ten temat znajduje sie w

« czesci Kalibracja gimbala i podwozia.
Aby unikngé wysuniecia sterownika ruchu podczas zdejmowania tylnej pokrywy podwozia,
przed zdjeciem pokrywy nalezy jg ostroznie podniesc¢.
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Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Koto Mecanum
Kolo Mecanum jest powszechnie stosowanym, wielokierunkowym rozwigzaniem jezdnym,
podzielonym na dwa typy: z kierunkiem lewym i prawym. Czterokotowe podwozie wymaga dwoch

par két Mecanum.
— [=
=N .

X Koto Mecanum z X Koto Mecanum z
Znak kierunku lewego kierunkiem lewym Znak kierunku prawego kierunkiem prawym

Podczas instalacji mozna sprawdzi¢ znak z kierunku lewego lub prawego na spodzie podwozia i
odpowiednio zamontowa¢ koto Mecanum lewe lub prawe.

R

Ja4,

Silniki i ESC
S1 jest wyposazony w silnik bezszczotkowy M35081 i ESC o maksymalnej predkosci obrotowej 1000
obr/min dla silnikéw bezszczotkowych.

FANS Upewnij sig, ze potgczenia pomiedzy wszystkimi silnikami i sterownikiem ruchu sa stabilne.
« Jesli silnik nie obraca sie swobodnie, nalezy natychmiast wylgczy¢ zasilanie S1 i sprawdzi¢
silnik.
« NIE DOTYKAJ ani nie pozwdl, aby Twoje rece lub ciato zetknely si¢ z silnikami, ptytami
montazowymi silnikow lub wewnetrzng czescig kota Mecanum natychmiast po wytgczeniu

zasilania S1.

Moduty pancerza

W sumie na czterech bokach podwozia S1 zainstalowano cztery moduly pancerza, ktére chronig
wewnetrzng strukture S1.

Wszystkie pancerze wyposazone sg w czujnik uderzen, ktéry stuzy do wykrywania miejsca
uderzenia S1 przez zelowe kulki i wysyta informacje zwrotng do inteligentnego sterownika w celu
odjecia punktéw zycia z odpowiedniego paska punktéw zycia.

Kazdy modut czujnika uderzen przedstawia swiatto LED i jest widoczny pod modutem pancerza.

]6 © 2019 DJI wszelkie prawa zastrzezone.



Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Gimbal

Wprowadzenie

S1 jest wyposazony w 2-osiowy gimbal, ktéry zapewnia stabilng platforme dla blastera i kamery.
Kiedy S1 jest w ruchu, blaster pozostaje stabilny i moze wystrzeli¢ zelowe kulki lub emitowa¢ wigzke
podczerwieni, a jednoczesnie zapewnia uzytkownikowi ptynne doswiadczenie z FPV.

[uny

. Silnik odchylania

Steruje odchylaniem gimbala i dziata w potgczeniu z silnikiem odchylania, aby pomdc blasterowi
w celowaniu i osiggnieciu stabilizacji.

. Silnik przechytu

Steruje przechytem gimbala i dziata w potgczeniu z silnikiem przechytu, aby poméc blasterowi w
celowaniu i osiggnieciu stabilizacji.

. Pancerz gimbala

Zawiera wbudowane diody LED, ktérych kolor mozna spersonalizowa¢ w aplikacji.

. Szeroka jednostka podczerwieni

Emituje szerokokatne wigzki podczerwieni i wykrywa wigzki podczerwieni emitowane przez inne S1.

. Wat ramienia gimbala

Podtrzymuje blaster i Inteligentny sterownik

. Port magistrali CAN

Podtaczony do blastera.

. Port magistrali CAN

Podtaczony do Inteligentnego sterownika

. Port magistrali CAN

Port zastrzezony. Upewnij sie, ze nieuzywany port z boku watu ramienia gimbala jest przykryty. W
przeciwnym razie moze on zosta¢ wypetniony ciatami obcymi i ulec zwarciu.

Korzystanie z gimbala

Po wigczeniu zasilania S1, NIE zakrywaj ani nie dotykaj gimbala i unikaj przesuwania podwozia tak,
aby autotest mogt zosta¢ pomysinie zakoniczony. NIE nalezy wywieraé sity zewnetrznej na gimbala
po jego wigczeniu.
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Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

Domysinym trybem pracy urzadzenia S1 jest Tryb prowadzenia podwozia. Uzytkownik moze
kontrolowaé¢ kat nachylenia gimbala zaréwno na osi przechylu jak i odchylenia. Zakres sterowania
przechytem osi wynosi od -20° do +35°, a zakres sterowania odchyleniem osi wynosi +250°.
Maksymalna predko$¢ obrotowa gimbala wynosi 540°/s.

/N« Gimbal oraz zlgcze gimbala sg delikatne. Nalezy obchodzi¢ sig ostroznie i NIE nalezy dotykac
ztgcza gimbala.
« Podczas wigczania zasilania gimbala, NIE nalezy go dotykaé, aby unikngé¢ odniesienia
obrazen przez obracajacy sie wat.
« Podczas uzywania gimbala, NIE dotyka¢ metalowych czesci po wewnetrznej stronie silnika
przechytu, poniewaz moze sie on nagrzewac.

Inteligentny sterownik

Inteligentny sterownik jest zintegrowany z wieloma systemami, w tym z systemem transmisji wideo,
systemem gry i systemem programowania Scratch. Obstuguje szes$¢ inteligentnych modutéw, w tym
rozpoznawanie linii, rozpoznawanie znacznikdw obrazu, rozpoznawanie o0séb, rozpoznawanie
klaskania, rozpoznawanie gestow i rozpoznawanie robotéw S1.

1. Slot microSD

Kompatybilny z kartg microSD, ktérej predko$é odczytu i zapisu jest wieksza niz 10 MB/s, obstuguje
pojemnos$¢ do 64 GB.

2. Port kamery
Stuzy do taczenia z kamera.

3. Port gtosnika
Stuzy do tgczenia z gtosnikiem.
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Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1

4. Przycisk programu autonomicznego
Programy Scratch napisane przez uzytkownika mozna ustawi¢ jako programy autonomiczne, ktére
mozna zatadowac bezposrednio do S1. Nacisnij przycisk programu autonomicznego, aby
uruchomi¢ program.

5. Anteny
Aby zapewni¢ optymalne potgczenie Wi-Fi, nalezy ustawi¢ anteny inteligentnego sterownika pod
katem 90°.

6. Port zastrzezony
Port nieuzywany.

7. Port magistrali CAN
Stuzy do faczenia z gimbalem.

8. Port Micro USB
Stuzy do tgczenia z komputerem.

9. Przetacznik trybu taczenia
Stuzy do przetgczania pomiedzy potgczeniem przez Wi-Fi lub router.

10. Przycisk faczenia
Przycisk taczenia dziata inaczej podczas tgczenia przez Wi-Fi lub router.
taczenie z siecig Wi-Fi: Aby zresetowa¢ hasto Wi-Fi w przypadku jego zapomnienia, naciénij i
przytrzymaj ten przycisk przez pie¢ sekund.
taczenie z routerem: Podczas skanowania kodu QR za pomocg S1 w celu przytaczenia sie do
sieci, nalezy najpierw nacisng¢ ten przycisk.

AN« NIE ciagna¢ za antene.
« Jesli antena inteligentnego sterownika zostanie uszkodzona, bedzie to miato wptyw na
dziatanie S1. W przypadku uszkodzenia anteny skontaktuj sie z DJI.

Blaster

Wprowadzenie

Nos$ okulary ochronne dostarczone przez DJI.
Blaster S1 nalezy zamontowac¢ na gimbalu i mozna go uzywa¢ w dwéch celach:

1. Z pojemnikiem na Zzelowe kulki, aby je wystrzeliwac. Predko$¢ wystrzatu kulek zelowych z blastera
wynosi okoto 26 m/s, sterowana czestotliwo$¢ wystrzatu wynosi od 1 do 8 serii/s, a maksymalna
czestotliwos¢ wystrzatu wynosi do 10 serii/s.

