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ClicBot App Installation Advice on Using

You can find and download the The Quick Start Guide gives basic

ClicBot App on the App Store/ instructions on how to control your

Android, or scan the QR code below ClicBot. Please refer to the User Manual

to download. for detailed information on the product,
including module specifications/

@ The ClicBot App supports i0S 10, connections, how to charge the battery,

Android 5.0 and higher versions. security & privacy, after-sale services,

and FAQs. Please see the Module
Function Card for information on the
operational applications and how to use
each modular function.




Usage Instructions

© Contains small parts, not suitable for children
under 3 years old;

© Contains precision parts, avoid dropping;

© Keep away from flammable objects;

© Keep your ClicBot dry; keep the product away
from water;

© Keep the golden module “po-go” pins away from
metal;

© Do not directly or indirectly connect two or more
brain modules together;

© Do not remove or replace the built-in battery;
please contact our after-sales service team for
repairs in case of damage;

Usage Instructions

OThe charger is not a toy, only use the
charger recommended (the output voltage
recommended: DC 5V/2A);

©Do not use while charging;

©Do not force your ClicBot to move when the
movement function is locked;

®Do not touch the ClicBot while it is moving;

OWhen finished with the ClicBot, please recycle
it; do not carelessly discard it and pollute the
environment;

OThis package contains important information,
please keep it at hand.
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Introdu ClicBot

Introduction to ClicBot

ClicBot is an intelligent robot designed for kids
& adults with built-in functions for education
and entertainment.

ClicBot has a unique modular design, which
makes it easy to assemble and disassemble,
create all sorts of imaginative robots, and
allows for thousands of programmable
functional uses. This makes ClicBot is more
than just a robot, companion, or even toy - but
additionally as a means of creative expression,
learning, and experiment. ClicBot is also alive
with over 200+ unique interactions. With its
big, blinking eyes, and sound module, ClicBot
is able to interact with you in a very lively way.
ClicBot can see, feel, hear, think, communicate,
and perform lots of actions. Reaching out to
pet its head will cause ClicBot to react sweetly
towards you, while programming it to recognize

you will allow it to warmly greet you when you
interact. You can also program ClicBot to react
in specific ways, so you can be very imaginative
in your creations.

Through the ClicBot App there are a variety

of easy-to-use programmable tools, robotic
design setups, and features that let you share
your creations with the community. Build an
exciting racing robot, cute animal companion, a
wall climbing adventurer, a bionic explorer, and
many other exciting possibilities.

ClicBot is designed to help children shape the
future with STEAM learning. Through the app,
there are two creative functions that allows for
scripting programs in ClicBot, motion or ‘demo’

script, and drag & drop graphical programming.

Motion script means users only need to make

& save adjustments made to ClicBot in order

to play back the entire routine in an easy and
smooth manner. For more intermediate and
advanced actions, users can use the drag & drop
graphical programming feature to create a wider
variety of amazing programs and actions.

To help guide children in realizing the full
potential of their ideas and creativity, the
makers of ClicBot will produce a series of
STEAM videos to better guide children on
how to build, program, and play with different
robotic creations. Additionally, you can share
your magical creations or search for inspiration
through the ClicBot App Community. Simply
upload your artworks, photos, code programs,
or robotic designs for others to download and try
for themselves!
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Specification of Modules

m Brain Module

The Brain module is the master control and power supply unit of the ClicBot.
It uses an ARM-A7 processor and includes a rechargeable polymer lithium
battery with a capacity of 1550mAh. The eye of the ClicBot is a 2.1-inch
rotational, circular touch screen. It contains a camera & facial recognition
software, gesture sensors and camera optics can be found within the
upper-left area of the screen. There are three touch sensors which are
located on the upper, left, and right side of the Brain respectively, and two
connectors are located on the upper and bottom rear side. The Brain module
is integrated with a number of the function modules, and it includes an
accelerometer, gyroscope, microphone, loudspeaker, and WiFi.

Dimensions 66.7%66.7*125.3 mm Touch sensors on | Upper, left and right side
Net weight 2569 casing
Size of Touch Screen| 2.1" Microphone Volume detection
Rotation Range | -24°~+24° L Mono
Camera 2-megapixel camera Wi-Fi 2.46
Face detection & recognition, Battery Capacity  |1550 mAh
motion detection Type of Charging | USB-C
(identification distance < 5m) Port
Gesture Sensors |8 gestures Connector Upper and bottom rear
lidentification distance < 20cm) side

GESTURE
SENSOR

CAMERA LIGHT

CAMERA &
FACE RECOGNITION

TOUCH SENSORS
ON CASING

BATTERY LIGHT

SCREEN

ON/OFF

/

TYPE-C

MICROPHONE




= Joint Module

The Joint module, which is the “joint” of the ClicBot, is used for integrated
motion. It functions with a high-precision servo system and uses a built-in
DC geared motor, and build-in angular rate/angle position sensors. There
are four connectors in total, two in each hemisphere. Each connector has a
status indicator which shows the connection and update status in relation to

other module pieces.

55 mm (diameter)

Net Weight

739

Rotation Voltage

2.64W

Max. Rotor Speed

216°/s

Connector

2in each hemisphere

Specification of Modules

Status of Joint’s indicator

Connection Status

-Light On->Connected correct

-Light flashing->Waiting for module
connection

-Light flashing quickly->Connection is
wrong

Update Status
-Light On->Successfully updated
-Light flashing>Currently updating



Specification of Modules

m Skeleton module

The Skeleton module is the ‘bone’ of the ClicBot, and is primarily used Status of Skeleton’s indicator
for building limbs. There are two connectors at the top and bottom of the

Skeleton, and two strip status indicators located on the front, which show the Connection Status

connection and update status in relation to other module pieces. -Light On>Connected correct

-Light flashing->Waiting for module

CL\ connection

-Light flashing quickly>Connection is
wrong
Update Status

-Light On->Successfully updated
-Light flashing>Currently updating

Dimension 37.8*37*120 mm ( Setzskeletnn Light strip color The color of 'Skeleton's indicator can
Net Weight 579 be changed in Drag & Drop program.
Connector Top and bottom




Specification of Modules
m Wheel module

The Wheel modaule is a functional module used for vehicle setups. The
Wheels include a DC geared motor and a magnetic speed sensor, with a
maximum rotor speed of 4.5 rounds-per-second. There is a status indicator Connection Status
near the main connector which shows the connection and update status in -Light On>Connected correct
relation to other module pieces. -Light flashing>Waiting for module
connection

-Light flashing quickly->Connection is
wrong

Status of Wheel's indicator

Update Status
-Light On->Successfully updated
-Light flashing>Currently updating

Diameter of wheel [83.8 mm Set ™ Wheel Light strip color ) The color_ of Wheel's indicator can be
Net Weight 1409 changed in Drag & Drop program.
Rotated Voltage | 2.4W

Max. Rotor Speed | 4.5 rounds per second
Connector 1




Specification of Modules

m Base Accessory - Mount B Reinforcement Accessory - Locker

The Mount can be used to fix your ClicBot to a table with Mount Stickers. The Locker is used to reinforce connections between two modules.

[Dimension [47*36*14.4 mm

[Net Weight [10g

[Dimension [75.1%75.1*45.2 mm
[Net Weight [619

@ Please use the Mount stickers provided by KEYi Tech to ensure the
product is fixed properly.



Specification of Modules

m Fixation Accessory - Holder
@It can be used for connecting modules when additional reinforcements

The Holder can be used to connect a cellphone or sports camera to your
are required.

ClicBot. It uses a standard 1/4 screw.

Diameter 4040*86.6 mm
Net Weight 559
Step1 Step2 Step3 Degrees of Universal joint on the bottom: 0°~180°
Freedom Horizontal knob of the main part:
Connect Locker Rotate Locker. Rotate until -90°~90°
between modules. baseline is aligned Connector bottom




Specification of Modules

m Smart Foot module

The Smart Foot module is a functional sensor module that primarily serves Smart foot has a orange indicator. After connecting onto ClicBot, the
as the ‘feet’ of the ClicBot. The Smart Foot includes a highly-sensitive luminance of the indicator will automatically brighten when pressure
pressure sensor and a micro-processor to control and measure terminal is increasing. The indicator can also indicate the connection status and
pressure. update status.

Connection Status
-Light On>Connected correct
-Light flashing>Waiting for module

connection
-Light flashing quickly>Connection is
wrong
Diameter 39.3*41.8*69.4 mm
Net Weight 4g Update Status
Pressure Range |<9.8N -Light On>Successfully updated
Connector top -Light flashing->Currently updating




Specification of Modules

m Suction Cup module

The Suction Cup module is a functional actuator module. The Suction Cup Suction Cup has a green strip indicator. The indicator light keeps breathing
includes a negative pressure pump and a solenoid valve. By utilizing a when Suction Cup is functioning and stays on if the suction is successful.
micro-processor, it can control the air current and turn on/off the value, The indicator can also indicate the connection status and update status.

allowing the ClicBot to perform climbing functions. It also uses the air
pressure sensor to proactively check the stability of the ClicBot's movement.

Connection Status
-Light On>Connected correct
-Light flashing->Waiting for module

connection
-Light flashing quickly>Connection is
wrong
Diameter 83.5°83.5'82.8 mm
Net Weight 145
Adsurpligcn Verhgcaldirec(ion: max.~20kg Update Status
Capacity Horizontal direction: max.-5kg -Light On->Successfully updated
Buckle Position | Top -Light flashing>Currently updating




Specification of Modules

m Distance Sensor module

The Distance Sensor module is a functional sensor module. It uses a high-

precision infrared probe and built-in micro-processor to control and measure

the distance from an obstacle.

Distance sensor has a red indicator. After connecting onto ClicBot, the
luminance of indicator will automatically brighten when the distance is
shortening. The indicator can also indicate the connection status and
update status.

Connection Status
-Light On->Connected correct

-Light flashing>Waiting for module
Diameter. 40*40*82 mm connection
Net Weight 539 -Light flashing quickly>Connection is
Detection Distance | 2~100 cm
wrong
Range
Degrees of Universal joint on the bottom: 0°~180°
Freedom Horizontal knob of the main part: Update Status
-90°~90° -Light On->Successfully updated
Buckle Position _|Bottom -Light flashing>Currently updating




m Grasper module

The Grasper module is a functional actuator module. It has a flexible bionic
design and is controlled via a built-in micro-processor. It is able to grasp

objects of various shapes and sizes.

Dimension 75*57+165 mm
Net Weight 98¢

Max. Weight 2509

Max. Dimension | 6cm

Buckle Position | Bottom

Specification of Modules

Grasper has a yellow indicator which can also indicate the connection status
and update status.

Connection Status

-Light On->Connected correct

-Light flashing>Waiting for module
connection

-Light flashing quickly>Connection is
wrong

Update Status
-Light On>Successfully updated
-Light flashing>Currently updating



Assemble the Modules

All ClicBot modules can be connected to each other by connectors. A
connector contains an A-conn, a B-conn and ‘po-go’ pins. You can connect
two modules by interlacing the A-conn and B-conn, and the golden po-go
pins transfer instruction and supply power.







Battery Capacity and Charging

The battery status of the ClicBot is indicated by different colors on the Brain When the power is low, an alert will show on the screen. Please charge
Module power light. It can also be checked on the system menu. the battery to ensure normal operations and to maintain battery life.

Green->Full Power
Orange->Low Power

Battery Status Red->No Power

Battery Alert




m Internet Connection

The Brain module can connect to the internet via Wi-Fi, and you can find
updates for functions on the cloud server.

How to connect to the internet:

1. Open the ClicBot App, select “d Connect to Brain”. then click “Set up
Brain’s Wi-Fi” and enter your Wi-Fi password. A QR code will generate after
you click “Generate QR code”;

2. Swipe upwards on the screen of the Brain Module to view the system
menu, then select the Network “Z3" icon to begin scanning;

3. Using the Brain to scan the QR code generated by the ClicBot App to
connect to the internet.

< Brain-Network Setting

Turn on the camera to scan

QR code generated in ClicBot App Scan the QR code with Brain module

m Device Connection

Brain module can be connected to ClicBot App via router or hotspot.

It is suitable for remotely controlling setup by connecting to ClicBot App via
router in the Wi-Fi scenarios.

How to connect to ClicBot App via router:

1. Connect Brain module and a device installed ClicBot App to the same
Wi-Fi;

2.0pen the ClicBot App, select the“d Connect to Brain”. then Select
“Connect” and select “Connect Brain via Wi-Fi”. The App will automatically
search for the Brain Module connected to the Wifi Network. Choose Brain
ID on the screen, and click to connect between Brain module and App.

N amyer
jour Callphone

Brain module in ClicBot App



Connection

Connection via hotspot is suitable when Wi-Fi is not available or the signal
is weak.

