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RC car - MB3
Motivace

Vytisknéte si a poskladejte si projekt RC auticka , ktery mizete programovat a
projizdét rGzné slozité traté nebo mizete RC auticko ovladat i pres dalkové ovladani.

Co vsechno se s autickem da deéelat?

V prvni radé je s nim hromada uzitecné zabavy

Naucte se pracovat s jednoduchym naradim

Naucte se zaklady mechaniky pfi jeho sestavovani

Dozvite se jak funguje kontinualni a 180° servo motor

MuZete si vytvorit a naprogramovat dalkové ovladani

Doplnte auticko o snimace a udélejte si plnohodnotné inteligentni RC auto
Postavte si zdvodni drahu a zkuste naprogramovat autic¢ko at ji projede bez
vasi pomoci jen za pomoci snimacu.
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3D dilky:

Zadna naprava

Zakladna Stabilizator predni napravy
1ks lks 1ks
Piredni zavéseni kol Pneumatika Disk
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Drzak servo motoru Drzak servo motoru vrchni Ozubené kolecko
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Zadni naraznik Predni naraznik Krytu drzaku baterii
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Drzak desky MB3 Drzak servo motoru spodni Spojka zavéseni kol
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Hnaci ozubené kolecko
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Elektro dilky:
Drzak baterii RozsSireni MB3 360° Servo motor

1ks 1ks

Mechanické dilky:
M3x10 M3x16 M3x20

23 ks 6 ks 2 ks

e o of) s,
M3 M3 M5x40

23 ks 6 ks 2 ks
o) O ——
M5 625 M5x155

20 ks 4 ks 1 ks
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Sestaveni vozitka

1. Sestaveni kola

[J 8 ks - maticka M5 J 4 ks - pneumatika
O 4 ks - disk

e MatiCky osadime na kazdou stranu disku koleCka. Opakujeme tento
postup pro vsechny 4 disky.

e Kdyz ndm maticka nelze vlozit do kolec¢ka, tak si mdzeme pomoct
groubem M5, ktery si na matic¢ku nasroubujeme. Sroub ndm pomze

mati¢ku jednoduse osadit, a to bud pritlacenim dlani nebo pomoci
klepanim kladivka.
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e Po osazeni maticek mUzeme na kolec¢ka nasadit pneumatiky.
Pneumatiky drzi na discich dostate¢né i bez lepidla, ale mdze se stat
Ze pfi nedostatec¢né kvalité tisku mdze dochazet k protaceni
pneumatiky, a proto doporucujeme pneumatiky pfilepit vhodnym
lepidlem.

2. Sestaveni predni napravy

[J 2 ks - loZiska 625 [J 2 ks - maticka M3

J 2 ks - Sroubu M5 x 40 [J 2 ks - samojistici maticka M3
J 2 ks - maticky M5 J 4 ks - predni zavéseni kol

J 2 ks - Sroub M3 x 10 [J 1 ks - spojka zavéseni kol

[J 2 ks - Sroubu M3 x 20

e Na Sroub M5 nasadime loZisko, a to nasledné upevnime pomoci
maticky M5. Lozisko musime pevné dotahnout, tak aby se Casem
nepovolilo. Dotahnutim lozisko neposkodime.
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e Po nasazeni loZziska mUzZzeme osadit predni zavéseni kolecka. Pomoci
Sroubu M3 x 10 mm a maticky upevnime lozisko v zavéseni podle
obrazku. Otvor na zahnuté ¢asti nechame prazny.

»

e Tento postup opakujeme i pro druhou stranu. Nasledné si pfipravime
Sroub M3 x 20 mm a samojistici maticky, spojovaci dilek pomoci,
kterého predni zavéseni spojime. Samojistici maticku pouzijeme
proto, aby se pfi otaceni samovolné nepovolila.
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e Sestavena predni naprava by méla vypadat jako na obrazku nize.
Orientaci Sroubu nemusite dodrzet, protoze se jedna jen o vizualni
stranku jak vase vozitko bude vypadat.