2. Blaster S1 obejmuje waska jednostke podczerwieni o skutecznym zasiegu do 6 m w o$wietleniu
wewnetrznym. W granicach skutecznego zasiegu, kat skuteczny stopniowo zmniejsza sie wraz ze
wzrostem odleglosci, a skuteczna szeroko$¢ strzatu waha sie od 40° do 10°.
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1. Trajektoria

2. Swiatto trajektorii strzatu

3. Waska jednostka podczerwieni
4. Przycisk wysuwania pojemnika

/N« NIE wolno celowaé blasterem w ludzi lub zwierzeta podczas wystrzeliwania kulek zelowych.
« NIE kierowac¢ $wiatta trajektorii strzatu na oczy ludzi lub zwierzat.

Przygotowywanie kulek zelowych

Blaster S1 moze wystrzeliwac¢ kulki zelowe. Kulki zelowe nalezy najpierw nasgczy¢ woda. Postepuj

zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby nasgczy¢ kulki zelowe:

1. Aby zmierzy¢ liczbe kulek zelowych nalezy uzy¢ nakretki do butelki z kulkami zelowymi.
Jedna nakretka od butelki z kulkami zelowymi miesci okoto 500 serii.

2. Przed uzyciem zaleca sig¢ nasaczenie kulek zelowych w 1000 ml oczyszczonej wody
przez cztery godziny w temperaturze pokojowej. Nasaczone kulki zelowe majg $rednice
od 5,9 do 6,8 mm oraz mase od 0,12 do 0,17 g.

/N Rozmiar nasgczonych kulek zelowych moze sie rézni¢ w zaleznosci od jakosci zastosowanej
wody. Nasgczaé zgodnie ze specyfikacja, aby unikng¢ blokowania blastera.

tadowanie kulek zelowych

Postepuj zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby zatadowac¢ kulki zelowe. Pojemno$¢ tadunkowa
pojemnika na zelowe kulki wynosi okoto 430 serii. Zataduj wymagang liczbe kulek zelowych zgodnie z
zuzyciem.

ﬁ

+=0

O

A e po kazdym uzyciu nalezy usungé zelowe kulki z pojemnika na kulki zelowe, aby unikngé
przypadkowych obrazen.
« NIE potykac¢ kulek zelowych.
« Kulki zelowe nalezy trzymac¢ z dala od zasiegu dzieci i zwierzat.
« Nie zamrazac¢ kulek zelowych, ktére zostaty nasgczone podczas uzytkowania. W przeciwnym
razie kulki zelowe stwardniejg i zablokujg blaster lub mogg spowodowaé obrazenia ciata.
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Montaz/demontaz pojemnika na zelowe kulki

Postepuj zgodnie z ponizszymi instrukcjami, aby zamontowa¢ lub zdemontowa¢ pojemnik na kulki
zelowe.

AN Nacisnij przycisk wysuwania pojemnika przed wyjeciem pojemnika na zelowe kulki.

Kamera

Zaprojektowana dla robotéw S1, kamera S1 wyposazona jest w czujnik 1/4 cala z 5 milionami pikseli i
polem widzenia wynoszgcym 120°, co pozwala uzytkownikom kontrolowa¢ S1 z perspektywy
pierwszej osoby.

Nalezy regularnie czysci¢ obiektyw, aby unikngé rozmazania obrazu lub efektu halo. Uzyj
specjalnego $rodka do czyszczenia obiektywdw, aby upewni¢ sie, Zze nie znajduja sie na nim zadne
ciata obce po czyszczeniu i ze nie uszkadzajg one obiektywu.

1. Obiektyw kamery

2. Mikrofon
3. Port kamery

Stuzy do tgczenia kamery z inteligentnym
sterownikiem

A« NE poddawac kamery na dziatanie ptynéw ani zanurzaé jej w wodzie.
* NIE przechowywa¢ kamery w wilgotnym
« miejscu. NIE dotyka¢ obiektywu.
« Jezeli kamera jest mokra, wytrzyj jg do suchg migkkg szmatka.
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Gtosnik

Gtosnik S1 jest kompatybilny z urzgdzeniem ze ztgczem 2,5 mm i mocy znamionowej 2 W. Gtosnik
zapewnia uzytkownikom glebsze doznania z efektdw dzwiekowych, jak na przyktad, gdy S1
wystrzeliwuje kulki zelowe lub zostaje uderzony przez inny S1.

A Upewnij sig, ze gtosnik jest prawidtowo zainstalowany i nie blokuje ruchéw gimbala.

Inteligentny akumulator

Inteligentny akumulator ma pojemno$¢ 2400 mAh, napiecie 10,8 V i zostat wyposazony w rézne
funkcje zarzadzania energia.
LED2 — — LED3

LED1 “ ’* LED4
//\
g == 1
lesr— >~

=

1. Przycisk zasilania

2. Wskaznik poziomu natadowania
akumulatora

Funkcje inteligentnego akumulatora

1. Wyswietlacz poziomu natadowania akumulatora: Diody LED wskazujg aktualny poziom natadowania
akumulatora.

. Funkcja automatycznego roztadowywania: Akumulator automatycznie roztadowuje sie do poziomu
ponizej 70% catkowitej mocy, jezeli jest w stanie bezczynnosci przez okres diuzszy niz 10 dni, aby
nie dopusci¢ do pecznienia. Aby wyjs¢ ze stanu bezczynnosci, nacisnij przycisk poziomu
natadowania w celu sprawdzenia stanu natadowania akumulatora. Roztadowanie akumulatora do
poziomu 60% trwa okoto jednego dnia. Normalnym zjawiskiem jest emitowanie lekkiego ciepta
przez akumulator podczas procesu roztadowywania.

3. Funkcja réwnowazenia: Automatycznie rownowazy napigcie dla kazdego ogniwa akumulatora

podczas tadowania.

4. Ochrona przed przetadowaniem: tadowanie zostaje automatycznie zatrzymane, gdy akumulator

jest w petni natadowany.

5. Ochrona termiczna: Akumulator taduje sie tylko, gdy temperatura wynosi pomiedzy 5 a 45°C (41 a

113°F).

Ochrona nadpradowa: Bateria przestaje sie tadowa¢ po wykryciu wysokiego natezenia pradu.

Ochrona przed gtebokim roztadowaniem: Aby zapobiec powaznym uszkodzeniom akumulatora,

wyjscie pradowe zostanie odciete, gdy ogniwo akumulatora zostanie roztadowane do 2,5 V i nie

bedzie uzywane. Aby wydtuzy¢ czas pracy, ochrona przed nadmiernym natadowaniem zostaje
wytgczona, gdy akumulatory roztadowujg sie w trakcie uzywania. W takim przypadku napigcie
akumulatora ponizej 1 V moze stwarzaé zagrozenie dla bezpieczenstwa, np. w postaci pozaru.

Aby nie dopusci¢ do tego, akumulator nie bedzie tadowany, gdy napiecie pojedynczego ogniwa
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Instrukcja uzytkownika ROBOMASTER S1
akumulatora bedzie wynosito ponizej 1 V. Nalezy unikaé uzywania akumulatoréw spetniajacych
powyzszy opis. Nie dopuszczaj do nadmiernego roztadowania, aby unikna¢ trwatych uszkodzen
akumulatora.

8. Ochrona przed zwarciami: Zrédto zasilania zostaje automatycznie odciete, gdy wykryte zostanie
zwarcie.

9. Ochrona przed uszkodzeniem ogniwa akumulatora: Aplikacja DJI RoboMaster wyswietla

komunikat ostrzegawczy, gdy wykryte zostanie uszkodzenie ogniwa akumulatora.

10. Tryb uspienia: Tryb uspienia stuzy do oszczedzania energii, gdy akumulator nie jest uzywany.
Jesli akumulator zostanie wtgczony bez podtgczenia do S1, wytgczy sie po pigciu minutach. Gdy
poziom natadowania akumulatora jest nizszy niz 5%, po szes$ciu godzinach automatycznie
przechodzi on w tryb u$pienia, aby zapobiec nadmiernemu roztadowaniu. Jesli tak sie stanie,
nacisnij raz przycisk tadowania akumulatora, aby umozliwi¢ jego natadowanie w celu
wybudzenia.