How to connect to ClicBot App via hotspot:

1. Swipe upwards on the screen of the Brain Module to view the system
menu, then select the Device icon Q and click “Other connection methods”
to generate a QR code.

2. Open the ClicBot App, select “ @ Connect to Brain”. Click “Connect " and
then select “Connect Brain via hotspot” to begin scanning.

3. Scan the QR code with your device to set up the connection.

<« Hotspot Connection
o R
L E)
Click “Hotspot Connaction”and Scan the QR Code
The QR Code Generated Scan the QR code to Set up the Connection

by Brain module
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m Security Information

10

GB19865-2005. GB6675.1-2014. GB6675.2-2014.
GB6675.3-2014. GB6675.4-2014

This device complies with part 15 of the
FCC Rules. Operation is subject to the
condition that this device does not cause
harmfulinterference (1) this device may
not cause harmful interference, and (2)
this device must accept any interference
received, including interference that may
cause undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void the
user's authority to operate the equipment.

NOTE:This equipment has been tested
and found to comply with the limits for

a Class B digital device, pursuant to

Part 15 of the FCC Rules. These limits
are designed to provide reasonable
protection against harmful interference in
a residential installation. This equipment
generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and
used in accordance with the instructions,
may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no
guarantee that interference will not occur
in a particular installation

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct

the interference by one or more of the
following measures:

--Reorient or relocate the receiving
antenna.

--Increase the separation between the
equipment and receiver.

--Connect the equipment into an outlet on
a circuit different from that to which the
receiver is connected.

--Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable exposure
condition without restriction.

FCC ID: 2AWR5-KY002

RSS-Gen Issue 4 December 2014"&"CNR-Gen 4e
Décembre 2014:

--English:

This device complies with Industry Canada licence-
exempt RSS standard(s).

Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause interference, and (2)
This device must accept any interference, including
interference that may cause undesired operation of
the device.

--French:

Le présentappareilestconforme aux CNR d'Industrie
Canada applicables aux appareils radio exempts
de licence. L'exploitationestautorisée aux deux
conditions suivantes:

(1) Uappareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Uutilisateur de L'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
brouillageest susceptible d’encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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Safety and Privacy

hi¢ 23

— -

Manufacturer's Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.

Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing

Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. Al essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.
Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
2.46 WIF1802.11b/g/ 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
n(HT20,HT40) 2412~2472MHz;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz

22

m User Privacy

We understand the importance of personal information security, and will
make every effort to protect the personal information of our users. We will
take all reasonable and practicable means to avoid collecting irrelevant
personal information. If it is necessary for us to do so, we will first obtain
your authorization to use your personal information and store this on a
local hard drive in accordance with relevant professional standards. Unless
absolutely necessary, we will only process your personal information on the
local hard drive, to avoid any unauthorized access, disclosure to the public,
usage, modification, damage or loss.

For specific privacy policies, please refer to the ClicBot App or visit www.
keyirobot.com.



After-Sales Service

In the event of any defect to your ClicBot modular robot product or its
accessories during use, we are committed to ensuring a 12-month
maintenance-free service for any electronic components from the date of
purchase, and a six-month service for any materials or motors from the
date of purchase. This is in accordance with the User Manual, and provided
that any faulty workmanship can be confirmed by a test technician.

Please contact feedback(@keyirobot.com or your local retailer for any after-
sales services.

@Please keep your receipt on hand to ensure after-sales service.
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m How to turn on/off ClicBot?

Long press the power button on the rear side of
Brain module for 3 seconds to turn on ClicBot.

Press the power button on the rear side of Brain
module and then choose the shutdown option to
turn off ClicBot, or long press the power button
for 4 seconds to force a shutdown.

m Di tics - Auto Shutd

To maintain the battery and motor performance,
ClicBot will be shut down automatically in the
following situation:

1. It hasn’t been operated over 20 minutes;

2. Battery power is lower than 10%.

m How long does ClicBot take a full charge and
how long can it be used continuously ?

It takes 2.5 hours at 5V/2A to have it fully charged,
and it can be used continuously up to 4 hours.

24

H |s it a must to connect ClicBot to the internet
while playing?

No, but it needs to connect to the internet to
check for update.

m Is it a must to play ClicBot Robot with ClicBot
App?

No, it can be controlled manually with the screen
of Brain module.

m The maximum distance of remote control with
ClicBot App

It depends on how to connect the robot to ClicBot
App:

-Via router, it is up to 10m which may be different
due to the performance of router.

-Via hotspot, it is up to 5m.

m Can ClicBot'’s functions be updated ?

ClicBot modules can be upgraded online.
Connect Brain module to Wi-Fi, click Home button
“—" and choose “Update” to check/download the
update.

Connect other modules to Brain module to auto
start the update, follow the update instruction on
the screen to upgrade modules.

m The identification distance of gestures like
shielding, waving and etc.

The gesture sensor is located in the upper-left
triangle area of the screen of Brain module.
Please keep your hand at a distance of 5-20 cm
when shielding and waving, etc.

m The detection distance range of Brain module

The gesture sensor is located in the upper-left
triangle area of the screen of Brain Module, and
it can detect the obstacle at a distance between 5
and 20 cm in front of robots.



m The face identification distance of Brain
module

The camera for face detection & recognition is
located in the upper-left triangle area of the
screen of Brain Module, and it can identify faces
at a distance of 1 m.

m The motion detection distance of Brain
module

The camera for motion detection is located in
the upper-left triangle are of the screen of Brain
Module, and it can detect the movement at a
distance between 1 and 5 m.

m The role of the camera of Brain module

Brain module is equipped with a 2-megapixel
camera which is capable for controlling the

robot from the first-person point of view, face
detection & recognition and motion detection.

m The rotation range of the screen of Brain
module

The rotation range of the screen is up to 24
degree in the horizontal direction which can be
set in ClicBot App. Please do not rotate the screen
by hand.

m How to assemble a ClicBot Robot?

ClicBot is installed with a smart assembling
guidance system. After choosing which robot is
to be assembled, there will be a step-by-step
instruction shown on the screen of Brain Module.
The indicator light will flash to indicate where

to be connected. The system will automatically
check whether all the modules have been
assembled correctly and show alert message

on the screen in case of any error while the
indicator light is fast flashing. And the system will
automatically adjust the angle of connection as
long as the two modules are correctly assembled.

m Diagnostics - why does the indicator light of a
module flash?

The indicator light is used for indicating the status
of a module, mainly including:

Solid light - Operation

Breathing - Readiness

Flashing - Waiting for being connected to a
module

Fast flashing - Connection error

m Programming language applicable to ClicBot

Support Graphic programming and Python
programming.

m Editable modules applicable to ClicBot

Support over 20 editable modules, including the
screen of Brain module, loudspeaker, the motor
of Joint module, the motor of Wheel module, and
the color of the strip lights of Skeleton module.
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TIRSOARTS « AR
- KRR IR
- PURAIFOHEEIR
EsE:ule]
- EBE BTN
IR RTIER
ggsﬁ ?iisgmm Q;Wheel — -) @%i&%fiﬂuiﬁ% Wheel BI%HE
ISR 2.4 W IRTATHORRE .

BARE 458 /s
PEFNME 14
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TRRE

u EEER{H Mount
EERHFFTIS ClicBot Mg NBIS B AERAE I E EERE Lo

R 75.1%75.1*45.2 mm
BE 619

@NHRKMEEENR, 1EHERESIRMUIERELR .
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u INE&H Locker
DNEEFR] BT ISRIEIR R HH BRI

47*36*14.4 mm
109



IRIRME

40*40*86.6 mm
55¢g

AR [ET5ETSEE 0° ~180°

EAEALERATEE -90° ~90°

JEEB

© LY AR PHEUELZHRAS SN, SIERMEEEINE. n EEEM Holder

EIREEATRERE 1/4 frigzz, BILUSFL. Eahiat S ClicBot 128

AL
RY
=82
EEE

B8 B2y BIL
. \ FHERIE
B INER AT IREENERt R EIERAEL
ERe(E) X4 B
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IERIE
m {3ERKE Smart Foot

fTERIRR ClicBot HIRANIIREIELR, AILMEAZE AR, {TERRNE

SREENENEREE, FERBMEEMEEEEISNARBHIED AN
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39.3*41.8*69.4 mm

B8 419
EDEASEE | <9.8N
O E s}

* 58 S 3T e IR AB IS AL S A9
E5, BRRTRERIARRAIED
HTEE.

TERRLBEBENFRMIETIT . #HEE ClcBot EA L, {TERREIE
TMIRERARIRBRNENEAMES . TECRIOFPETIEILIEY

TEKTIRR %S | SAIEHINAEAIRES .

HHRIRESINRE
- BROPHRER
- MR EHHERIR
- BRI AR
EHINAE
- BRBEHTR

- IS EETIER



IR
m [R# Suction Cup

IR#22 ClicBot RIAATINRERIR . IRBNERESRSBHIEG, BidizE IRBIERERENRIETIT . SIREFFARME, FER 2 RRFRTRG
RRIBERIEHI SRR S S SBHAFFRE, ik ClicBot H38 \SLIMENEE HIREIRMEE], BRI RETRERIM. REERAOFIASTI AT LUE

R REPIEBAERNSEEREE, st EIRMIZEE . B RENT IR HHES S S EHINAAPRE .
HERRAIDEE
- BROHHEER
- G REEER
- PRIRINFHHEEIR
;:;{ ?i;;&% 5*82.8 mm E?ﬁl}]ﬁé
RIER BESEEA 20 kg - BB
O IR
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TRIRME

m UPEER Distance Sensor

MEEIELRE ClicBot M2 A\ RIBAITIRERER . BRI ASEELINSIR

sk, BIENEHIEE IR SR .
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RY 40*40*82 mm
B8 539
2~100 cm
BHERT AR5V
EREALER
HEOME B

MEBIRER B BRIMIZIETIT . HHETE ClicBot HlasA L, MEBRIRA
BT INSERASARERNIEE T N\NES . NIRRT AT IR
LUEE A RN MU 15 | S S EH IR

HHRREINRE

- BROPHEER

- MR AR IRR
(—— - BRIEMF— IR
EHIRE

- BEOENTR
\_/ - IS EITER




EBE
m HiF Grasper
HUMF 2 ClicBot #88 ARIRITINEEER . MURMFRABHERIERIT, BT HMFERESFIETT, LIRS TR IRRHHES IS SEHTNEE

RERRIZEMEEIEHIBIEE), FEETENSFAZRAIIAR R,
HHERSIRE
- EROPEEE
A - G REHHEER
N XS - BE R
RY 75*57*165 mm
§§fﬂ\3 & 2809 E¥ﬁl}]ﬁ€
BAIEE 25 i
EAEh Gom - ERoEHER
@ BEOME R - INIFRFEFTIER
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TRRBHE

ClicBot A& REB 2 E I FHE-FINLIMPHE . HEFHBERTDA. RO B
SEERMREN. MMREIFNA, B REBIGERE—R, 28k
EMSATERESSHE.

40



TRIRBHE
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BESTHE

Brain EisRRABIRETITAIASAE ClicBot NIzE ARIBERE, HAFR = ClicBot lss ARIBENER, RESIREABIMBER, L. K
FEREMIUEERE. MBARIERIET, RFE4HFBIGERSD, EB0BSEAT, BRITEE,

SE B
{7
T BERE

U
E2ithEB B
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n ROLEEE

FARELR Brain LIS EER Wi-Fi 4R . EEMEEEEN = imIR S 255K
HBEARITNBEEH -

* R E T

1. ¥J7F ClicBot App, % “i&E# ” . = “i8E Brain B WIi-Fi” , @
NBEIERN Wi-Fi MEEG, FHoabEmiEE_$#0;

2. FEEREIR Brain MR KSR LBEEANRGREE, BIERMEE
IR NI HEERIRE;

3. FBEME R Brain R9IE & L13# ClicBot App B9 Wi-Fi Z#E53, EZiX
Wi-Fi &g,

< BrainfitEis &

FFABrane, FEERE

ClicBot App &k Wi-Fi —#63 FRERE Wi-Fi Z4H0iEE

uREEE

HEEESFETERREISEA, FEE Wi-Fi MEER.

* IR EERAOIRIF A

1.5 =ERNESR Brain f1%2% ClicBot App RO &IEE AR Wi-Fi kL
2. ¥7FF ClicBot App, ¥ “J&&@ T.omiE ERT ERE ‘Bl
Wi-Fi #%#2 Brain” , App f$EaNHERERELL WIFi MEIIERIRR . [
EMBRRS, FEERRIFEFARDITAERE. -

® e

w

Fnmsi

ClicBot App #2204 THOERIE IR 43



* RERRIRIES X

1. EEEFIELR Brain BIFRE EME *Bﬂi:ﬁzﬂ HANRFXKR, BIEFHREE
i B, A heERE R
2,477 ClicBot App , ¥ “=0
B Brain” , HNREERRE;

3. FRINR EHRG LIRS RAA S RS, BRI eiERE .

@ = F
r Rl
L B

ERARERAE PR — 410 FT R SRR A iR
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BEIEFA

n Z2(ER

10

(GB19865-2005. GB6675.1-2014.,
GB6675.2-2014. GB6675.3-2014.
GB6675.4-2014

®

This device complies with part 15 of
the FCC Rules. Operation is subject
to the condition that this device does
not cause harmful interference (1)
this device may not cause harmful
interference, and (2) this device must
accept any interference received,
including interference that may cause
undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void
the user's authority to operate the
equipment.