3.0sazeni serva na zataceni

(J 1 ks - 180° servo J 1 ks - zdkladna
(0 1 ks - kratsi adaptér J 2 ks - Sroub M3x10
(viz obrazek) J 2 ks - matice M3

J 1ks - mensi vrut

[J 1 ks - drzak servo motoru

e Pred tim nez se pustime do osazeni, tak musime najit stfedni polohu
servo motorku. Stfedni polohu budeme hledat na to, aby jsme servo

a adaptér na servo namontovali spravné. Servo si polozime na
zakladnu podle obrazku vpravo.
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e Servo si k micro:bitu pfipojime podle zapojeni vievo a nahrajeme do
ného program pro nastaveni stfedni polohy. Postaci nam napajeni z
USB kabelu. Pomoci tlacitek mizeme servo vychylovat ze stfedni
polohy a tim si ovéfime, Ze se servo natoci o pozadovany Uhel.

forever

if button A + is pressed then

servo write pin P1 v to e

else if button B w is pressed then @

servo write pin P1 * to @

else

serve write pin P1 + to o

Servo ponechame v stredni poloze a odpojime napajeni z micro:bitu

e Adaptér nasadime tak aby smé&roval nahoru a upevnime ho pomoci
malého vrutu ze sacku od serva. Po utdhnuti mdzeme dodatecné
servo otestovat jestli se nam servo otaci doleva a doprava.
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e Jak se ndm podafi servo spravné pfipravit, mizeme ho osadit na
pevno k zdkladni podloZce. Je dulezité ho pripevnit na spravnou
pozici. Proto si zkontolujte spravnou pozici dle obrazku nize. Maticky
vloZzime do drzaku shora a upevnime mororek pomoci Sroubu
zespodu podvozku.

4. Drzak pro umisténi rozsireni MB3
J 2 ks - Sroub M3x10 [J 1 ks - drzadk desky MB3
O 2 ks- mati¢ka M3

e Drzak desky osadime na stred zakladni podlozky podle obrazku,
dbame na spravné natoceni a umisténi.
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5. Osazeni zadni napravy

[J 3 ks - Sroubu M3x10
[J 3 ks - matice M3
[J 2 ks - lozisko 625

0 2 ks - mati¢ek M5
[J 1 ks - zavitové tyce M5x155

(J 1 ks - zadna naprava

e Zadni napravu pripevnime k podvozku pomoci sroubl M3x10 a
maticek.

n
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e Zavitovou tyC vlozime do zadni napravy a upevnime ji pomoci
maticky M5 z kazdé strany. Snazime se umistit zavitovou tycC tak, aby
na kazdé strané napravy méla ty¢ stejnou délku. Maticky
nedotahujeme na pevno, zavitova ty¢ by méla mit vuli aspon T mm
mezi loziskem a matickou.

6. Osazeni ozubeného kola

[J 3 ks - maticek M5 [J 1 ks - ozubené kole¢ko

e Jednu maticku vlozime do otvoru v ozubeném kole. Druhou maticku
pouzijeme na opacné strané k zajisténi polohy zavitové tyCe. Snazime
se maticky utahnout proti sobé tak, aby se Casem nepovolovali. Mezi
loZiskami a matiCkami musi a lozisky musi byt prostor. Maticky nesmi
stahovat loziska nebo ohybat zadni napravu.

12
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e Ozubené kolecko nasroubujeme na zavitovou ty¢ a nasledné ho
zajistime matickou M5. Hotova osa pro zadni napravu by méla
vypadat stejné jako na obrazku. Po upevnéni zkontrolujeme vali mezi
matiCkami a lozisky. Cela osa by se méla otacet a neméla by se
pohybovat do stran o vice nez Tmm.

7. Osazeni hnaciho motoru

[J 1 ks - 360° servo motor [J 1 ks - drzadk servo motoru
[J 1 ks - vétsi vrut spodni
0 2 ks - Sroub M3 x 16 [J 1 ks - drzadk servo motoru
[0 2 ks - matice M3 vrchni

[J 1 ks - hnaci ozubené kole¢ko

e Hnaci ozubené kolecko nasadime na servo motor a upevnime ho
pomoci vétsiho vrutu.

13
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e Servo motor osadime do spodniho drzaku, tak aby ozubené kolecko
bylo blize k podlozce na které na které pracuje. Nasledné na ného
muzeme nasadit vrchni kryt. Ridime se podla tvaru servo motoru a
pfipravenych dér kam ma zapadnout.

e Do vrchniho drzaku servo motoru vlozime maticky M3 a cely drzak
polozime na urcené misto. Drzak upevnime Srouby zespodu modelu
Srouby. Cely dil pohonu muzeme pohonu muizeme posunovat v

pripraveném slotu. Dbame na to, aby ozubené kolecka perfektné

lezely v sobé ozubenim a nasledné mdzeme vse dotahnout.
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8. Osazeni predni napravy
[J 4 ks - Sroub M3x16 [J Sestavena predni naprava
[0 4 ks - samojistici matice M3 bod ¢. 2
[0 2 ks - Sroubu M3x10 [0 1 ks - stabilizator predni
[J 2 ks - matice M3 napravy

e Predni ndpravu osadime na pozici pomoci Sroubl M3x16 a upevnime
ji samojisticimi maticemi. Matice nedotahujeme na pevno. Dbame
Nna to, aby se zaveéseni koleCek mohlo lehce otacet. Opakujeme tento
postup i na druhé strané stabilizacniho dilku.