11. Komunikacja: Napiecie akumulatora, pojemnos$é, natezenie pradu i inne istotne informacje sg
przekazywane do gimbala.

G Przed uzyciem przeczytaj instrukcje obstugi, informacje o zrzeczeniu sie odpowiedzialnosci i
opisy baterii. Uzytkownik ponosi petng odpowiedzialno$¢ za wszystkie czynnoéci obstugi i
uzytkowania.

tadowanie inteligentnego akumulatora

tadowarka akumulatoréw S1 zostata zaprojektowana w celu tadowania akumulatoréw S1. Unie$
pokrywe fadowarki akumulatoréw i wtéz inteligentny akumulator. Podtgcz tadowarke akumulatoréw do
wyijécia zasilania (100-240 V 50/60 Hz).

100-240 V
50-60 Hz

Czas tadowania: Ok. 1 godzina i 30 minut M

* Przed pierwszym uzyciem, aby wybudzi¢ akumulator, konieczne jest jego natadowanie.

* Przed kazdym natadowaniem upewnij sie, ze akumulator jest w petni natadowany.

* Gdy tadowarka nie jest uzywana, nalezy zakry¢ tadowarke, aby zapobiec odstonigciu
metalowych zaciskow.

Opis diod LED statusu tadowania

Wskazniki poziomu natadowania akumulatora podczas fadowania (akumulator)

LED1 LED2 LED3 LED4 Poziom natadowania akumulatora
e 0 ot ) ) 0%~50%
e = = - 50%~75%
3 E " E o 75%~100%
D D D —

W petni natadowany
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Wskazniki poziomu natadowania akumulatora dla funkcji ochrony

LED1 | LED2 | LED3 | LED4 Sposéb migania Pozycja ochrony akumulatora

— | &% | & | & |DiodalLED2 miga dwa razy na Wykryto nadmierne natgzenie
sekunde pradu akumulatora

— | %% | = | = |DiodaLED2 miga trzy razy na Wykryto zwarcie
sekunde

o | o | B > | Dioda LED3 miga dwa razy na Wykryto nadmierne
sekunde natadowanie

— | © | ¥% | © |DiodaLED3 miga trzy razy na Wykryto nadmierne napiecie
sekunde

— | = | = | %% |Dioda LED4 miga dwa razy na Temperatura.ladowanla Jest
sekunde za niska (<0°C)

[a—) — > | %= | Dioda LED4 miga trzy razy na VBB FEUIE) ERERE R ieSt
sekunde za wysoka (> 40°C)

Po rozwigzaniu ktéregokolwiek z powyzszych probleméw zwigzanych z zabezpieczeniami, wskaznik
poziomu natadowania baterii wylgczy sig. Odtacz inteligentny akumulator od tadowarki i podtacz z
powrotem, aby wznowi¢ tadowanie. Pamietaj, ze nie musisz odigcza¢ i ponownie poditgczaé
tadowarki w przypadku wystapienia btedu temperatury tadowania. tadowanie zostanie wznowione,
gdy temperatura spadnie do normalnego zakresu.

AN DJI nie poznosi odpowiedzialnosci za szkody spowodowane uzywaniem tadowarek stron
trzecich.

Instalacja inteligentnego akumulatora
Podczas uzytkowania, otworz tylng pokrywe pancerza i wtéz akumulator do komory akumulatora.

®

<

b
®

ot

VAN Upewnij sie, ze akumulator jest bezpiecznie zainstalowany. W przeciwnym razie akumulator
* moze wypasc¢ lub mie¢ niewystarczajacy kontakt, co moze prowadzi¢ do utraty informacji o
akumulatorze.
¢ Przed wyjeciem akumulatora nacisnij przycisk wysuwania akumulatora.
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Uzywanie inteligentnego akumulatora

Sprawdzanie poziomu natadowania
Nacisnij przycisk poziomu natadowania akumulatora raz, aby sprawdzi¢ poziom natadowania

[IJ Wskazniki poziomu natadowania akumulatora okreslajg takze aktualny poziom natadowania
akumulatora.
Stan poszczegolnych wskaznikéw opisano ponizej:
&> Dioda LED jest wtgczona. P
— Dioda LED miga.
Dioda LED jest wytgczona.

Poziom natadowania akumulatora

LED1 LED2 LED3 LED4 Poziom natadowania
akumulatora

88%~100%
75%~88%
63%~75%

50%~62,5%
38%~50%
25%~38%
13%~25%

0%~13%

E TN
000000 ¥

AN

Wiaczanie/Wytgczanie

Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania przez ponad dwie sekundy, aby wtgczy¢ lub wytgczy¢
urzadzenie.

Komunikat o niskiej temperaturze

1. Wydajnos¢ inteligentnego akumulatora jest znacznie obnizona w temperaturach ponizej 5°C
(41°F).
Przed kazdym uzyciem sprawdz, czy akumulator jest w petni natadowany, a napigcie w kazdym
ogniwie wynosi 4,2 V.

2. Podczas bardzo zimnej pogody temperatura akumulatora moze nie by¢ wystarczajgca nawet do
rozgrzania akumulatora.
W takich przypadkach wymagane jest zaizolowanie termiczne akumulatora.

3. Aby zapewni¢ optymalng wydajnos¢, nalezy utrzymywac temperature rdzenia inteligentnego
akumulatora powyzej 20°C (68°F), gdy jest on uzywany.
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Opis wskaznika LED S1

S1 posiada wskazniki LED na czterech modutach pancerza korpusu podwozia oraz po obu stronach
gimbala, ktére wskazujg aktualny stan S1.

1. Wskaznik LED gimbala, osiem po kazdej

stronie.
2. Wskaznik LED podwozia, jeden na kazdy
pancerz.
2

Opis wskaznika LED
Status S1 Wskaznik LED gimbala Wskaznik LED podwozia
Stan natadowania akumulatora
Wigczenie S1 Miga na btekitno w lewo Swieci na btgkitno
Wytaczenie S1 Wytgczenie koloru wtasnego Whytgczenie koloru wtasnego
Potacz
S1 dziata prawu.:Howlo, nie Miga na biato Miga na biato
potaczony z aplikacia
taczenie S1 z aplikacjg Miga na bfekitno Miga na bfekitno
S1 dziata prawidtowo,
polaczony z aplikacja Staty kolor wtasny Staty kolor wtasny
Aktualizacja oprogramowania sprzgtowego
Aktualizacja oprogramowania Biate stupki wskazujgce postep Staty biaty
sprzetowego w trakcie
Aktualizacja oprogramowania Staty czerwony Staty czerwony

sprzetowego zakonczona

niepowodzeniem

Aktualizacja oprogramowania Swieci na btekitno Swieci na btekitno
sprzetowego zakonczona

powodzeniem

Tryb Solo

Przetgczanie w tryb Miga w kolorze wtasnym w lewo, a Staty kolor wtasny

Solo nastgpnie $wieci stale kolorem
domysinym

Przetaczanie w tryb Sledzenia Ciagle miga w kolorze wlasnym w

(Follow) lewo Staty kolor wiasny

Tryb Battle
Miga w kolorze wtasnym w lewo, a

Przetgczanie w tryb nastepnie $wieci stale w kolorze Staty kolor wiasny

Battle zespotu

Wykryto uderzenie Jednokrotnie miga na czerwono Jednokrotnie miga na czerwono
Losowo miga w kolorze wtasnym, a Miga w kolorze wtasnym, a

Przegrana nastepnie sie wytacza nastepnie si¢ wytgcza
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Wygrana Staty kolor wtasny Staty kolor wtasny

Miga w kolorze wtasnym w lewo, a .

nastepnie $wieci stale w kolorze Miga w Il(olf)rzle wiasnym, a

wiasnym nastepnie $wieci stale w
Pasek punktéw zycia w petni kolorze wtasnym

Trzykrotnie miga w kolorze

Staty kolor wasny
wiasnym w lewo

Uzyto Tajemniczego

Bonusu (Mystery Bonus) . ;
(Mystery ) Miga w kolorze wtasnym az do Miga w kolorze wtasnym az do
zakonczenia dziatania Tajemniczego zakoriczenia dziatania
Uderzony przez Bonusu Taiemniczego Bonusu

* Kolor wiasny ustawia sie¢ w zakladce Kolor wyswietlania diody (LED Display Color) w Ustawieniach
wyswietlacza w aplikacji.
W trybie Battle, kolor wtasny przypisywany jest automatycznie. Uzytkownikowi hostowi przypisuje sie
kolor fioletowy.

'@:' Podczas zmiany koloru wtasnego, diody LED po obu stronach podwozia i gimbala zmienig
kolor.