NOTE:This equipment has been
tested and found to comply with the
limits for a Class B digital device,
pursuant to Part 15 of the FCC Rules.
These limits are designed to provide
reasonable protection against harmful

interference in a residential installation.

This equipment generates, uses and
can radiate radio frequency energy
and, if not installed and used in
accordance with the instructions, may
cause harmful interference to radio
communications. However, there is
no guarantee that interference will not
occur in a particular installation

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct

the interference by one or more of the
following measures:

—-Reorient or relocate the receiving
antenna.

—-Increase the separation between the
equipment and receiver.

—-Connect the equipment into an outlet
on a circuit different from that to which
the receiver is connected.

—-Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable
exposure condition without restriction.
FCC ID: 2AWR5-KY002

IC

RSS-Gen Issue 4 December 2014"&"CNR-Gen
4e D écembre 2014:

--English:

This device complies with Industry Canada
licence-exempt RSS standard(s).

Operation is subject to the following two
conditions: (1) This device may not cause
interference, and (2) This device must accept
any interference, including interference that may
cause undesired operation of the device.
--French:

Le pr é sentappareilestconforme aux

CNR d'Industrie Canada applicables

aux appareils radio exempts de licence.
L'exploitationestautoris & e aux deux conditions
suivantes:

(1) l'appareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Iutilisateur de I'appareildoit accepter tout
brouillageradio & lectriquesubi, m &€ mesi le
brouillageest susceptible d'encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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BEIETA

)i >
— T
Manufacturer's Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.

Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing

Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. All essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.

Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
2.46 WIF1802.11b/g/ 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
n(HT20,HT40) 2412~2472MHz;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz
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n ARgFA

BITRAMNANGERLNEEN, HEREHIRIFFIERAFINAEERE.
ARG THEE, BRRIELTXHNAEE.. BE-mER
PEPHFEZAFRE-LEIAGER, BIMESECRERFER, FRTaL
FITERIRZMIPENE, SRPRHI N AGSERREFERER . EIEEE
AR EIEEMEH0ET, BB RAAIE SRR A RERE IR
BINAGEE, LB EEIRER BN _ERERIAGE . RFHREE . /. 2%,
ikl CIES N

AT LATE ClicBot App ERiAIBIAEIE M www.keyirobot.com B& E4RHIBRFA
B




EEHE

FfiJFiE ClicBot BRUNE A RRE, ERIRF miniPiE SEmgRE
PHMEIMHII T ZE8, SRR ABMRARIARBAG G~ miR
1EEE, REEFRWELRE 1 FABFRIIRELERS, 6 PRI
FISE RIS EAHERSS o

ISR LABXZREAT] support@keyirobot.com s RWERE, EFRER
AR5 .

© NIHREEINZZ-RNEERS, BEERETRBLLRE.
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IR
m ClicBot BAFFHHIXN?

IR E IR R Brain B EIFF XL 37>,
BILAFFL; TSR —IRERHEIR Brain BHAY
FERASE, AETEREFR DR, BTLK
H; FINEKIRL 4 7, thaTLBERHIXRL.

m ClicBot At 4 &B@XHMN?

FHEI ClicBot H85 ARVES BRI NIERE, AT
155 ClicBot =8#IKM:

1. #81S 20min ;& B 1R(EERA ClicBot #E8A;
2.ClicBot #1288 AHIEBR/NF 10%.

u ClicBot B#BEES K E? FTHBALL
EASKEIE?

M8 5V/2A RIZEFERS, FHEBTRE 2.5 P/\iT .
EFRR B RIEYLEEABIR/NZEM, Bac s
AFEHEB RIS AT LAEER(ER 4 /AT o
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m ClicBot EEIEEMLENIS?

ClicBot FEREMLEE AT LA . IEREMERTLUGE T
IR

m ClicBot 88 ABEiERE App ERANZ?

ClicBot #1288 ABJ LA ZERE App . NiZEH: App BJ
PATE Brain EAERAIFR _ CEEA e AR
m ClicBot APP SHl#AMBTIRSERESL?

TEREETS, ClicBot App SHIERARIRITIRITIE
BAE. FREHER, ClcBot App SHEANRIT
EISIEREL979 10m . IREHRRAYIEREth SRUIRISIER

#9759 5m.

m ClicBot BIIEERTLAFHRIB?

ClicBot FIEIRERTIFHTIINBEE LT R
ERIE IR Brain JE 8 Wi-Fi BEMEE, &
F#A Home 2 “—7 BIEEEH, LG
B, FHIARMIEE;
FGEMARIRBHETE ISR Brain £, %4E5
ERHINBERITRAT, ERERFRRIRTH
THREFHER, IRERIRTNR(FRL AT LAFHRIRER .

m ERIRIR Brain IR MNER . ENEFHIR
fEREERRSD?

EMHELR Brain BKHGIRIEIRBIE R U T
LS =BXIEN .. HTEN. FahEFHiR
{ERY, 1B#RFF 5~20cm AIRERES .



m E[NER Brain A MIERYERES )
E IR Brain (9 F BB EIRBIME LT
RENALAF=AXER, TKUEFH
5~20cm HIFERSHD o

m EfEER Brain AR ARIERRS S

FERRIELR Brain AIABAS IR BIRR LT
BNELS=MXIER. #TARGNIRE
BY, 51RF 1m Z£GHIERS .

m ERER Brain AIMMSENERES D
FERRHELR Brain AIMIRE NIRRT
BNELB=AXER. #ITWRERN
B, 156RIF 1~5m RYIERS .

m E[IER Brain MRH&LBHAER?

HANIELR Brain (EAERIE—H 200W & EIEG& kK,
AILASETIHLER AR — M RIE . ARG, 4
IREEIENEINEE o

m EfEER Brain REWLSENHEERSD?
FERNIELR Brain [RREZCKEARARE) 24° o 1R
BILATE ClicBot App fEFBEFAIRIZIE SRR ahE)
HEMNE. TRIE2RFEIRE.

u WNfTH#E ClicBot MlEBA?

ClicBot B REH %5 |SI08E. BN E, EIME
R Brain RBEEH E R rRHEHHZARER, BHEy
BRI R NFER. FHEREREREBINE
REIER. ERIHZEIR, EWIER Brain NFES
RTBIRER., FHEBRIERIETAT B RERANE;
ERPHELER, = BaIRIEFHEERAE .

u RREGIERAT BT ARKE?

IRERAGETNT FTRIRRAIINEEIRTS . $8-0T
FEEUTERHR:

BE - MHEER

IR —— EEIAES

AN —— FTERAHEAEIR

TRIEINE -— HHEEIR

m ClicBot ZISMLREIES?
ClicBot BRISISEF M 4RIER Python 4772

m ClicBot XISTRZRRIRGHLE?

ClicBot B RifRIE Ry =81 #BIT 20 1>, BIEE
&R Brain 25 . #7588 RaPEK Joint FEAL.
IR Wheel BBl FEISHF Skeleton &R
JES:i=EN
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B35

ClicBot ZTU®DA > X =L

ENANUIHERELZEIT LY MERT
APP StoreZ7/z(dGoogle PlayX b7 T
lclicbot] EREBEULAD>O-RIB
M FLEFEDNQRI—REIXFT U
T. ClicBotz4D>0O0— RBELVA >R
=L TLZELN,

@ ClicBot7FUI(i0S 10 LUK,
Android 5.0 (CIELTWET .

HERICEAT37 RIIR

DA WO RE— ~HA RICClicBotdigiF
753EEClicBotD—IL RICHITS 3 D00
Ry ~OBEICEITIEAFGBEZHL
TWETY, ClicBotlCEY 35 LUV HRIE
/—EDa1—ILOMER HBAHILTHE.
BEHROtLY h7yvT. NyFU—-DF
B, RRMBLVTSANE— 7I45
—H—EX K<HBBHE—(CDNT
[FEIRERAEE SRS, 7T
DRFPCED 1 —ILEEEOERA LRSS
HCEAUTRERED I —/LERED— REH
BTTEI RSN,




{ERIEREA

O NEREBRNBDET . KK - EROBMALOETD
T. 3RRBOSFHRLCEHEFCERBNTIIZE,

O WEREPREZATNBIDT, BLBANSEESBNK
SEBLTI SN,

O KRUTEDFRNTLEE U,

O ClicBotZiH S LIz DKIEANZD LIBLWTL &,
ED1—)LOEHRT CRMTEEMNBOLSCLTL
EEN. 23— hT3ERENSDET, a3 — U
. BIEORES LU/ (YT —F 2 FERROFENZES|
ERIIARMENBDET .

O 2DULDT LA >ED 1 —)L R BIEFE (FRIEN (CIEER
URWTL ZE .

© WA/ W FU—ZAUIZDIRUIZD LIRWT L EE .
BB LIS aDER (It D7 J5 -5 — EINT@E <
ZE0.

{E RSB

ORBREBEE L LU THEAET, HREINIHEBIREME
AULTLZE (EEEAHEBE : DC 5V 2A) .

EFHRE CHEES I DEREN DDz, M
BRI ETREALRNTIZE,

ORBUILHSERLIBNTLZEN,

O EZa—ILEEMDfHFE#%EF,. HDTEEEERNTL
ZE0,

O ClicBoth BN T\ D & F [CAESRNT S FZEN,

OClicBotZ FAREICAD T 5 SBRIBHFRES| SR IO
MR BB, BUICERELFUSIIILLTI RS
(AN

OF/NYT—JICEEERFERETHLTNET . FrllR
BLTLZE,

51



UZ K

Uk

53 ClicBotD#iE

54 EZa—)Loftik

54 JLA>FE>a2—)L Brain

55 34> hEZa1—)L Joint

56 AL EZ1—)L Skeleton

57 RA—ILEZ2—)L Wheel

58 R—RF7oEH)—-<II> b~
Mount

59 EEA7IEYU—RILSY
Holder

60 AN¥—hJwv hEZ2-IL
Smart Foot

61 HU3>hyIESI-IL
Suction Cup

62 FOMREZY—EZa1—-IL
Distance Sensor

63 JS5R/)\—FEZ1—)L Grasper
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ClicBot D#IE

ClicBot D=

ClicBot @F#HEITONLIWVBEE R DORY R T, BEELELETZR
A TNET .

ClicBot (FEZ 15— ERALTH D, AU TEDBNEBT. F
HIZBFEAATESNDERU LS (CAHBEICORY MM oehTaEsx
9. ClicBot (@REEDLS(C. ZOAERETHFHLERCEADZRE
U, BRIZEMFEIDCEETEFY. HRIEZEDHINSHREZL, B
ZRTDEHRZFHRDOLS (TIRDFEL. 72724 ClicBot DAETICIIDE
ERICBZENMUTHEEY. ClicBot @EHIHFRMEEREZMIZORY
rTHD. PTVEBUTRE— REFTOORY ~. BSUWEORY
o RBESLWISAIIORY b EMITFNCHTIBORY M
EVBNBRSFUACHETEDZHORY MW B FHRIZ SO
[CRAFT .

ClicBot (FFH/zBENADDF TRRZANET DL S (CHI TN TER
9. ClicBot 7T U QL O—F+ SIS IVIS T+ HILTOISZ
SOOBMAZERETDTENTEEY, LO—FT+« 2 IHEECR>T. F
M RERCFHTORY bORBZRBEUREFIZ LN TE. OR
Y MNC—EDBSIRBEZTDILSICIERIBDIENTEEY, .
DST4HNTOISZIICEOT, FREBEIS T HILES 21—
IZZNTNRSYIITRTETORY bOA>FUSIS NTOTSA
DFTVETTIBDENTEEY. FHRESHBEDOT 1T 7 0ERZE
FOREBBTEZLSI(C ClicBot (3—3&ED STEAM Ry hD—oJ—X
ZHREL. FHIEZEHAORY hOBEZELDLEBEL, AITOJSZ
SOEFERLDCHEFY., FHIZ5E ClicBot 7TV THADIERZED
1547y TO- RUMDAEHBIZ LN TE, BLEEEM
BEFBIENTEFXT,
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ES1-ILDtE

n JLA>ES1—)L Brain

TLA>EZ2—)LE CicBot > hO—ILBIUBREHEI=-Y b T
9. ARM-A7 Oty H—ZHAL. 1550mAh DEEZIF DFTERRY
R—UFILBMEEATNEY. ClicBot DH(F 1.96" ElExvI /R
BYFROU—2TY, ROU—2DELEDICHASHIUEERH. =T
RAF v =P — AASEBSA MHIHDFEY. ROU—-DEER. £,
AIC3DDIYFEB—MUBELTED., BEDLEEEEC 2 DD/\y
DINBDET. T2 ES1—ILRIMEESS LS vrO0X0—T,
RAOOTA>. RE—H— Wi-FiREZ DEEEES 1 —ILEHERD
TWEY,

& 66.7"66.77125.3 mm T-2EoyyFt | BB K

8 256¢g St —

FyFRI)=>121" 1Y R a—LIRA

H1X AE=h— /7L

[EE ] -24°~+24° Wi-Fi 2.4G

HXZ 2AHETEILAXS NyTI—38 1550 mAh
B B E—>a viga EAR— kD57 |USB Type-C
(1RHNBEHE 5 m FJH) Nyl HEEID L2IS £ VRS

JIRFv—tY |8V IRFv—

T (1%HN8EHE 20 cm LUF)
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GESTURE
SENSOR

CAMERA LIGHT

CAMERA &
FACE RECOGNITION

TOUCH SENSORS

BATTERY LIGHT

SCREEN

ON/OFF.