e Stabilizator predni napravy pripevnime k zakladné pomoci dvou
Sroubld M3x10. Obycejné maticky si vliozZime do pfipraveného otvoru a
upevnime sroubem ze spodni strany zakladny.
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e Pomocisroubu M3x16 upevnime zaveéseni kolecek k stabilizatoru a
zajistime Sroub zespodu samojistici matickou. Zavéseni kolecek se
musi otacCet a proto samojistici matiCku neutahujeme Uplné. tento
postup opakujeme i na druhé strané.
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9.Drzak baterii

J 4 ks - Sroub M3x10 J 2 ks - kryt drzaku baterii

O 4 ks - matice M3 O 2 ks - drzak baterii

e Do pfipravenych otvord si osadime maticky a upevnime drzak
pomoci Sroubu zespodu na pripravené misto na boku podvozku.

e Kryt zatim nedotahujeme na pevno

16
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e Drzak baterii vlozime do krytu. VodiCe prostrcime pres diru v krytu.
Po vloZzeni drzaku do krytu, mdzeme Srouby co drzi kryt pevné
dotahnout. Kdyz chceme muzZeme drzak baterii prilepit
oboustrannou paskou nebo vhodnym lepidlem.

e Pouzivame dva drzaky akumulatord. Pro rozsifujici desku OMG
Robotics MB3 potrebujeme 6V. Vystupem jednoho drzaku jsou 3V, a

proto tyto drzaky spojime do série.
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10. Montaz predniho narazniku

[J 2 ks - Sroub M3x10

[0 1 ks - predni naraznik
[J 2 ks - matice M3

e Matice vlozime z vrchni strany do pfipravenych otvord a pomoci
Sroubu zespodu pripevnime predni naraznik.

1. Zadni naraznik

[J 2 ks - Sroub M3x10

[(J 1 ks - zadni naraznik
[J 2 ks - matice M3

e Matice vlozime z vrchni strany do pfipravenych otvor( a pomoci
Sroubl upevnime naraznik zespodu zakladny.

’’’’’’
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12. Osadenie rozsirenia - MB3

0 2 ks - Sroub M3x10
[J 1 ks - rozsifeni OMG Robotics MB3
e Rozsifeni nasadime na drzdk a pfimontujeme ho pomoci Sroubu

e Nepouzivame maticky, Srub se totiz jemné zareze do vytisknutého
dilku.

iix
il

L)

e Po osazeni muzeme k rozsifeni pfipojit vSechny komponenty podle
schéma zapojeni na konci navodu.
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13. Nasazeni kolecek

[J Sestavend kolecka z bodu ¢.1

O 4 ks - matice M5

e Pred nasazenim koleCek na predni zavéseni, pridame na kazdou
stranu jednu maticku M5. Maticka M5 nam vytvori distancni mezeru

mezi zavésenim a samotnym koleCkem. Opakujeme i na druhé
strané.

e Nasadime predni kolecka sroubovanim na pfripravenou napravu.
Kdyz se nam nedari koleCka nasrobovat, tak si chytneme Sroub M
kleStémi z vnitFni strany zaveseni kolecek. Zabranime tak protaceni
osy a kolecko ndm pUjde sndz nasrobovat.

20
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e Zadni koleCka nasrobujeme na zavitovou tyc.

e KolecCka na strané, kde jsou ozubené kolecka dotahneme az k
posledni maticce. Na druhé strané se snazime nastavit druhé kolecko
tak, aby bylo ve stejné vzdalenosti jako prvni. Obé zadni kolecka na

zaver zajistime matickou M5.

14. TycC rizeni
(0 1 ks - dratu

e Drat pomoci klesti ohneme tak, aby jsme spojili adaptér ze servo
motoru a otaceci hridel napravy.

21
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15. Sestavené auticko

e Auticko mame sestavené a muzeme se pustit do programovani,
hrani a zavodéni. Kazdé auticko doporucujeme vylepsit a doplnit o
novée dilky, senzory a dalsi prvky, abyste si uzili jesté vice zabavy.
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