Kontroler (nie w zestawie)

Wprowadzenie

Kontroler RoboMaster S1 zostat zaprojektowany dla RoboMaster S1. Podtgczajac sie do urzadzenia
mobilnego z uruchomiong aplikacjg DJI RoboMaster, uzytkownicy moga sterowa¢ S1 i wykonywac
wiele zadan za pomocg kontrolera i aplikacji. Ponadto, do kontrolera mozna podtgczy¢ myszke, aby
uzyskac¢ wieksza precyzje sterowania S1.

Przycisk umiejetnosci wtasnych
. Joystick

. Zacisk na urzadzenie mobilne

. Przycisk odnowienia

. Przycisk wystrzeliwania

. Przycisk zasilania

. Port tadowania (Micro USB)

. Port urzadzenia mobilnego (USB)
. Port myszki (USB)

10. Dioda statusu

11. Stojak kontrolera

12. Przycisk Tajemniczego Bonusu (Mystery
Bonus)

_r7

YA Pamietaj, ze na kontrolerze dostgepne sg dwa porty USB. Portu urzadzenia mobilnego nie
mozna zastosowac jako portu myszki i na odwrot.
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tadowanie kontrolera
Zaleca sig petne natadowanie kontrolera przed uzyciem go po raz pierwszy.

@ ,,,,,,,,,,,,,,,, i

110-220V

Petne natadowanie kontrolera zajmuje okoto
dwie godziny. tadowarka USB nie znajduje
sie w opakowaniu.

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Oprogramowanie sprzgtowe kontrolera mozna zaktualizowa¢ za pomocg aplikacji RoboMaster.
Jezeli dostepna jest aktualizacja oprogramowania sprzetowego, aplikacja RoboMaster przesle
komunikat po podtgczeniu kontrolera. Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby

zaktualizowaé oprogramowanie sprzetowe.

podtgczone do Internetu.

Opis diod LED statusu

Podczas pobierania oprogramowania sprzetowego upewnij sie, ze urzadzenie przenosne jest

Dioda statusu wskazuje stan roboczy oraz aktualny poziom natadowania akumulatora kontrolera.

Dioda statusu

Powoli miga na zielono
Szybko miga na czerwono
Staty czerwony

Staty zotty

Staly zielony

Staty niebieski

Opis

Kontroler jest tadowany

Poziom natadowania akumulatora kontrolera wynosi 0%

Poziom natadowania akumulatora kontrolera wynosi od 1% do 29%
Poziom natadowania akumulatora kontrolera wynosi od 30% do 69%
Poziom natadowania akumulatora kontrolera wynosi od 70% do 100%

Inicjalizacja kontrolera

Specyfikacje techniczne

Model

Typ wbudowanego akumulatora
Czas pracy*

Port USB

Zakres temperatury roboczej
Zakres temperatury fadowania
Czas tadowania*®

GDOMA

3,6 V, 2600 mAH, 1S1P

Ok. 2 godziny

500 mA/5V

14° do 113°F (-10° do 45°C)
32° do 113°F (0° do 45°C)
Ok. 2 godziny

* Czas pracy zostat sprawdzony za pomoca urzgdzenia z systemem Android, a czas tadowania
zostat sprawdzony za pomoca tadowarki USB o mocy 10 W w temperaturze 25°C (77°F). Zaréwno
czas pracy, jak i czas fadowania zostaty sprawdzone w $rodowisku laboratoryjnym i powinny by¢
traktowane jedynie jako punkt odniesienia.
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Kontrole przed uzyciem

Przy kazdym uzyciu S1 nalezy sprawdzi¢ nastgpujgce elementy:

1. Upewnij sie, ze sterownik ruchu zostat prawidtowo zainstalowany, wszystkie kable sg podtgczone
oraz wszystkie $ruby na tylnej pokrywie podwozia sg dokrecone.

2. Upewnij sig, ze inteligentny sterownik, blaster, kamera i gtosnik sg podigczone.

3. Upewnij sie, ze karta microSD jest wiozona.

4. Upewnij sie, ze inteligentny akumulator jest w petni natadowany i prawidlowo wiozony.

5. Aby zapewni¢ optymalne potgczenie Wi-Fi, nalezy ustawi¢ anteny inteligentnego sterownika pod
katem 90°.

Wigczanie akumulatora

Nacisnij i przytrzymaj przycisk zasilania przez ponad dwie sekundy, aby wigczy¢ lub wytaczyé
urzadzenie.

Obstuga S1 za pomocga urzgdzenia mobilnego

taczenie z aplikacja
Aby korzystac¢ z aplikacji RoboMaster, nalezy potaczy¢ jg z S1.

Wybor lokalizacji
Zaleca sie uzywanie S1 na ptaskich powierzchniach, takich jak podtogi drewniane i dywany.

Nieréwne powierzchnie, takie jak piasek lub skaty, mogg uszkodzi¢ kota lub silniki.

Uzywanie trybu Solo
Wejdz w tryb Solo, aby zobaczy¢ ponizszg strone.
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£isox = 8

5
15 6
14 7
8

10

11.
12.
13.
14.
15.

Przycisk Wstecz: Nacisnij, aby powrdécié na strone gtéwna.

Przycisk gier trybu Solo: Naci$nij, aby uruchomi¢ Target Practice (Cwiczenie celowania) lub Target
Race (Wyscig do celu).

Przycisk statusu potgczenia: Nacisnij, aby zobaczy¢ w jaki sposdb potgczyé S1 z aplikacja.
Przycisk ustawien: Nacisnij, aby przej$¢ na strone Ustawien.

Suwak gimbala: Naci$nij i przesun ten obszar ekranu, aby sterowac obrotem gimbala.

. Celownik: Stuzy do celowania.

. Przycisk wystrzeliwania: Naci$nij, aby wystrzeli¢ zelowe kulki lub emitowac¢ strumien podczerwieni.
. Przycisk przyblizania: Naci$nij, aby przyblizy¢ lub oddali¢ czterokrotnie (4x)

. Tryby $ledzenia: Naci$nij, aby przej$¢ do trybu Sledzenia (Follow).

Pamietaj, ze na tryb Sledzenia wptyw beda mie¢ ponizsze sytuacje.

a. Osoba sledzona jest czesciowo lub catkowicie zastonieta.

b. Osoba $ledzona nagle zmienia znaczaco swdj ruch.

c. Srodowisko nagle zmienia sie z jasnego na ciemne lub odwrotnie.

d. Kolor lub wzér osoby $ledzonej jest podobny do otoczenia.

. Przycisk umiejetnosci wiasnych: Nacisnij, aby wykona¢ wczesniej zaprogramowane umiejetnosci
wiasne.

Przycisk wyciszania: Nacisnij, aby wyciszy¢ lub podgto$ni¢ dzwiek na urzadzeniu mobilnym.
Przycisk migawki: Nacisnij, aby zrobi¢ zdjecie.

Przycisk nagrywania: Nacisnij, aby nagrac film.

Przyciski sterowania podwoziem: Naci$nij, aby przesung¢ podwozie.

Przycisk wystrzeliwania: Nacisnij, aby wystrzeli¢ zelowe kulki lub emitowac¢ strumien podczerwieni.
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Obstuga S1
Widok kamery uzywany jest gtéwnie do sterowania podwoziem, gimbalem oraz blasterem S1.

Sterowanie podwoziem
Nacisnij przycisk sterowania podwoziem, aby przesung¢ S1 do przodu, do tytu lub w bok. W tym
samym czasie mozna nacisngc¢ przycisk wystrzeliwania, aby wystrzeli¢ kulki zelowe lub wyemitowac

strumien podczerwieni podczas przesuwania podwozia.
Do przodu

"

W prawo

Sterowanie gimbalem

Nacisnij prawg strone ekranu, aby obrdéci¢, odchyli¢ i przechyli¢ gimbala. W tym samym czasie
mozna nacisng¢ przycisk wystrzeliwania, aby wystrzeli¢ kulki zelowe lub wyemitowaé strumien
podczerwieni podczas obracania gimbala.