TYPE-C

MICROPHONE




m 23—/ > MES1—)L Joint

ClicBot D3> MEZ 1 —JLIFORY ~OBREN(CERENES, DCE—
5, BERERNTIY— ARSI Y—ENEUEBBEY —RI X5
ILTY, G5t TA4DD/I\W OIS D FHIRC2 DD\ IILHGBDET,
ZINVOINCRFT—HRA ST —F—HRDNTNET,

ik 55 mm (B1%)
&2 g
ElEBE 264W
RAO—5—2 |2167s
E—k

Ny 7B | &R 2 M8

ES1-)ILitE

I DA ST—I-RFT—FX

HEHRAT IR

- UTSHEHAE LLY

- S MIRBSES 1) UERSES
- BUORDORIBEGNEIED TS

FYIF— hRF—HR
- RUT-EHTE
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ESD 1)L

8 2TV >ES21—)L Skeleton

2N DA S~ — 2T
ZTILRZED 1 —ILE ClicBot @ B3] T, DRy hOFRZBHES —5=2
BEHICHEMENTNET. LEBEEDC 2 DDy IILHBD. TNE
NIHIES D 2 DDA NIV TRF—HZA > Sr—F—nBDET,

A

EHRAT—IX

TS 1 —IUERES
—IEFHRIES> TWVWD

FyIF— AT -2

- AT >EFE
- U BT
T& 37.8'37'120mm Set ™ Skeleton(NOX) Light strip color @) R /L N1 D e =1ES
8 5Tg (= - ) (2 5% ROy Io0 D5 nceE
Ny ZMR | Eese s

TEFY.
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ESD1—)LOER
u R —I)LES1—)L Wheel

RA—IDA 22— — AT —
A —ILES 2 —ILEH—ORY MMEASNDEITHEES1—-ILTT,

52
DC £ 7 E—4 EHREEMET > —ZNRLTH D, BABIGEE 45 o
W 4.5EETE, SNy IILDEL CR NIV T RF— 5 RA S — 5 — BRAT -5
nHoEY, - RUTHERTANE L LY

- S MRESED 1 — LIRS
- RO RES TWB
FYIF— RAF—HR

AR EHH

B

;;—)Lg& ii.:gmm QWheel Lightstrip color @)~ /R A —)LOD-( S5-I,
=

RSwJ & ROYVITOISATE

EEEE 24w ?
BABEZC—F |51 4566 BTEFY.
Ry oLl |1
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ESD 21—Vt

B R—RF7IEHU—-II> b~ Mount m E{EA7 B U—0OvHh— Locker
R MIHES — BT ClicBot 27— IV E(CEE T DeHTfERASNFET. DOvH—(E2 DDES 1 —ILODEHRZERET DI (CERLET.

[47*36*14.4 mm

[10g

[z [75.1*75.1*45.2 mm |
[m® le1g |

O@EE(CEFEY B/=8HIC KEYI Tech #DHES — h2ERAL T IZE0.
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ESD 1Dt
@ L DERNDH DD DRHE AT VBRI ICERT D LN TEET. m EEA7 I8 Y—RIL5— Holder

7RILS — (3 ClicBot (CHHEERR— YDA SZEHT I DI (TfERL
FY,

& 40740°86.6 mm

= 55¢

BHREOHEGE |EHOIZN—FILTa 1> k0~
180°

27w 1 AFvT 2 2AFvT3 XA VHDKTF ) T :-90°~90°

Ny B JRER

ETa-IUMICOyY  Ovh—zbEestE N-XS512H%>
N—EEHEUET, ESEM FCEEZSEEY.
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ES1—)LDEE
m A¥— Iy FES2—JL Smart Foot

ANX—hIJv bEZ21-IILEORY bORBELVTERAEND A >FUST
S hEY-ZFIEEED I -ILTY ., BREOBETY—AWEaN
THEH. I—ZFILOEHZHHUAET ZHcroO07 Oty —

MERESNTNET,

Jli=

N
+iE 39.3"41.8*69.4 mm
[ 41g
EATRE 9.8N UF
Ny oLfiR | L8
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n BU>3>HhvIES1—)b Suction Cup

YO 3> HYyTEST—)LIE ClicBot OEITHEEES 1 —ILTY. BF
RTEVL /A RJULTRARBENTWES, ¥roO0JO0tvd—%
FALT. fmesliE, /JULTEA> - ATIBTECLD. ClicBot D
KUBDHEEDERITANTEECIRDFET, REMEHRT DeHCREL>
H—EREENTNET .

i 83.5"83.5"82.8 mm
[ 145¢
TR BASME: WA 20kg T
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GB19865-2005. GB6675.1-2014. GB6675.2-2014.
GB6675.3-2014. GB6675.4-2014

This device complies with part 15 of the
FCC Rules. Operation is subject to the
condition that this device does not cause
harmfulinterference (1) this device may
not cause harmful interference, and (2)
this device must accept any interference
received, including interference that may
cause undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void the
user's authority to operate the equipment.

NOTE:This equipment has been tested
and found to comply with the limits for

a Class B digital device, pursuant to

Part 15 of the FCC Rules. These limits
are designed to provide reasonable
protection against harmful interference in
a residential installation. This equipment
generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and
used in accordance with the instructions,
may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no
guarantee that interference will not occur
in a particular installation

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct

the interference by one or more of the
following measures:

--Reorient or relocate the receiving
antenna.

--Increase the separation between the
equipment and receiver.

--Connect the equipment into an outlet on
a circuit different from that to which the
receiver is connected.

--Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable exposure
condition without restriction.

FCC ID: 2AWR5-KY002

BZEBBLUVT SIS

RSS-Gen Issue 4 December 2014"
Décembre 2014:

--English:

This device complies with Industry Canada licence-
exempt RSS standard(s).

Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause interference, and (2)
This device must accept any interference, including
interference that may cause undesired operation of
the device.

--French:

Le présentappareilestconforme aux CNR d'Industrie
Canada applicables aux appareils radio exempts

de licence. L'exploitationestautorisée aux deux
conditions suivantes:

(1) Uappareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Uutilisateur de L'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
brouillageest susceptible d’encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002

CNR-Gen 4e
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Manufacturer’s Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.

Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing
Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. All essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.

Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
2.4G WIFI 802.11b/g/ | 802.11b/g/n(20MHz) 11.96 dBm 20dBm.
nlHT20,HT40) 2412-2472MH2;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz
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YcraHoBKa npunoxeHus ClicBot PekomeHpaLmm No NCNob30BaHUIO

Hangute npunoxerue ClicBot
B App Store nnu B marasuHe
npunoxenuin ans Android

1AM NpocKaHupyiTe QR-Kof,
YTO6bI 3arpy3nTh U YyCTAHOBUTH
npunoxenue ClicBot.

punoxetue ClicBot
noaaepXunBaeT onepaLoHHble
cuctembl i0S 10, Android 5.0 n
BblLle.

«KpaTkoe pyKkoBoACTBO» MOMOXeT

BaM BbICTPO HAYYUTLCS NONb30BATHLCS
ClicBot, a Takke NO3HaKOMWUT € Tpems
pa3sHbIMU NepPCoHaxamu poboToB,
XuBywwMx Ha nnaxete ClicBot.

B «pyKoBOACTBE NONb30BaTENS»
CoAepXMTCs nogpobHas nHdopmaLms
o npogykuuu ClicBot, Bktoyas
cneyuduKaLmMm BCex Moaynei, ux
CcBOPKY, HACTPOWKM NOAKIOYEHNS,
3apsaKy akkyMynsTopa, 6e3onacHocTb
1 KOH(bUAEHMANBHOCT,
nocnenpogaxHoe obcnyxmusanme n
OTBETbI Ha 4aCTo 3alaBaeMble BOMPOChI.
B pa3pene «PyHKUMOHaNbHasa

KapTa MOoAy/nei» ONUCbIBAETCS, Kak
N0Nb30BaTbCs YHKLNAMM PasHbIX
Mopynen.



Ocobble 3amMeyaHusa

Mepbl NPegoCcTOPOXKHOCTU NPY UCMONb30BaHMN

© CofilepXuT MenKue aeTanu, He NOAXOANT Ans
feTen B Bo3pacTe o 3 feT.

© Mirpyuika cofepXnT To4Hble AeTanu, no3Tomy
He 6pocaiiTe ee C BbICOTbI.

© UrpyLuKa He SBNSETCS OFHECTONKOM, NO3TOMY
AepXxuTe ee BAaNN OT UCTOYHUKA OTHA.

© UrpyLuka He SBNSETCS BOJOHENPOHNLIAEMON,
No3TOMY flepXu1Te ee B CyxOM MecTe,
nsberante nonagaHung Bnarn U He Knagute B
BOfY.

© He npukacaiitecb MeTannom
HenocpeacTBeHHO K 30/10TUCTbIM
COeiNHNTEeNIbHbIM KOHTAKTaM UTPYLLKN.

© He coefiuHANTE BMECTE HaMNpPsSMy UIn
0M0CPeJoBaHHO CPa3sy HECKO/LKO FOMOBHbIX
Mopaynen.

© BCTPOEHHbIN aKKyMySTOP HE CHUMAETCA U
He 3ameHseTcs. B C/ly4ae ero noBpexpaeHus
obpaTuTech 3a PEMOHTOM B CTyXOy
nocnenpoaaxHoro obcnyxmsaHus. 8.

©3apsiAHOE YCTPOIMCTBO HE IBASETCS UTPYLIKON.

VIrpyLUKa MOXET 3apsKaTbCs TONbKO OT

E€KOMEH[YeMOro 3apsAHOro yCTPOICTBa
FpexomeHgyech 5B, 2 ANOCTOSIHHOrO TOKa Ha
BbiXofe).

OHe pekoMeHAyeTCs UICMONb30BaTb UTPYLLKY BO
BpeMs ee 3apsKU.

SEcnu aBMXeHUe UrpyLiKmn 3ab10KNPoBaHoO, He
3aCTaBnANTE ee ABUTaTbCs CUMON.

OHe TporaiiTe pyKamu UrpyLLKy BO BpeMs ee
[OBWKEHUS.

OHe cnepyet yTUAn3nMpoBaTh UrpyLLKY BMeCTe
C 6bITOBbIM MYCOPOM — 3TO BPeAHO ANs
OKpYXatoLLel cpeapl. YTUAn3npymnTe ee
npaBuabHbIM OOpa3om.

©B ynakoBke HaxoguTCs BaxHas nHdopmaLus,
MO3TOMY COXpaHuTe ee.
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CopeprxaHue
77 KpaTkoe onucaHue uspenus 88 C6opka mopyneu
78 XapaKTepucTuku moayns 90 3apspg u nogsapsaka
78 TonoBHoOW Moaynb «Mo3r» Brain 91 CoepuHeHue
79 Mogynb cepuyeckoro npusoga 91 lMoaknioyeHne K ceTn
Joint 92 MopgknioyeHne o6opyaoBaHus
80 Mogynb yanuHutens Skeleton 93 HOCTb 1 b Tb
81 KonecHsblii mogyns Wheel 93 CsefieHue o 6e3onacHoCcTn
82 MMopctaBka Mount 94 KoHduaeHUManbHOCTb Nonb3oBaTeneit
82 dukcupytownii asnemeHT Locker 95 N p o6¢
83 [lepwatens Holder 96 YacTo 3apaBaeMble BONPOCH!

84 Crtona pns xoabbbl Smart Foot

85 TMpucocka Suction Cup

86 Mopynb n3MepeHuns paccTosaHus
Distance Sensor

87 Manunynatop Grasper
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KpaTkoe onucanune uspenus

KpaTkoe onucaHue uspgenus

ClicBot - 370 yMHas urpyLka-po6oT ¢
pa3B/ieKaTeNbHbIMU N o6pasoBaTeanble
PYHKUMSMU, NpefiHa3HAYeHHas ANs feTen.

Bnaropaps MofynbHOW nerko pasbopHoii
KOHCTpyKLuK, ClicBot no3sonset getam
co3fjaBaTh BCEBO3MOXHbIe 3abaBHble
po6OTbI TaK e NPOCTO, Kak C MOMOLL b0
06bI4HOTO KOHCTPYKTOPA. PoboT ClicBot

CTaHeT ManeHbK1UM ApYyrom Bawero pe6eHKa:

OH yMeeT MopraTb 60/bLWINM [a3oM 1 ¢
NtoBOMbITCTBOM OMNsAbIBAETCS BOKpyT.

OH Takxe MoxeT B3aMMO[J,el7ICTBOBaTb

W C BaMW: yBUEB BacC, OH pafoCTHO
nonpuBeTCcTBYeT Bac. Ecv Bbl NpoTsiHeTe
PYKY, YTO6bI MOrNAgUTh €ro Mo rooBe, OH
6yp,eT NacTUTbCA K BaM U KOKeTHMYaTb. Ecnn
Bbl BCTAHeTe NPsiMO nepef HUM, OH 6yﬂ,eT

HAKNOHATbLCA BNPaBO UK B/IEBO, KaK 6y[J,TO
}1}060ﬂbITCTByﬂ, YTO Haxo4uTCA 3a BaMun. B
npunoxeHun ClicBot Takxe ecTb MHOXECTBO
LpYrux poboToB € pasHbIMU YHKLMSIMU 1
APUNOXEHNAMN, KOTOPbIE TOJIbKO MOXET
BOO6Pa3nNTb peBEHOK. ITO U CTPEMUTENbHbIE
FOHOYHblE PO6OTbI, U POB6OTHI B BUAE MUbIX
3BepyLUeK, 1 KpyTble nasatolye poboTl, 1
6U1oHMYeCKMe WarakLye poboThl.

C nomotupto ClicBot Bal pebeHok cMoxeT
TBOPUTHL BypyLee. B npunoxennn ClicBot
€CTb 1Ba MHCTPYMeHTa [/151 TBOpPYECTBa: A4St
penaKTMpoBaHUS CLieHapVeB ABVKEHNS U ANst
BK3yaNbHOrO NpOrpaMMupoBaHus. OBnages
NporpaMMMpoBaH1eM CLieHapyeB [BKEHNS,
pebeHky GyeT 4OCTaTOYHO OTPErynnpoBaTh
1 COXpaHWUTb NONOXKeHVe poboTa — 1 OH

Ha4yHeT ABMraTbCa TaK, Kak Hapo. Micnonb3ysa
BU3ya/lbHOE NPOrpamMMnpoBaHue, pebeHok
MOXET C MOMOLLbIO ONpeaeneHHoik
nocnefoBaTe/IbHOCTU KOMaH[ nepeTacKkneaTb
rpaduyeckme NnporpamMmHble MOZYH,
4T06bI peann3oBaTh NPUMEHEHNE
VNHTENNEKTYyanbHbIX NporpamMm poboTa. YTobb!
NOMOYb AeTAM /yylle peann3oBaTb UX naen
1 TBOPUTH, ClicBot Takxe BbINyCTUT ceputo
BUAEOYPOKOB Ha nnatdopme STEAM, rge
[eTU CMOTYT Y3HaTb O BUXEHUN POBOTOB,
NporpaMMmMpPOBaHNM CUCTEM UCKYCCTBEHHOIO
VIHTeNNIeKTa 1 0 MHOTOM ApyroMm. [leTu Takxe
MOryT 3arpy»atb CO3aHHbIX PO6OTOB B
coobuiectBo npunoxenus ClicBot n genutbes
MU C OPYyTrUMU NTIOABMU, UCTbITbIBas
Y[OBNETBOPEHUE OT CBOMX AOCTUKEHUN.
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XapaKTepucTuku Mmopyns

m lonoBHOM Mopaynb - Brain

LleHTpanbHbIii MOAYNb «MO3r» - 3TO LLEHTP yrpaBneHus v nutaHus poboTa
FonoBHoW Mogysb Brain - 3T LieHTp ynpasneHus 1 nutanus pobota ClicBot.
B ronosHOM Mofyne ncrnonb3yeTtca npoueccop Ha apxutektype ARM-AT co
BCTPOEHHbIM Nepe3apsiaeMblM IMTUIA-NONUMEPHbIM aKKyMyIsiTOPOM 1550
MA/4. Bpalyatolmniics Kpyriblii CeHCOPHbIV 3KpaH pa3mepom 2,1 goiima
cnepeau — 3To 1 ecTb 60MbLLION «a3» poboTa ClicBot. B BepxHeii neBoit
4aCTU 3KpaHa PacroNOXeHbl 4aTUNK U306PAKEHNS, AaTHNK KeCTOB 1
VNHAMKATOP paboTbl KamMepsbl. B ros10BHOM Mogy/e eCTb TPU MOBEPXHOCTHO-
E€MKOCTHbIE CEHCOPHbIE 30HbI — Ha BEPXHEN, /IEBOW 1 MPaBOI CTOPOHax, 1
[1Ba COEAMHUTENA-3aLLENKMN — Ha 3aHEN U HKHEW CTOpOHax. B ronosHoi
MOAY/b TaKKe BCTPOEH AaTHNK YCKOPEHNS C TMPOCKONOM, MUKPO(OHOM,
AvHamukom, mogynem Wi-Fi n gpyrvimMm dyHKLMOHanbHbIMW 610KaMu.

Pa3mepsb! 55.5%62.9125.3 mm EMKOCTHblE Ceepxy, cnpasa 1 cnesa
Bec 260g CeHCOpHbIe
Pa3mep ceHcopHoro|(1.96" MukpodoH MNopnepxnsaetcs
3KpaHa onpepenexme ypoBHs
Vron nosopota 24°~428° rpoMKoCTH
Kamepa 2 MUNMOHA NUKCENoB Annamuk MoHo
NoagepxvBaeTcs pacnosHasakme auu [Wi-Fi 2.4G
31, 06Hap obvekTa, | Batapes 1550 MA/d
paccTosHme oBHapyKeHns < 5 MopT 3apsakm USB-C
Aatumk pacnosHae |MoaaepxusaeTtcs 8 xecTos, CoeanHutenn C3aau, cHusy
aHus KecTos paccTosue pacnosnasanus <20 cm
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GESTURE
SENSOR

CAMERA LIGHT
BATTERY LIGHT
CAMERA &

FACE RECOGNITION

SCREEN

TOUCH SENSORS.
ON CASING

ON/OFF.

TYPE-C

MICROPHONE




m Mopynb cpepuyeckoro npusopa - Joint

Mopynb cchepuryeckoro npusoga Joint — 3To 4To-To Bpope «CcycTaBa»
Balwero ClicBot. OH npuBoanT poboTa B ABWXeHne. Mogynb
npepAcTaBaseT cobol cucTeMy CepBONPUBOAA BbICOKON TOYHOCTU,
1MeeT BCTPOEHHbIV fiBUraTenb C peyKTopoM, paboTatoLmii ot
MNCTOYHVKA MNOCTOSIHHOTO TOKa, AATHVK YITIOBOW CKOPOCTY U AaTYUK
YrNI0BOTO NONoXeHus. B Mogyne nprBoga nmetoTcs 4 coefuHnuTens-
3allenku, no 2 Ha Kaxayto nonycdepy. Ha kaxgom coegunmtene-
3allenke NpefycMOTPeH KOMbLeBOM MHANKATOP COCTOSIHUS, Yepe3
pas3Hble MHAMKaLMK 0TOBPaXaeTCs COCTOSHVE NPOBeAeHNs CEOPKY 1
06HOBNEHNS DYHKLMIA.

Pa3mepbi 55 uM (8 gvametpe)

Bec 73r

HOMUHabHAS! MOLIHOCTL

Asuratens 26481

MakcumanbHasi Ckopocts

216° fc
BpaweHus

ViHpuKaTopsl cGopkit

nonycepax

10 2 Ha HinKHeli 1 Bepieli

XapaKTepucTuku Mopyns

OnwucaHue cocTosHUA
KO/NbLLEBOro MHANKaTOPa MOAY s
cchepuyeckoro npusoaa

DYHKLMSA COCTOSHMS CBOPKM

+ MOCTOSIHHOE CBEYeHWe —>
HopManbHas cbopka

+ MUTaHve — B 0XnaaHnu cbopku
moaynen

+ BbICTPOE MUraHKe —> ownboYHas
cbopka

O6HoBEHWE hyHKLMIA

+ NOCTOSIHHOE CBEYeHue —
06HOBNEHME BbINONHEHO

* MUraHWe — B OXXNAaHUu
o6HOBNEHUs Moaynen
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XapaKTepucTuku Mmopyns

u Mogynb yanunutens - Skeleton

Mopynb yanuHutens Skeleton - aTo cBoero popa «ckeneT» poboTa
ClicBot, KOTOpbIN COeAMHSIET BMECTE BCE ero KOHEYHOCTU. Moaynb
VMeeT AiBa COeMHNTENS-3aLLEe/NKM, PAacNOoNOXEHHbIE Ha BEPXHEN 1
HWKHel CTOpoHax. Ha nepegHel YacTv Mogyns C ABYX CTOPOH MMetoTCs
MO0COBbIE MHANKATOPbI, KOTOPbIE NMOKA3bIBAOT COCTOSHWE CORANHEHNS

3aLLE/OK Ha KXo U3 CTOPOH 1 06HOBIEHNS (DYHKLMIA.
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A

Pasmeps!

37,8°37°120 mm

Bec

57r

MNonoxerine

coepuHmTeneii-

sawenox

Bepisin 1 HiKHAs
cropowa

User nonocosoro
HguKaTopa

Set : Skeleton(Forep)

OnucaHue coCTOAHUA
NosI0COBbIX UHANKATOPOB
mMopynsa yanuHuTens

DYHKLMSI COCTOSIHUS CEOPKM

+ OCTOSIHHOE CBEeYeHne —>
HopManbHas cbopka

sMUraHve — B OX1AAHUN C6OPKM
mopynein

+6bICTPOE MUraHNe — oWwmnboYHas
cbopka

O6HoBnEHMe hyHKLMIA

+ MOCTOSIHHOE CBEYeHWe —>
06HOB/IEHE BbIMOHEHO

+ MUraHvie = B OXMAAHUM
obHoBNEHMS MOy neit

BusyanbHoe nporpamMmmMpoBaHmne
NO3BONSIET YCTAHOBUTL LiBET
NoNoCcoBbIX MHAKMKaTOPOB Skeleton.



XapaKTepucTuKu Mopy:

m KonecHblii Mmogynb - Wheel OnucaHue cocTosiHus

KonecHbli Mopynb Wheel - 3T0 pyHKLMOHANbHBIA UCMONHUTENbHbIN N00COBbIX MHAMKATOPOB
Mogynb poboTa ClicBot, npegHasHaueHHbIl 7151 CEOPKM KONECHbBIX konecHoro moayns

po60TOB. B MOAYNb BCTPOEH ABMraTesb C pefyKTopoM, paboTatoLnii ot DYHKLMS COCTOSHMS CHOPKM
VNCTOYHVKA NOCTOSIHHOTO TOKA, MarHUTHbIN 4aTYMNK YIOBOTO NONOXKEHUS * MOCTOSIHHOE 3aXuraHve —

1 YrNoBOW CKOPOCTU, MaKCKMasbHas CKOPOCTb BpalleHus 4,5 060poToB HopMasbHas cbopka

B CeKyHAy. PS10M C 3alenKaMu KONeCHbIX MOAy el IMEKOTCS MONOCKM * MUraHue — cbopka moaynei B
MHAVKAaTOPOB COCTOSIHNS COIMHEHNS, Yepe3 pa3Hble MHANKaLMK OXUAAHUN

0TObpaxaeTcs COCTOsIHME NpoBefeHYst COOPKK 1 06HOBNEHUS hYHKLWINA. - 6bICTPOE MUraHWe —> owmnboyHas

cbopka

O6HoBNEeHWe yHKLMI

- IOCTOSIHHOE 3a)KUraHne —
coBepLIeHne O6HOBNIEHNS

- MOCTeneHHoe MuraHue —

Q::Me”’ Koneca i:r"‘m 06HOBNEHE Moay el B OXMAaHUS
votitets onrarens | 2487

" e norocosor ) BusyanbHoe nporpammmposare
MaKCUMARBHAA YTON | 4 60000 c VHguKaTopa
nosopoTta ” no3BonseT yCTaHaBnVIBaTb uBet
Tonoxenne nonocoBbIX MHANKaTopos Wheel.
coepuHTensi- 1wt
Sauen

81



XapaKTepucTukn mopyns

m Mopcraeka -Mount m dUKCMpyoLWMii 31eMeHT - Locker
MopcTaBka NpegHa3HavaeTcs Ans 3akpennerus pobota ClicBot Ha cTone DUKCHPYIOLNIA INEMEHT NpefHa3HaYeH 4N YCUEHUS MPOYHOCTH
Cc noMoulbo Knenkomn OCHOBBbI, HE OCTaBl‘IﬂPOLIJ,eIz cnenos. coefnHeHUa Mexay moaynamu.