Do gory Yf \
W\I Skret w lewo Skret w prawo
>
~ v /

W dot

/N NIE wolno celowac blasterem w ludzi lub zwierzeta podczas wystrzeliwania kulek zelowych.
NIE kierowaé $swiatta trajektorii strzatu na oczy swoje lub innych ludzi.
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Rozgrywka

Tryb Solo

Wprowadzenie

W trybie Solo uzytkownicy mogg wej$¢ w tryb Follow i odkrywa¢ jednoosobowe tryby Target Practice i
Target Race. Mozna uruchomic¢ gry trybu Solo z widoku kamery.

Target Practice (Cwiczenie celowania)
W Target Practice znaczniki obrazu uderza si¢ tak szybko jak to mozliwe przed uptywem czasu.
Rekordy mozna poréwnywaé z innymi uzytkownikami. Znaczniki obrazu mozna ustawia¢ wczesniej.

1. Ustaw znaczniki obrazu. Wigcej informaciji o instalowaniu znacznikéw obrazu znajduje si¢ w sekcji
Wszystkie moduty (All Modules).

Target Practice

and dis

on the

2. Nacisnij, aby uruchomi¢ Target Practice.

Target Practice

€ @

Hit the designated vision markers before
the time expires. The player with the
highest score wins|

Firing Mode Infrared Beam

Vision Markers

-ZQ'I- Nacisnij i 3 prawym gornym rogu, aby przeczyta¢ zasady gry.
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3. Rozpocznij Target Practice.

Target Race (Wyscig do celu)

W Target Race uzytkownicy $cigajg sie do znacznikéw obrazu i uderzajg je tak szybko jak to
mozliwe przed uptywem czasu. Rekordy mozna poréwnywac z innymi uzytkownikami. Znaczniki
obrazu mozna ustawia¢ wczesniej. Target Race dostepny jest w trybie automatycznym i recznym. W
trybie recznym, uzytkownik steruje S1 recznie. W trybie automatycznym, uzytkownik tworzy program
do rozpoznawania linii, ktéry zostanie uzyty w wyscigu.

1. Skonfiguruj znaczniki obrazu.

Target Race

2. Naci$nij, aby uruchomi¢ Target Race, nastepnie wybierz Tryb strzelania (Firing Mode) oraz liczbe
Znacznikéw obrazu.

il e

Firing Mode - o
Vision Q0
Markers .

Target Race

Hitall the targets as fast as possible. The
player with the shortest time wins

o
Nacisnij i ] w prawym gornym rogu, aby przeczytac zasady gry.
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3.

Graj w Target Race.

00:12 56 &isox = O

CHECKPOINTS

Tryb walki - Battle

Wprowadzenie

W trybie Battle, uzytkownicy moga korzysta¢ z szeregu gier dla wielu graczy, w tym Wyscig (Race) i
Wolna rozgrywka (Free-For-All). Wiecej informacji na temat przechodzenia w tryb Battle znajduje sie w
sekcji Laczenie.

Tryb Wyscigu (Race)

W trybie Race, uzytkownicy uktadajg Znaczniki obrazu jako punkty kontrolne i skanujg je
najszybciej jak to mozliwe, aby wygrac gre. Aby ukonczy¢ wyscig, znaczniki nalezy zeskanowaé w
odpowiedniej kolejnosci.

w

. Nacisnij, aby przeczyta¢ zasady gry. Utéz znaczniki obrazu jako punkty kontrolne zgodnie z

zasadami gry.

. Ustaw liczbe okrazen, punkty kontrolne i predkosc¢.
. Nacisnij, aby przeczytac¢ opisy Tajemniczych Bonuséw. Bonusy obejmujg Zawroty gtowy

(Dizzines), Zakiocenia elektromagnetyczne (Electromagnetic interference), Ekstremalng predkos¢
(Extreme Speed) oraz Niezniszczalno$¢ (Invincibility).

4. Nacisnij, aby rozpoczaé gre.
5.
6
7

Nacisnij, aby przejs¢ do FPV.

. Wszyscy gracze sg w pokoju gry.
. Host pokoju gry.
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Ao Wszyscy gracze muszg potgczy¢ sie z tym samym pokojem gry przez ten sam router.
« Aby zapewni¢ uczciwg gre, wszyscy gracze muszg uzywac tej samej wersji
oprogramowania sprzgtowego.

Tryb wolnej rozgrywki (Free-For-All)

We Free-For-All, uzytkownicy wystrzeliwujg zelowe kulki lub emitujg promienie podczerwieni na S1
przeciwnikéw. Jesli S1 zostanie trafiony, pasek punktéw zycia zostaje zredukowany. Jesli pasek
punktu zycia S1 zostanie zredukowany do zera, S1 zostanie pokonany. Pokonane S1 mozna
przywroci¢ poprzez zeskanowanie naklejki ozywienia El. Uzytkownicy otrzymuija punkty za uderzenie
lub pokonanie S1 przeciwnika. Pod koniec limitu czasowego zwyciezca jest uzytkownik z najwiekszg
liczbg punktow.

Free-For-All
7 ¥ v Free-For-All g 1

Setyision markers as fortified points
for Conquer Mode

Firing Mode OceBead®

reany Time(min) ~ © > 2

READY

1. Naci$nij, aby przeczyta¢ zasady gry. Utdz znaczniki obrazu jako punkty kontrolne zgodnie z
zasadami gry.

2. Ustaw Tryb strzelania, Czas, HP i Predkos¢.

. Nacisnij, aby przeczyta¢ opisy Tajemniczych Bonuséw. Bonusy obejmuja Zawroty glowy
(Dizzines), Zaktdcenia elektromagnetyczne (Electromagnetic interference), Ekstremalng predkosé
(Extreme Speed) oraz Niezniszczalno$¢ (Invincibility).

. Nacisnij, aby rozpocza¢ gre.

. Nacisnij, aby przej$¢ do FPV.

. Wszyscy gracze sg w pokoju gry.

. Host pokoju gry.

w

~N o o bh

A . Wszyscy gracze muszg potgczy¢ sie z tym samym pokojem gry przez ten sam router.
« Aby zapewni¢ uczciwg gre, wszyscy gracze muszg uzywacé tej samej wersji
oprogramowania sprzetowego.

Tajemniczy Bonus (Mystery Bonus)

W trybie Battle, zeskanuj specjalne znaczniki obrazu [, aby otrzymac Tajemniczy Bonus w grze.
Bonusy obejmuja:

Oszotomienie (Dizziness): Wyceluj w S1 przeciwnika, uruchom umiejetno$c¢ i spraw, aby S1 obracat
sie w sposob niekontrolowany przez 1,5 sekundy.

Zakiocenia elektromagnetyczne (Electromagnetic Interference): Uruchom umiejetno$é¢ i spraw, aby
S1 przeciwnikdéw w promieniu 3 metréw doswiadczaty zakidcen ekranu przez 2,5 sekundy.
Ekstremalna predkos$¢ (Extreme Speed): Uruchomienie umiejetnosci pozwala Twojemu S1 na jazde z
wyzszg predkoscig przez 3 sekundy. Niezniszczalnos$¢ (Invincibility): Uruchomienie tej umiejetnosci
daje Twojemu S1 wirtualng tarcze, ktéra chroni go przed uderzeniami przez 3 sekundy.
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Obstuga S1 za pomoca kontrolera

Wprowadzenie

Mozna réwniez uzyé kontrolera S1 podtgczonego do urzadzenia mobilnego w celu sterowania S1 na
nastepujace sposoby.

1. Za pomocg kontrolera podigczonego do urzadzenia mobilnego.

2. Za pomocg kontrolera podtgczonego do urzgdzenia mobilnego z podtgczong myszka.

3. Za pomoca kontrolera podtgczonego do urzadzenia mobilnego z podtgczong myszka i klawiatura.

tgczenie z kontrolerem

« Podtacz urzgdzenie mobilne do portu urzgdzenia mobilnego na kontrolerze.

« Ustaw uchwyt urzgdzenia mobilnego, aby zamocowac je do kontrolera. Upewnij sie, ze urzgdzenie
przenosne jest podigczone kablem skierowanym w strone joysticka, jak pokazano na ponizszym
rysunku.

» Nacisnij przycisk zasilania, aby wtaczy¢ zasilanie kontrolera. Nacisnij i przytrzymaj przycisk
zasilania, aby wytgczy¢ kontroler.

Podstawowa obstuga kontrolera

« Gdy kontroler jest podtaczony do urzadzenia mobilnego, joystick na kontrolerze stuzy do
przesuwania S1 do przodu, do tytu i na boki. Podwoziem nie mozna sterowa¢ za pomocg aplikacji.