[ Pazmepsi [47°36°14,4 1m |
[Bec [ 10+ |

v [Pazwmeps [75.1775,1°45, 2 um |
[Bec [6rr |

@ 4T06bI 0becneynTb HafeXHyto hrKcalmio, NCnonb3yiite
NOCTaBASEMYIO B KOMI/IEKTE KNENKYIO MOACTABKY, HE OCTaBASIOLLYIO
cnepos.
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@ﬂ,epmaTenb MOXHO MUCMONb30BaTh 419 YCUNEHUs, KOT[a Kakoe-nn6o
coeinHeHne p060Ta nog, BO3AENCTBMEM CUBHOTO [aBIEHNS MOXKET
NEerKo pasbefnHUTBLCA.

War 1 War2 War 3
YcTaHoBUTbL Bpawatb MoBepHyTb ero
ukcupyrownii bukcupytowmit TaK, 4To6bl OH

3M1EMEHT B cepefuHe 6b10 3aM0AANLO C
Moayns. SIEMEHT. 610KNPOBOYHOIA
63308011 pucKoit.

m [lep>xatenb-Holder

XapaKTepucTUKMU Moay:

Ha BepxHel 4acTu iepxaTensi UMelTCs CTaHAAPTHbIE BUHTbI 1/4,
KOTOpble NpefHa3HajvatoTcs 415 KpenaeHus Ha po6ote MOBUIbHOTO
TenedoHa, SKIWH-KaMepbl U APYrux yCTPOICTB.

Pasmeps!

39,8"39,8"79,6 mm

Bec

60g

HIKHWiA wapHyp.
MOXHO perynuposars
& npepenax 0° -180°

Einstellbereich des unteren Gelenks betragt

Plage de régulation de rotation gauche et
droite du corps -90° - 90'

R S— COeAMHUTENS-3aUeNKM

HinkHAs acTb,
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XapaKTepucTuku mopyns

m Crona ans xoab6bl -Smart Foot

3T0 yHKLUMOHANbHBbIV YyBCTBUTENbHbBIN Mogynb ClicBot, koTopbliit

NCMO/Ib3yeTCa B KadecTse CTOMbl po60Ta. B Hero BCTPOEHbI
BbICOKOHyBCTBI/ITEJ'IbeII\/ﬁ OaTYUK AaBNeHUA U BblHUCA NTeNbHbIN

MUKPOMPOLECCOP, KOTOPbIN KOHTPOIUPYET OKa3blBaeMOe AaBfeHue.
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Pasmepsi

39,3'41,8"69,4 um

Bec

41r

[anazon onpepenenns
Rasnenns

<98H

Nonoxerne
COERMHUTENbHBIX CTLIKOB

Bepxin CTopoHa

Ha BepxHell 4acTu CcTomnbl 4151 XOAbObI IMEETCS MON0COBON MHAVKATOP
opaHxeBoro LseTa. Cobrpaembiii Ha poboTe ClicBot nHankaTop cTonsl
A5t xofb6bl MO YMONYAHUIO CTAHOBUTCS sIpYE MO Mepe yBeNNYeHNs
13MepsieMOro [JaBNeHws, OH Takxe No3BONSET ONpeAenTb COCTOsHNE
c6opKM 1 06HOBNEHUS (DYHKUMIA MPU MOMOLUM Pa3HbIX COCTOSHWIA
MHAMKaTOPOB.

DYHKLMS COCTOSHNS COOPKM

« OCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHas cbopka

sMUraHve — B 0X1AaHNU C6opKu
moaynen

+6bICTPOE MUraHKe —> ownboYHas
cbopka

O6HoBNEHME DYHKLMIA

+ NMOCTOSIHHOE CBEYeHue —
06HOB/IEHME BbINOAHEHO

« MWraHue — B OXMgaHUN
06HOBNEHUS MoAy el



= Mpucocka -Suction Cup

Mpucocka — 370 PYHKLMOHANbHBIN UCMONHUTENbHbIV MOZY/b

ClicBot. B Hero BCTpoeHbl Hacoc € OTpULATENbHbIM AaBNEHNEM U
3N1EKTPOMArHUTHbIV KnanaH. BelMncnnTenbHbiii MUKponpoLeccop
KOHTpONVpyeT paboTy BO3AYLIHOIO Hacoca, KOTOPbIN B 3aBUCUMOCTM OT
MOJIOXEHWS 31EeKTPOMArHUTHOTO KflanaHa BCacbiBaeT UMY BbiMycKaeT
BO3yx. [pucocka nossonset poboTty ClicBot kapabkaTbcsi BBEPX 1
BbIMOHATL ipyrue feicTBus. Takoke BHYTPY NMPUCOCKM UMEETCS AaTumK
[laB/IeHUs], C MOMOLLbIO KOTOPOTO OMPEAESIeTCs, XOPOLLO SN [ePXUTCS
npucocka.

Pasmepbl 83,5"83,5"82,8 Mm

Bec 1451

£10 20 kr 8 BepTMKaNbHOM
nIoNOXeHN 1 A0 5 KT B
TOPUIOHTANLHOM NONOKEHUN

Bec, BbigepvBaeHbii
NIPUCOCKO, K

MNonoxerne

coeaurmTenssi | Hukris cTopona

CTbIKOB

XapaKTepucTuKu Mopy:

Ha npucocke vMeeTcs NoN0CoBON MHANKATOP 3eneHoro ugeTa. Korpa
NpWCOCKa HauMHaeT paboTaTb, UHAUKATOP NEPEXOAUT B COCTOSHME
MepLaHmMs; Korga npucocka Kpenko nprkaennach, nHaukaTop paboraer
B PEXMME NOCTOSHHOIO CBeYeHMsl. M0N0COBOW MHANKATOP NPUCOCKHM
TaKKe NO3BONSAET ONPeaenuTb COCTOSHUE C60PKM 1 06HOBNEHUS
(YHKLMIA COrNAcHO M3MEHEHWI0 COCTOSIHUI MHANKaTOPA.

DYHKLMS COCTOSHUS CBOPKM

+ NOCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHas c6opka

sMUraHue — B 0XUAAHUN CEOPKU
moaynen

+6bICTPOE MUraHWe — owmnboYHas
cbopka

O6HoBnEeHWe yHKLMI

NOCTOsSIHHOE CBeveHue —

06HOBNEHME BbINONHEHO

MUraHue — B OKUAaHUN

o6HoBNEHMS MOy neit
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XapaKTepucTuku Mmopyns

® Mopaynb nsmMepeHus pacctosiHus - Distance Sensor Ha Mopyne n3mepeHust paccTOSHUS UMEeTCS KOMbLEBOM MHANKATOP
KpacHoro ueTa. Mpw cbopke Ha poboTe ClicBot nHankaTop Moayns no
YyMON4aHUIO CTAHOBUTCS sipye NO Mepe COKPaLLeHUst U3MepUTEbHOro
paccTosiHus. KonbLeBoil MHANKATOP MOAYNS U3MEPEHNS PacCTOSHMS
TakKe NO3BOAET Yepe3 Pa3Hble MHANKALMM 0TOBPaxaTb COCTOSHVE

3T0 yHKLUMOHANbHbIV YyBCTBUTENbHbBIN MOZyNb poboTa ClicBot. B Hem
MCMO/b3YEeTCs BbICOKOTOUHbBIN MH(PaKpaCcHbIl 1a3epHblil 30HA, KOTOPBbI
Yepes BCTPOEHHbIN MUKPONPOLLECCOP OnpeaensieT paccTosiHMeE 0

npenaTcTaus. o
nposefieHus C6opku 1 06HOBNEHUS DYHKLMIA.
DYHKLMSA COCTOSHNS COOPKM
« NOCTOSIHHOE CBeYeHKe —
__ HopManbHas c6opka
Pa3mepsl 40°40°82 MM sMUraHne — B 0XngaHnn cbopku
zjcanaaou = s moaynen
Vameperna 2100cm +6bICTPOE MUraHue = ownboYHas
paccronHns c6opka
perymaponsa T;‘;ﬁm WwapHVp BpawaeTcs & npeaenax 0° - O6HOBNEHME ¢)yH Kum n
cTenenn cao6oa! BpalyeHue Kopnyca Bpaso-Bneso * NOCTOSSHHOE CBeYeHne —
perynupyeTcs B npegenax ot -90° 4o +90° . OBHOBAEHHE BLINOAHEHO
—— o Coesmenci Hias vacrs « MUraHue — B OXngaHun

o6HOBNEHMS MOayneit
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m MaHunynsrtop -Grasper

MaHUNyASTOp - 3TO (YHKLMOHANbHbIN NCMIONHUTENbHDIN MOAY b
po6ota ClicBot. OH 1MeeT rnbKyto GUOHNYECKYI0 KOHCTPYKLMIO 1
cnocobeH 3axBaTbiBaTb 06bEKTbI pa3inyHoii hopmbl. PaboTa gsuratens

KOHTPONMPYeTCs Yepes BCTPOEHHbI MUKPOMPOLIECCop.

Pasmepsi

75*57*165 MM

Bec

981

MakcuMansHbli
3axBaTbiBaeMblit
Bec

2501

MakcumanbHbi
pasmep
3axBaThIBAEMOTO
obbekTa

Nonoxerne
COepMHUTENbHBIX
CTbikoB

HinkHsia acTb

XapaKTepucTuKu Mopy:

Ha MaHnnynsTope MMeeTcsi NONOCOBOW UHAMKATOP XENTOro LeTa, no
PasHbIM COCTOSIHWUSIM UHAMKATOPA MOXHO OMPEAEeUTb COCTOsIHNE CEOPKM
1 06HOBNEHNS DYHKLMIA.

DYHKLMSI COCTOSIHUSI C6OPKU

+ MOCTOSIHHOE CBEYeHMe —
HopManbHas cbopka

sMUraHne — B OXnaaHun C60pKI/I
Mopynei

«6bICTPOE MUraHKe —> ownboYHas
cbopka

O6HoBNEHME DYHKLMIA

NOCTOSHHOE CBeYeHne —

06HOB/IEHE BbIMONHEHO

MUTaHWe = B OXUAAHUM

obHoBNEHNS MOAyneit
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C6opka mogynei

Mopynu po6oTa ClicBot coegnHsI0TCS € NOMOLLYbIO COeanHUTENEN-
3aLenok. Kaxablii coefuHNTENb COCTOMT U3 3aLyenku A, 3alenkv B n
30/10TUCTbIX COEAMHUTENbHbIX KOHTAKTOB. 3aLLE/KM UCMONb3YOTCS ANs
coeqnHeHNs Mop,yneﬁ, a 30/10TUCTble COeANHUTEIbHbIE KOHTAKTbI — AN
nepefavyn KOMaHa v MUTaHUA.

3auwenka B

30n0TUCTbIN

3awenka A COefMHUTENbHBI
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3apsp

CocTosiHue 3apsfa pobota ClicBot MoXHO onpefenuTb No LBeTy
MHAMKaTOpa NUTaHWs roN0BHOTO MoAyNs Brain nnn yepes cuctemHoe
MEHI0.

3eneHblii et —
MonHOCTbIO 3apsixeH
OpaHxeBbIi LBET —
3apsKaeTcs

CocTosiHMe
3apsga
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KpacHbiii uBeT — 3apsiga

Mpu CBEPXHM3KOM 3apsifie akkyMynsiTopa poboTa Ha IKpaHe NosBAseTcs
CO06LLEHIE O TOM, YTO aKKyMyISTOP Pa3PsKeH 1 €ro HYXKHO 3apsianTb.
[ns o6ecneyeHnst HOpManbHoOM sKCNyaTaLymn po6oTa 1 NPoAeHNs
cpoka cy#6bl akkyMysTopa, ero HeoO6X0[MMO CBOEBPEMEHHO
3apskat.

W3KwiA ypoBeHb 3apAA3
akkymynaTopa




B MopknioyeHue K ceTn

B LeHTpanbHOM Mofyne MOXHO HaCTPOUTbL NOAKMtoYeH e K ceTr no Wi-Fi.
Mocne NOAKNOYEHNS K CETH Bbl MOXETe 0GHOBNSATL YHKLMM poboTa Yepe3
06nayHbIN cepBep.

Cnocob NoaKNtoYeHNs K ceTu:

. OTkpoiite npunoxerue ClicBot u Beibepute . HaxmuTte «HacTpoiiku cetu
Brain», BBeguTe naponb cetu Wi-Fi, K KoTopoit HEO6XOAMMO NOAKMOUUTLCS, U
HaXMWTe, 4TOBbI creHeprupoBaTh QR-KOA NOAKIOYEHNS;

2. Ha skpaHe ronosHoro moayns Brain cMaxHuTe nanbLieM CHU3Y BBEPX, 4TOGbI

BOWTU B CUCTEMHOE MEHI0, @ 3aTeM Bbl6epuTe 3HaYOK CETUZS, YTOGbI BOUTH B

PEXMM NOAKIOYEHUS Yepes CKaHUPOBaHWe;

MpockaHupyiite QR-kog Wi-Fi B npunoxerun ClicBot ¢ nomMoLbto kamepsl

roNoBHOro MoAyns Brain 1 nogxntouunTeck K 1ol cetut Wi-Fi.

—

w

< Hacrpoiika ceu Brain

BKnioueHve kamepbi Brain.
MoAKNIOYEHME K CETH 4epes CKaHMpoBaHKe

ClicBot npunoxeHve resepupyet QR-
kop, WiFi

OCHOBHOI MOfy/Ib MO3ra CKaHupyeT
QR-kop WiFi ans nogknoyerns

CoefiuHeHne

m MopkntoyeHne o6opyaoBaHUs

LieHTpanbHbIii MOgyb NogrtodaeTcs K npunoxenuio ClicBot n obecneunsaet gsa

cnoco6a CoefinHeHMs C CETbIO: Yepes MapLIpyTU3aToP 1 TOUKy 4OCTyNa.

CoefjiHeHVe Yepes MapLLpyTU3aTop MOAXOAUT As CLeHapues, rae TpebyeTcs

ynpasneHue po6oToM ¢ 60/bLIOro paccTosiHus no cetu Wi-Fi.

Cnocob nofKoYeHUs Yepes MapLupyTusaTop:

1. MopkntoynTe LleHTpal'IbeM moaynes MO6UIbHOE ychoMcTBo, Ha KOTOpOM
ycTaHoBneHo npunoxenue ClicBot, k ogHol cetvt Wi-Fi.

2. OTkpoiiTe npunoxeHue ClicBot 1 BbIGepuTe . HaxxmuTe «MogxntoumnTs Brainy, a
3aTtem Bb|6epI/lTe «NOAKNIOYEeHMe C MapL pyTMa u.meﬁ», npunoXxeHne asBToMaTU4eCKn
BbINOMHUT NOUCK roJIOBHOMO MOAYNSA, NOAKNHOYEHHOIO K 3T0W ceTn Wi-Fi. UenkHuTe
HOMep ro1I0BHOro MOAyNA 1 NOATBEPAUTE €ro Ha SKpaHe rof0BHOro Moaynsa, 4TO6bI
3aBepwunTb NOAKIO4EeHNe.

MpAMoe noaxniovenie K
X - ropsueit Towe brain (O

D\A He Hauwenca wof Brain

conp. renedpona c Brain

Mpunoxerue ClicBot uLLeT LeHTpanbHbIA
MOAY /b, MOAKNIOYEHHBIN K CeTh 91

WiFi




AKNIOYEHne

CoepMHeHMe Yepes TOYKY [0CTYNa NOAXOANT ANs cueHapues, rae HeT cetu Wi-Fi unmn
nnoxoit curian Wi-Fi.

Cnoco6 NoAKNoYeHNsi Yepes TO4KY focTyna:

Ha akpaHe ronosHoro Mogyns Brain cMaxHWTe nanblem CHU3Y BBEPX, 4TO6bI BOWTY B
CUCTEMHOE MeH!0, 3aTeM BbIGEpPUTE 3HAYOK YCTPOICTBA [, HAXMMUTE «MOAKNYEHNE
K TO4Ke AOCTyna», 4Tobbl creHeprpoBaTh QR-KOA TOUKM AOCTYNa;

OtkpoiiTe npunoxenue ClicBot n Bbibepute é Haxmute «MogknounTbes K Brainy,
a3aTeM BbibepuTe «[opsiyee NOAKMNOYEHUE, 4TOBbI BOWTU B PEXUM NOAKMOYEHUS!
4epes cKaHMpPoBaHMe;

Vicnonb3ys Kamepy Ha MOGUILHOM YCTPOICTBE, NPOCKaHUpyiiTe QR-koaa TouKN
AOCTYyNa LeHTpanbHOro Moayns, 4TO6bI YCTaHOBUTb COeANHeHue.

E E < MoaKniouenvie K ropsiueii Touke
b

e

=

[N

w

(5 J
E HaxaTtue KHONKM ANs COeUHEHUN ropsiyeit
TouKv nopra Brain. CkaHMpoBaHue QR-Kopa.
LieHTpanbHblit Mogynb reHepupyeT QR-  CkaHupoBaHue QR-koaa TouKM A0CTyNa
KOp, TOYKM JOCTyna ANS YCTAHOBNEHWS COeIMHEHMS
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Be30nacHOCTb 1 KOHUACHUMAIBHOCTD

u CBefieHus 0 6e30nacHOCTN

10

GB19865-2005. GB6675.1-2014. GB6675.2-2014.
GB6675.3-2014. GB6675.4-2014

FE €9

This device complies with part 15 of the
FCC Rules. Operation is subject to the
condition that this device does not cause
harmful interference (1) this device may
not cause harmful interference, and (2)
this device must accept any interference
received, including interference that may
cause undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void the
user's authority to operate the equipment.

NOTE:This equipment has been tested
and found to comply with the limits for
a Class B digital device, pursuant to

Part 15 of the FCC Rules. These limits

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct
the interference by one or more of the
following measures:

--Reorient or relocate the receiving
antenna.

--Increase the separation between the
i and receiver.

are designed to provide r
protection against harmful interference in
a residential installation. This equipment
generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and
used in accordance with the instructions,
may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no
guarantee that interference will not occur
in a particular installation

--Connect the equipment into an outlet on
a circuit different from that to which the
receiver is connected.

--Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable exposure
condition without restriction.

FCC ID: 2AWR5-KY002

RSS-Gen Issue 4 December 2014"&"CNR-Gen 4e
Décembre 2014:

--English:

This device complies with Industry Canada licence-
exempt RSS standard(s).

Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause interference, and (2)
This device must accept any interference, including
interference that may cause undesired operation of
the device.

--French:

Le présentappareilestconforme aux CNR d'Industrie
Canada applicables aux appareils radio exempts
de licence. L'exploitationestautorisée aux deux
conditions suivantes:

(1) Uappareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Uutilisateur de L'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
brouillageest susceptible d'encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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Manufacturer's Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.

Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing
Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. All essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.

Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
2.46 WIF1802.11b/g/ 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
n(HT20,HT40) 2412~2472MHz;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz
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m KoHdugeHumanbHoOCTb Nonb3osarenei

Mbl OCO3HaeM BaXHOCTb 3aWuTbl NINYHOM I/IHCbOpMaLLI/IVI ungenaem

BCe BO3MOXHOe, 4TObbI 3aWNTUTb NINYHbIE flaHHbIE BCEX HallMX
nonb3osarenen. Mol npUHMMaeM BCe pasyMHble Mepbl A/14 TOro,

4YTO6bI He co6mpa'rb HeHY)XHble MepCoHa/ibHble iaHHble. Ecnan

BO BpeMSsi UCMOIb30BaHWs U3aenus notpebyeTtcs NpefocTaBuTb
KaKyH-160 IMYHYI0 MHPOPMALIMIO MOIb30BaTeSs, Mbl CHavYana
nosiydaem ero paspeleHve v npuHnmaem mepbl 6930I‘IaCHOCTI/I,
COOTBETCTBYOLME OTPpacneBbIM CTaHAAPTaM, 4TObbI NMNYHasA
Mchopmau,m, npefocraBneHHada Noib3oBaTeNnem, XpaHnnacb TO/IbKO Ha
MeCTHbIX CepBepax. Ecan ANA NCNONb30BaHUSA (pyHKLLMI/I He Tpe6yech
MNOAKNOYEHME K CETU, Mbl B MEPBYIO O4epe/lb MCNOb3yeM NTOKaIbHYHO
MWKPOMPOLLECCOPHYH0 06paboTKy 415 3aLMTbl IMYHON MHOpMaLmu,
I'IpeFI,OCTaB!'IeHHOIZ nonb3oBaTenem, oT HeCaHKUMOHNPOBAHHOTO
AOCTyNa, paCKpbITUA, NCMONTIb30BaHNSA, U3SMEHEHUSA, MOBPEXAEHUNA NN
noTtepn AaHHbIX B MHTepHeTe.

Bonee nogpo6HO 03HAKOMUTLCS C NOMUTUKON KOHPUAEHLMANBHOCTA Bbl
MoxeTe B npunoxenHun ClicBot nnm Ha odmumanbHOM caiite KOMNaHum
www.keyirobot.com.



locnenpopaxHoe o6cnyxuBaHue

MbI rapaHTUpyeMm, 4TO eCnv NPY UCMO/b30BaHNN MOAYIbHBIX PO6OTOB
ClicBot 1 x KOMMOHEHTOB C COBNIOAEHUEM VHCTPYKLWIA B MaTepuanax
N TEXHONOT M U3rOTOBNEHUS BYyT 06HAPYXeHbI AedeKTbl, 1
TEXHUYECKNIA CMELMANUCT U3 HayYHO-TEXHNYECKOW (hMPMbl MOATBEPANT,
YTO Ha 3TOT fledheKT PacnpOCTPaHAETCS rapaHTUS, Mbl POU3BEAEM
6ecnnartHbii PEMOHT U O6Cl'|y)KVIBaHVIe 3NEeKTPOHHbIX KOMMOHEHTOB

B TeueHwe 1 rofja ¢ AaTbl MOKYMKW, a Takke 6eCriaTHbI PEMOHT 1
06CNyKMBaHVe MaTepraroB v fiBUraTeNst B TeueHne 6 MecsiLieB.

[l TOro 4To6bl BOCMOL30BATLCS NOCNENPOJAKHbBIM OBCNYKMBAHUEM,
Bbl MOXeTe CBsI3aTbCsl C HaMU N0 agpecy support@keyirobot.com nan
06paTUTLCA K NPOAABLY.

@ [ns ycnewHoro obpalueHus 3a NoCenpoaaXHbIM 06CyK1MBaHNEM
COXpaHUTe YeK Ha usgenve.
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YacTo 3agaBaemble BONpoC

B Kak BKAlouyaThb 1 BbikatouaTh ClicBot?

N5t BKIKOYEHMS YCTPOICTBA HAXMUTE 1 yiepKuBaliTe
KHOMKY BbIK/IK04ATeNs Ha 3a/iHel NaHeu rooBHOro
mopyns Brain B TedeHue okono 3 cekyHy. Korga

pOBOT ByAET BKNIOUEH, OAHOKPATHO HAXMUTE KHOMKY
BbIKNKOYATENS Ha 3aiHEN NaHeNM rONI0BHOIO MOAYS
Brain, a 3aTeM Ha CEHCOPHOM 3KpaHe BbibepuTe
BbIK/KOYEHIE, Y4TOBbI BbIK/IOUNTE €ro. 115 TOro YTo6b!
NPON3BECTU NPUHYAUTENLHOE BbIK/IOYEHME, HAXMUTE U
YAEPKMBAITE KHOMKY B TEYEHUE OKONO 4 CEKYHA,.

m Mouewmy ClicBot Bbik/toyaeTcs cam no ce6e?

113 cooBpareHnii 3aLyuTbl akkyMynsTopa v ABuratens
poboT ClicBot aBTOMaTMyeCKH BbIKItOYaeTCs B
CneayoLLmMX Cyyasix:

Ecnu Ha po6oTe 6onee 20 MUHYT He BbINMOMHANNCH
HUKakue onepatum.

. 3apsp pobora ClicBot ynan Hvke 10%.

=

N}

m HyxHo nm ClicBot noaknioyath k ceTn?

ClicBot MmoxeT paboTaTb 6e3 nogktoueHNs K ceTu. Takoe
NOAK/IOYEHVE HEOBXOANMO TONBKO AN NPOBEPKIA 1
06HOBIEHUS (DYHKLWIA.
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m Ckonbko Bp Hapo ans
ClicBot? Ha ckoIbKO BpeMeHU XBaTaeT NoAHOM
3apagku?

Mpu 3apsake OT 3apsiAHOIO yCTpoiicTBa 5 B 11 2A nonHas
3apsfKa 3aHuMaert 2,5 vyaca. Bpems paboTbl 3aBUCUT OT
pa3smepa po6oTa, MONHOCTbIO 3apsKeHHbIN POBOT MOXET
HenpepbiBHO paboTaThb 10 4 4acoB.

m Tpe6yetcs nu ans pyHKUMOHUpoBaHuUs po6oTa ClicBot
K ?