. Przyciski na kontrolerze mogg by¢ uzywane do wykonywania czynnosci na S1. Uzytkownicy moga
réwniez kontynuowac korzystanie z aplikacji w celu wykonania tych czynnosci.

Uzywanie kontrolera

Joystick na kontrolerze stuzy do sterowania podwoziem. Za pomoca aplikacji steruje sie gimbalem i
blasterem. Po podtgczeniu kontrolera nie jest mozliwe przesuwanie podwozia przy uzyciu aplikacji.

Ruch joystickal Ruch S1 Ruch Ruch S1
joysticka
Do przodu
i & "
wiewp B H v pravo
~ L 4 [ »
Do tytu <?: j‘ *

Joystick na kontrolerze stuzy do przesuwania RoboMaster S1 do
przodu, do tytu i na boki.

Uzywanie kontrolera i myszki
Po podtgczeniu kontrolera do urzadzenia mobilnego, do kontrolera mozna réwniez podtgczy¢ mysz
komputerowa. Joystick na kontrolerze stuzy do sterowania podwoziem. Akcje myszy sga wymienione
ponizej. Do sterowania gimbalem i blasterem wcigz mozna uzy¢ aplikacji, lecz mysz stanowi
kontroler gtéwny.

Czynnos¢é myszy Czynno$¢ S1
Kliknigcie lewego Wystrzeliwuje zelowg
przycisku myszy kulke
ol (LPM)
Klikniecie prawego Przyblizenie
=1 przycisku myszy
(PPM)
Przewijanie kétka Brak czynnosci
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Uzywanie kontrolera, myszy i klawiatury

Wymagana jest bezprzewodowa mysz i klawiatura. Po podigczeniu kontrolera do urzadzenia
mobilnego, podigcz bezprzewodowe ztgcze myszy i klawiatury do kontrolera. Joystick na kontrolerze
i klawiatura stuzg do sterowania podwoziem. Akcje myszy sg wymienione ponizej. Do sterowania
gimbalem i blasterem wcigz mozna uzy¢ aplikacji, lecz mysz stanowi kontroler gtéwny.

Do sterowania podwoziem stuzg klawisze A, W, S i D. Akcje, ktére mozna wykona¢ za pomocg
myszy wymienione sg ponizej.

IWIIIIIIIIIIII
hﬁh&lﬂﬁﬁ@
[Shift]

[ N O

|:_-

. ” Czynnos¢é myszy Czynnos¢ S1
Przyciski Czynnos¢
klawiatury S1 Klikniecie lewego Wystrzeliwuje zelowg
przycisku myszy kulke
W Do przodu (LPM)
A W lewo Kliknigcie prawego Przyblizenie
przycisku myszy
S Do tytu (PPM)
D W prawo Przewijanie kéotka Brak czynnosci
Klawisz Shift / Przyspieszenie myszy
Spacja Przesuniecie myszy Regulacja kata
gimbala

VAN Obstugiwana jest wiekszo$¢ klawiatur i myszy Logitech i Rapoo. Zaleca sie stosowanie
nastepujgcych modeli:
Rapoo: 8200P, 9300P, 1800, 8100M
Logitech: M310t, MK850

Korzystanie z wersji Windows aplikacji RoboMaster na komputerze PC

Zainstaluj aplikacje RoboMaster w wersji dla Windows na komputerze i steruj S1 bezposrednio za
pomocg myszy i klawiatury.

Instalowanie RoboMaster w wersji dla Windows

1. Mozna pobra¢ aplikacje RoboMaster dla systemu Windows z oficjalnej strony internetowej DJI,
aby sterowa¢ S1 za pomoca klawiatury i myszy.
https://www.dji.com/robomaster_app

2. Uruchom instalacje i postepuj zgodnie z instrukcjami, aby wykona¢ instalacje oprogramowania
RoboMaster.

3. Uruchom oprogramowanie RoboMaster, aby wej$¢ na strone gtéwng. Wersja Windows programu
RoboMaster jest podobna do aplikacji mobilnej RoboMaster.

. Zaloguj sie do aplikacji RoboMaster w wersji dla Windows za pomocg swojego konta DJI.
« Aplikacja RoboMaster dziata z systemem Windows 7 lub nowszym.
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Uzywanie myszy i klawiatury do sterowania S1
W przypadku uzywania RoboMaster dla Windows, S1 sterowany jest za pomocg myszy i klawiatury.
Odpowiednie akcje wymieniono ponizej.

Adjust FOV

Laboratorium

Laboratorium RoboMaster S1 (Lab) oferuje setki blokéw programistycznych, ktére umozliwiajg
dostep do funkcji takich jak kontrola PID. Podrecznik programowania RoboMaster S1 zawiera
instrukcje i przykfady, ktore majg na celu pomdc uzytkownikom szybko nauczy¢ sie technik
programowania stuzacych do sterowania S1.

Uzytkownicy mogg wykona¢ kursy w formie projektowej w trybie Droga do mistrzostwa (Road to
Mastery), ktére zwiekszajg u uzytkownikdw zrozumienie jezykdw programowania, od zastosowan
robotyki do technologii Sl, z réznymi projektami zaréwno dla poczatkujacych i ekspertow.

Programowanie Scratch

Przejdz na strone Scratch w Lab -> Programowanie wiasne (DIY Programming), aby napisa¢
programy.

Na stronie Scratch uzytkownicy mogg pisa¢ wtasne programy w jezyku Python, ktére mozna ustawié
jako Programy autonomiczne lub Umiejetnosci wiasne i uruchomi¢ na S1.

Wigcej informacji mozna znalez¢ w Podreczniku programowania RoboMaster S1.

Scratch

Robotmaster Code 1001 RobotmassCode-100)—esr

Robotmaster Code 1002 Robotmaster Code 1003 Robotmaster Code 1004
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1. Strona Scratch: Nacisnij, aby zobaczy¢ programy Scratch.

2. Strona Python: Naci$nij, aby zobaczy¢ programy Python.

3. Przestrzen w chmurze: Nacisnij, aby zobaczy¢ programy w chmurze.

4. Nazwa programu: Wyswietla nazwe programu.

5. Jesli program jest ustawiony jako program ogdlny, typ programu nie jest wyswietlany. Typ
programu jest wyswietlany tylko wtedy, gdy jest ustawiony jako umiejetno$¢ wiasna lub program
autonomiczny.

6. Ustawienia programéw: Nacisnij , aby wybra¢ typ programu, ustawi¢ program jako umiejetnos¢
wilasng, ustawi¢ program jako program autonomiczny, utworzy¢ kopie zapasowg w chmurze,
udostepni¢ go innym uzytkownikom oraz zmieni¢ nazwe lub usungé program.

Program Name

B General

@ Custom Skills (i ]

= Autonomous Program (i ]

@ = = o

Cloud Share Rename Delete
Backup

7. Nacisnij @ aby utworzy¢ nowy program.

A. Przycisk modutéw programowania: Naci$nij odpowiednig ikone, aby zaprogramowaé¢ system,
efekty LED, podwozie, gimbala, blaster, funkcje smart, pancerz, urzadzenie przeno$ne, media,
polecenia, operatorow i obiekty danych.

B. Przycisk okna programowania: Przeciggaj bloki programowania do okna, aby utworzy¢ program.

C. Przycisk wyswietlania: Nacisnij, aby wtgczy¢ lub wytgczy¢ FPV.

D.Przycisk przetgczania: Nacisnij, aby przetaczy¢ sie na wyswietlanie blokéw programowania jako
kod Pythona.

E. Przycisk uruchamiania: Nacisnij, aby uruchomi¢ program.

F. Okno FPV: Zobacz aktualny FPV.

G.Informacje o statusie: Zobacz aktualne informacje o statusie S1.

H.Przycisk FPV: Nacisnij, aby wigczy¢ FPV na petnym ekranie.

A B CDE F G H

Status
FPV Mode

Variable

Blaster

Smart
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Moduty SI

W S1 istnieje sze$¢ modutéw SI, ktére mozna zaprogramowaé przechodzac do Lab ->
Programowanie wiasne (DIY Programming) -> Scratch. Wiecej przyktadéw mozna znalez¢ w sekcji
Smart Podrecznika programowania RoboMaster S1.

Pamigtaj, ze na modut SI wptyw bedg mie¢ ponizsze sytuacje:

a. Obiekt jest czesciowo lub catkowicie zastoniety.

b. Otoczenie jest ciemne (ponizej 300 lukséw) lub jasne (powyzej 10 000 lukséw).
c. Srodowisko nagle zmienia sie z jasnego na ciemne lub odwrotnie.

d. Kolor lub wzér obiektu jest podobny do otoczenia.

Rozpoznawanie 0séb
S1 jest w stanie zidentyfikowac i $ledzi¢ kazdg osobe wybrang w polu widzenia S1.

Rozpoznawanie linii

Bedac w trybie Target Race, uzytkownik moze zaprogramowaé S1 tak, aby automatycznie podazat za
linig na ziemi. Rozpoznawanie linii obstuguje linie czerwone, zielone i niebieskie. S1 nie rozpoznaje
linii w innych kolorach.

Rozpoznawanie gestow

Uzytkownik moze zaprogramowac S1 tak, aby wykonywat unikalne reakcje podczas rozpoznawanie
gestow fizycznych.

Rozpoznawanie klaskania

Uzytkownik moze zaprogramowac¢ S1 tak, aby wykonywat unikalne czynnosci w reakcji na klaskanie.
Zidentyfikowane mogg by¢ tylko klasnigcia w efektywnej odlegtosci 2 metréw. Zidentyfikowane
sekwencje klaskania obejmujg dwa kolejne klasniecia i trzy kolejne klasniecia.

Rozpoznawanie robotéw S1

Uzytkownik moze zaprogramowac¢ S1 tak, aby wykonywat unikalne reakcje po rozpoznaniu innego
robota S1.

Rozpoznawanie znacznikéw obrazu

Uzytkownik moze zaprogramowa¢ S1 tak, aby wykonywat unikalne reakcje podczas identyfikacji
znacznikéw wizualnych, ktére obejmujg cyfry, litery i znaki specjalne. Znaczniki obrazu musza
znajdowac sie w efektywnej odlegtosci trzech metréw oraz mozna zidentyfikowac tylko oficjalne
znaczniki obrazu. Aby uzyska¢ wiecej informaciji, nalezy zapozna¢ sig z instrukcjami na opakowaniu
znacznikéw wizualnych.

©) @ ® O]
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Jesli musisz skorzysta¢ z wiekszej ilosci znacznikéw wizualnych, naci$nij przycisk LLITw" aplikaciji, aby
przej$¢ na strone poradnika. Wybierz znacznik wizualny, ktéry chcesz pobraé¢ i wydrukowac.

VAN Rozpoznawanie znacznikéw wizualnych obstuguje tylko czerwone znaczniki. S1 nie rozpoznaje
znacznikéw innych koloréw.

Program autonomiczny

Program moze by¢ ustawiony jako program autonomiczny i moze by¢ uruchamiany niezaleznie na S1.

1. Jesli S1 nie jest podigczony do aplikacji, program mozna uruchomi¢ naciskajac przycisk programu
autonomicznego na inteligentnym sterowniku. Ponowne nacisnigcie przycisku powoduje
zatrzymanie programu.

2. Jesli S1 jest podtaczony do aplikacji, program autonomiczny mozna uruchomi¢ tylko w
nastepujgcych lokalizacjach:
(1) Strona gtéwna aplikacji
(2) Tryb FPV SOLO
(3) Laboratorium

Umiejetno$ci wiasne

Program mozna ustawi¢ jako umiejetno$¢ wtasng @ ktérej mozna uzy¢ w FPV w trybie SOLO i
Battle.

Programowanie w jezyku Python

Przejdz na strone Python w Lab -> Programowanie wtasne (DIY Programming), aby napisaé
programy.

Na stronie Python uzytkownicy mogg pisa¢ wtasne programy w jezyku Python, ktére mozna ustawic¢
jako Programy autonomiczne lub Umiejetnosci wiasne i uruchomi¢ na S1.

Uzytkownicy mogg réwniez konwertowa¢ programy Scratch do kodu Pythona i uzywaé stacji
wyswietlacza, aby pomdc w rozpoczeciu programowania w Pythonie. Wiecej informacji mozna
znalez¢ w Podreczniku programowania RoboMaster S1.
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Zalacznik

Specyfikacja techniczna

RoboMaster S1

Wymiary (Dt.xSzer.xWys.)
Waga

Zakres predkosci
podwozia

Maks. predko$¢ obrotowa
Silnik bezszczotkowy M3508I
Maks. predkos¢ obrotowa
Maks. moment obrotowy
Maks. moc

Zakres temperatury roboczej

Sterownik
Metoda sterowania

Zabezpieczenia

Gimbal

Zakres regulacji

Zakres mechaniczny
Maks. predkos$¢ obrotowa
Precyzja kontroli drgan
(na ptaskiej powierzchni,
Blaster

Sterowana czestotliwo$¢ wystrzeliwania
Maks. czestotliwos¢ wystrzeliwania

Wstepna predkos¢ wystrzatu
Sredni tadunek

Inteligentny sterownik
Opdznieniel!l

Jako$¢ podaladu na zvwo

Maks. predkos¢ transmisji obrazu na zywo

Czestotliwo$¢ roboczal?

320%240x270 mm (Dt.xSzer.xWys.)
Ok. 3,3 kg

0-3,5 m/s (do przodu)

0-2,5 m/s (do tytu)

0-2,8 m/s (na boki)

600°/s

1000 obr./min

0,25N-m

19WwW

-10 do 40°C (14 do 104°F)

Field-oriented control (FOC)
Kontrola predkosci w petli zamknietej

Zabezpieczenie

przeciwprzepieciowe

Ochrona przed

przegrzaniem

Miekki rozrusznik

Ochrona przed zwarciami

Wvkrvwanie nieprawidtowosci w chipach i czuinikach

-20° do +35° (przechylenie); +250° (odchylenie)
-24° do +41° (przechylenie); £270° (odchylenie)
540°/s

+0,02°

1-8/s
10/s

Ok. 26 m/s
Ok. 430 kulek zelowych (nasgczonych)

Potaczenie przez Wi-Fi: 80-100 ms

Potaczenie przez router: 100-120 ms (bez przeszkad,
bez zaktécen)

7200/30fps

6 Mbps

2,4 GHz, 5,1 GHz, 5,8 GHz
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Moc przesytowa (EIRP)

Tryb pracy

Maks. odlegtos¢ transmis;jil®!

Standard transmisji

Kamera

Czujnik

FOV (Pole widzenia)

Maks. rozdzielczo$¢ zdjecia statycznego
Maks. rozdzielczos¢

wideo

Maks. predkos¢ transmisji wideo

Format zdje¢

Format wideo

Obstugiwane karty

Zakres temperatury roboczej
Waskie jednostki podczerwieni
Skuteczny zasiegh!

Powierzchnia skuteczna

2,400-2,4835 GHz
FCC: <30 dBm
SRRC: <20 dBm
CE: 19 dBm
MIC: <20 dBm
5,170-5,250 GHz
FCC: <30 dBm
SRRC: <23 dBm
CE: <20 dBm
MIC: <23 dBm
5,725-5,850 GHz
FCC: <30 dBm
SRRC: <30 dBm
CE: <14 dBm

Potaczenie przez Wi-Fi, Potaczenie przez
router

Potaczenie przez Wi-Fi:

FCC, 2,4 GHz 140 m, 5,8 GHz 90 m
CE, 2,4 GHz 130 m, 5,8 GHz 70 m
SRRC, 2,4 GHz 130 m, 5,8 GHz 130 m
MIC, 2,4 GHz 130 m

Potaczenie przez router:

FCC, 2,4 GHz 190 m, 5,8 GHz 300 m
CE, 2,4 GHz 180 m, 5,1 GHz 70 m
SRRC, 2,4 GHz 180 m, 5,8 GHz 300 m
MIC, 2,4 GHz 180 m

IEEE802.11a/b/g/n

CMOS 1/4"; Efektywna liczba pikseli: 5SMP
120°

2560x%1440 pikseli
FHD: 1080p/30fps

HD: 720p/30fps

16 Mbps

JPEG

MP4

Obstuguje karty microSD o pojemnosci do 64 GB.

-10 do 40°C (14 do 104°F)

6 m (w warunkach oswietlenia wewnetrznego)

Zmienny w zakresie od 40° do 10° (powierzchnia
skuteczna zmniejsza sie wraz ze wzrostem odlegtosci
od celu)
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Szerokie jednostki podczerwieni

Skuteczny zakres
Skuteczna szerokosé
Czujnik uderzen

Warunki wykrywania

Maksymalna czestotliwosé
Inteligentny akumulator
Pojemnosc¢

Maksymalne napiecie tadowania

Nominalne napiecie fadowania
Rodzaj akumulatora

Energia

Zywotnosé

3 m (w warunkach os$wietlenia wewnetrznego)
360° (w warunkach oswietlenia

Aby czujnik uderzen zostat aktywowany, muszg byé
spetnione nastepujgce warunki: Srednica kulki zelowej =
6mm, predkosé wystrzatu 220 m/s oraz kat pomiedzy
kierunkiem uderzenia, a ptyta wykrywania uderzenia
wynosi nie mniej niz 45°.

15 Hz

2400 mAh
126V
108V
LiPo 3S
25,92 Wh

35 minut (mierzone przy statej predkosci 2,0 m/s na
ptaskiej powierzchni)

Zvwotno$é akumulatora (w trvbie czuwania)Ok. 100 minut

Waga
Zakres temperatury roboczej
Zakres temperatury tadowania
Maksvmalna moc tadowania
tadowarka
Wejscie
Wyjscie
Napigcie
Napiecie
Zelowa kulka
Srednica
Waga
Aplikacja
i0S
Android

Inne

Zalecane routery

Zalecane rozwigzania zasilania
routeréw na zewnatrz

169 g

-10 do 40°C (14 do 104°F)
5 do 40°C (41 do 104°F)
29 W

100-240 V, 50-60 Hz, 1 A

Port: 12,6 V=0,8 Alub 12,6 V=2,2 A
126V

28W

5,9- 6,8 mmygs;
0,12-0,17 gs

iOS 10.0.2 lub nowszy
Android 5.0 lub nowszy

TP-Link TL-WDR8600; TP-Link TL-WDR5640

(Chiny)

Przeno$na fadowarka do laptopéw (z takg samg mocg
wejsciowg jak router)
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]

2

B

[4]

Mierzona w $rodowisku wolnym od zaktécen i wolnym od przeszkéd, w odlegtosci okoto jednego metra od urzadzenia
przenosnego, routera i S1. Uzywane urzgdzenie iOS to iPhone X. Wyniki testéw z innymi urzadzeniami z systemem
Android moga sig réznic.

Na niektdrych obszarach zabronione jest korzystanie z pasm czestotliwosci 5,1 GHz i 5,8 GHz na wolnym powietrzu.
Zawsze przestrzegaj wszystkich lokalnych przepiséw i regulacji w swoim kraju lub regionie.

Mierzone w $rodowisku wolnym od zaktdcen i przeszkod.

W przypadku pofgczenia przez Wi-Fi, urzadzeniem przenosnym wykorzystywanym do testowania byt iPad szostej
generacji (wydany w 2018 r.). W przypadku potgczenia przez router, do testowania wykorzystano kilka modeli routeréw.
FCC: TP-Link Archer C9; SRRC: TP-Link WDR8600; CE: TP-Link Archer C7; MIC: WSR-1160DHP3.

Na stosowanie jednostek podczerwieni bedzie miato wptyw $rodowisko zewnetrzne lub $rodowisko o intensywnym
natezeniu podczerwieni.

[B] Zelowe kulki speczniejg do uzytecznego rozmiaru po nasgczeniu woda przez kilka godzin.

Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Sprawdz wersjg oprogramowania sprzetowego S1 w Ustawieniach (Settings) -> System ->
Aktualizacja oprogramowania sprzetowego (Firmware Upgrade). Jesli dostepna jest nowa wersja

(o]
S|

1.

programowania sprzetowego, nalezy uzy¢ aplikacji RoboMaster do aktualizacji oprogramowania
przetowego S1.

Upewnij sie, ze wszystkie czesci sg podigczone, wigcz zasilanie S1 i sprawdz, czy poziom

natadowania akumulatora przekracza 50%.

. Nacisnij Aplikacja -> System -> Aktualizacja oprogramowania sprzetowego. Postepuj zgodnie z
instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzgtowe. Podczas
pobierania oprogramowania sprzetowego upewnij sie, ze urzadzenie przenosne jest podigczone
do Internetu.

. S1 $ledzi postep aktualizacji za pomocg komunikatéw audio. Zaczekaj do zakonczenia aktualizacji.

Firmware Update

Firmware update in progress...

YN Oprogramowanie uktadowe akumulatora jest zawarte w oprogramowaniu uktadowym S1.
* Upewnij sig, ze aktualizujesz oprogramowanie sprzetowe wszystkich akumulatoréw, jesli masz
ich kilka.

Aktualizacje oprogramowania sprzetowego uruchamiaj tylko wtedy, gdy poziom natadowania
akumulatora przekracza 50%.

Pamietaj, ze podczas aktualizacji oprogramowania sprzetowego S1, gimbal moze

stac¢ sie wiotki, wskazniki stanu moga miga¢ nietypowo, a S1 moze sig

zrestartowac.

Po aktualizacji S1 oraz aplikacja mogg sig roztgczy¢. W takim przypadku, potacz je ponownie.
Jesli pojawi sig komunikat, ze aktualna wersja oprogramowania sprzgtowego jest nieaktualna,
nalezy jg zaktualizowac¢ i sprébowac¢ ponownie. W trybie Battle, upewnij sig, ze wszystkie
modele S1 korzystajg z tej samej wersji oprogramowania sprzetowego.

Kalibracja S1

Jesli wystgpi ktérykolwiek z ponizszych scenariuszy, nalezy ponownie skalibrowaé S1 w aplikacji
RoboMaster:

a
b

. Kat przechytu nie jest poziomy po wykonaniu autotestu gimbala.

. Nie mozna doktadnie kontrolowaé¢ zachowania gimbala.
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. Nie mozna poziomo obraca¢ przechytu, gdy odchylenie jest sterowane oddzielnie.

. Gimbal dryfuje podczas braku aktywnosci lub po zatrzymaniu pracy.

. S1 porusza sie¢ mimowolnie podczas obracania.
Podwozia nie mozna kontrolowaé¢, a gimbal wiotczeje, gdy w aplikacji pojawiajg sie¢ komunikaty
ostrzegawcze.

g. Sterownik ruchu zostat zainstalowany lub ponownie zainstalowany.

SO Q0

Poszczegdlne etapy kalibracji przedstawiono ponizej:

1. Otwoérz aplikacje RoboMaster, nacisnij Ustawienia (Settings) -> System i wybierz Kalibracja
(Calibration).

2. Postepuj zgodnie z instrukcjami w aplikacii, aby przeprowadzi¢ kalibracje.
Robot Calibration

Place robot on a level surface

during calibration

afew minutes

Ustawianie portow PWM

PWM (modulacja czasu trwania impulséw) steruje czasem trwania wysokiego poziomu wyjscia
podczas pewnych okreséw i jest szeroko stosowana do sterowania diodami LED, urzgdzeniami
nawigacyjnymi oraz innymi. Port PWM w S1 ma domys$iny cykl pracy wynoszacy 7,5% oraz
czestotliwo$¢ podstawowa wynoszaca 50 Hz.

W przypadku diod LED natezenie wyjsciowe PWM miesci sie w zakresie od 0% do 100%, przy czym
0% odpowiada najnizszej jasnosci diody LED i 100% - najwyzszej jasnosci. W przypadku urzgdzen
nawigacyjnych natezenie wyjsciowe PWM waha sie od 2,5 % do 12,5 %.

Mozesz ustawi¢ warto$¢ procentowg wyjscia PWM urzgdzen nawigacyjnych na podstawie katéw

obrotu, ktére chcesz kontrolowaé.
Szeroko$¢ impulséw Kat serwo

05 ms SES
ams g
s Do

I lm  Be
[ e G

AN za kazdym razem, gdy program wiasny lub program Pythona zakonczy dziatanie, sygnat
wyjséciowy portu PWM zostanie ustawiony na ustawienie domysine, ktére wynosi 50 Hz, a
cykl pracy wynosi 7,5%.
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