Po6oT ClicBot MOXeT hyHKLMOHVPOBaTh 6e3 NoAKNoYeHUs
K NPUNOXeHNI0. B 3TOM Clyyae Ha 3KpaHe roloBHOro
MOfY/St MOXHO BbIGpaTh hyHKLMK, KOTOpbie ByayT
MCMONb30BaTbCs ONPEeAENEHHbIM MePCOHAXEM-POBOTOM.

m KakoBo MakcuManbHoOe paccTosHue AN ynpasneHus
po6oTom c nomouybto npunoxeHus ClicBot?

MaKcymanbHoe PaccTosiHKe 3aBUCHT OT Cnocoba
NOAKNIOYEHNS.

B ciyyae 1Cnonb3oBaHm1s MaplupyTusatopa
MaKCcVMasibHOe paccTosHue cocTaBnseT okono 10 MeTpos..
Ha Hero BAVSeT 1 Npou3BOAMTENbHOCTL MapLUpyTU3aTopa.
Tpyi NOAKNI0YEHUM Yepes TouKy 6eCpoBOAHOTO AOCTYNa
MaKcVManbHoe paccTosiHue mexay npunoxerunem ClicBot
1 po6OTOM ~ OKO10 5 M.

m MoxxHo v 06HoBAATL hyHKuuu ClicBot?

PyHKuMn moaynei ClicBot MOXHO 06HOBNATL Yepe3
NHTepHeT.

Mocne noaknto4eHrs ronosHoro Moayns Brain k
6ecnposogHoit ceTn Wi-Fi HaxxmuTe Ha kHonky Home
«—» Ha 3KpaHe, a 3aTeMm BbiGepuTe 06HOBNEHE, YTOBbI
NPOBEPUTL 1 3arpy3nTh HOBbIE (PYHKLUM UM OGHOBUTL
cyulecTyiolme.

Ecnvn ronosHom Moaynb Brain coegnHen ¢ gpyrumu
MOAYNsMU, NPOrpaMMHoe obecredeHne aBToMaTuYecku
npoBepsieT Hannure GyHKUMOHaNbHBIX O6HOBAEHWIA,

W Ha raBHOM 3KpaHe Moaynsa nossnseTcs
cooTBeTCTBylOLee CO0bLeHNe. 115 06HOBNEHNS
yHKUMI MOAYNS NPOCTO ClefyinTe NoACKa3Kam.

m Ha KaKoM paccTosiHUM LeHTpanbHbIii Moayb
cnoco6eH pac b 3ar
pasMaxuBaHue U Apyrue )ecTbi?

[laTumnK 4Nst Pacno3HaBaHNs KECTOB Ha LeHTPanbHOM
Mofy/Ne HaXOANTCS B BEPXHEli N1eBOI TpeyronbHom
06nacTu skpaHa. Mpu NCrnoNb30BaHNM XKEeCTOB
3aropaXu1BaHWs, pa3mMax1BaHus HEOBXO/AMMO COXPaHATL
paccTosiHue 5-20 cM.



Yacro 3agaBaemble BONpOC

m Ha KaKoM paccTOsHUM LeHTpasbHbIi MOAY /b
cnoco6eH pacno3HaBaTb NpensaTcTBUA?

[laTyuK Ans pacno3HaBaHMUs XeCTOB Ha LIeHTPaibHOM
MOAy/e Haxo[UTCsl B BEPXHell NeBOI TPeyronbHOMN
06nacTu aKpaHa 1 cnocobeH obHapyxmBaTh
npensTCTBYA CNepean Ha paccTosHumM 5-20 cM.

m Ha KaKoM pacCTOSiHUM LeHTpabHbIN MoAy /b
cnocobeH pacnosHaBaTb nya?

Kamepa ¢ hyHKLmelt pacnosHaBaHWs vl Ha
LIeHTpa/bHOM MOJy/e HaXOANTCS B BePXHEN NeBoit
TpeyronibHoi 061acTV 3KpaHa. /115 pacnosHaBaHus n,
HEOBXO/IMMO COXPaHSiTb PACcCTOsIHIE OKONO 1 M.

m Ha KaKoM paccTOsHUM LeHTpasbHbIi MOAY /b
cnocobeH o6HapyuBaTh aBMKEHNE 06beKTa?

Kamepa ¢ dyHKLmelt 06HapyweHNs BUKeHUs obbekTa
Ha LEHTPaNbHOM MOAY/e HaXOANTCS B BEPXHEM

NeBoii BepxHell TpeyronbHol o6nacTu akpaHa. Ans
06HapyXXeHWs ABKeHNs 06beKTa HEOBXOANMO
COXpaHATb paccTosHmne 1-5 M.

nporpaMMypoBaHu1e 1 NporpamMM1poBaHie Ha Python.

m Y7o fenaeT kamepa B LeHTpanbHOM Mogyne?

B LeHTpanbHOM Moayne ucnonb3yetcs kamepa Ha 200W
nnKcenoB, Kotopast 06nagaeT TakuMmn yHKLUSAMM, Kak
ynpasneHuie po6oTOM OT NepBOro LA, pPacrosHaBaHme
NuL, o6HapyKeHWe ABKEHNS 06beKTa 1 Ap.

m B kakom AuanasoHe MOXXeT BpawaTbCa 3KpaH
ueHTpanbHoro mopyna?

IKpaH LEeHTPanbHOro Moay s NOBOpa4M1BaeTcs

BNEBO WV BNPaBO MaKCUMYM Ha 24° . MpunoxeHune
ClicBot no3BoNIsIET MCNONB30BaTb BU3yaNnbHOe
NporpaMMy1poBaHue fiN1s NOBOPOTa 3KPaHa B 3afaHHoe
nonoxeHue. H1 B KoeM cyyae He MoBopaymBaiiTe 3KpaH
BPYUHYIO.

m Kakue npor y nog,
ClicBot?

B HacToswee Bpems ClicBot nossonsiet
nporpammnpoBaTh 6onee 20 ynpasasiembix
KOMMOHEHTOB, BK/IOYast IKPaH LeHTPanbHOro Moayns,

m Kakue a3biku nporp P nog,
ClicBot?

ClicBot B HacTosiLiee BpeMs NofAepKI1BaeT BU3yanbHOe

a , MOTOP ChepryecKkoro Npnueoaa, MoTop
KO/IECHOTO MO NS, LIBET CBETO/JNOAHO N@HTbI MOAYNS
YANVHUTENS U NPOM.

m MMoyemy MUraeT UHANKaTOP MoayNA?

MHAMKaTOp MOAYNS NCNONB3YETCS 115 ONOBELLeHNs
0 hYHKLMOHANbHOM COCTOSIHUM MOAYAS. VHguKaTop
rnaBHbIM 06Pa30M yKasblBaeT Ha Criefylolee:
MOCTOAHHO rOPUT - (hyHKLIMOHNPOBaHME B HOpMe.
[lbIXaHue — COCTOsIHIE FTOTOBHOCTH.

MuraHue - HeO6XOAMMO MPUCOEANHUTL MOAYTb.
BbICTpOe MuraHue - owmnbka c6opKu.

m Kak co6upartb po6ota ClicBot?

ClicBot nmeet cyHKUuI0 yMHOI c6opku. Mocne BbiGopa
po60oTa Ha 3KpaHe LeHTPaNbHOTo Moay s OTobpaxaeTcs
cnepyoLWii Mogyb, HEOBXOAMMBIN Ans cGopku. B
KayecTBe N0ACKa3Kn MOXHO UCMO/b30BaTh 1 MUTaHe
MHAMKaTopa B MecTe c6opku. Mocne c6opku Bcex
Mogyneii nporpaMMHoe ofecrneyeHe aBToMaTUYeckn
npoBepsieT NPaBuIbHOCTb CGOPKN. B ciyyae owmnbkn
Ha 3KpaHe LieHTPanbHOro MOAY/s NOSABASETCS
coobleHve 06 ownbKre, a UHANKATOP MOAYNS, KOTOPbINA
6b1N NPYCOEAVHEH HEBEPHO, ByAeT 6bICTPO MUraTh.
Ecnv Moaynu cobpaHbl NpaBubHO, NPOrpaMMHoe
obecrneyeHne aBTOMATUYECKI CKOPPEKTUPYET yron
cbopku.
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Installation von ClicBot App Verwendungsvorschlage
Suchen Sie im App Store oder Android Sie konnen die Verwendung von ClicBot im
App Store nach ClicBot, oder scannen »Schnellstart “kennenlernen und die drei

Sie den QR-Code, um die ClicBot App

3 c Robotorcharaktere auf dem Planeten ClicBot
herunterzuladen und zu installieren.

kennenlernen.

@ ClicBot App unterstiitzt die Das "Benutzerhandbuch" enthilt detaillierte
Systemversionen fiir i0S 10, Android 5.0 Informationen zu den Produktinformationen
und héher. von ClicBot, einschliellich

Modulspezifikationen, Kombinationsvarianten,
Verbindungseinstellungen, Batterieladung,
Sicherheit und Datenschutz, Kundendienst und
héufig gestellten Fragen (FAQ).

Die Funktionen und Verwendung der Module
sind in der "Modulfunktionskarte" beschrieben.




Achtung !

O 1. Es enthalt Kleinteile und ist nicht fiir Kinder
unter 3 Jahren geeignet;

2. Spielzeug enthélt Prézisionsteile. Vermeiden
Sie es, aus groRer Hohe zu fallen;

© 3. Spielzeug ist nicht feuerfest. Stellen Sie
das Spielzeug bitte nicht in der Ndhe der
Feuerquelle auf;

© 4, Spielzeug ist nicht wasserdicht. Halten
Sie es trocken und schiitzen es vor Nésse.
Vermeiden Sie, es ins Wasser einzulegen. ;

O 5. Verwenden Sie kein Metall, um die goldenen
Verbindungskontakte des Spielzeugs direkt zu
beriihren. ;

© 6. SpleiRen Sie nicht mehrere
Haupthirnmodule direkt oder indirekt
zusammen;

o 7. Die eingebaute Akku kann nicht entfernt
oder ersetzt werden. Wenn sie beschadigt

ist, wenden Sie sich an den Kundendienst zur
Reparatur;

©8. Das Ladegerét ist nicht Teil des Spielzeugs
und Sie kdnnen nur das empfohlene Ladegerat
verwenden (empfohlene Spezifikation:
Ausgang DC 5V / 2A);

©9. Es wird nicht empfohlen, Spielzeug wahrend
des Ladevorgangs weiter zu verwenden;

©10. Drehen Sie das Spielzeug nicht mit Gewalt,
wenn die Bewegung verriegelt ist.;

©11. Beriihren Sie das Spielzeug wéhrend der
Bewegung nicht mit den Hénden;

©12. Denken Sie an den Umweltschutz.
Entsorgen und recyceln Sie das Spielzeig
sorgfaltig und ordnungsgeman;

©13. Dieses Benutzerhandbuch enthalt wichtige
Informationen, bitte bewahren Sie dieses gut
auf.. 99
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Produktvorstellung

ClicBot ist ein intelligentes Roboterspielzeug
fir Kinder mit Unterhaltungs- und Bildungs-
funktionen.

ClicBot verfiigt tiber ein modulares Design,
das leicht zusammenzubauen zu zerlegen ist.
Es ermdglicht Kindern, verschiedene interes-
sante Roboter so einfach wie mit Baukasten
zu erstellen. Der ClicBot-Roboter ist wie ein
kleiner Kumpel von den Kindern. Er blinzelt
mit den groRen Augen und beobachet neu-
gierig seine Umgebung. Auferdem kann er
mit Ihnen interagieren. Wenn er Sie erkennt,
wird er begeistert begriiRen. Wenn Sie nach
seinem Kopf greifen und ihn beriihren, verhalt
er sich niedlich und kokett. Wenn Sie davor
stehen, wird es neugierig links und rechts

ausweichen... Roboter mit verschiedenen
Funktionen und Anwendungen, einschlieilich
galoppierender Rennroboter, niedlicher
Tierroboter, cooler Kletterroboter, bionischer
Laufroboter usw., werden tiber die ClicBot-App
bereitgestellt, sodass die Phantasie aller Kinder
von Robotern befreit wird. Dariiber
hinaus kann ClicBot Kinder bei der Zukunfts-
gestaltung unterstiitzen. ClicBot APP verfligt
lUber zwei kreative Tools: Programmierung von
Bewegungsskripten und grafische Program-
mierung. Durch die Bewegungsskriptpro-
grammierung konnen Kinder die Roboterhal-
tung manuell einstellen und speichern, um
reibungslose Roboterbewegungen zu erzielen.
In Kombination mit der grafischen Program-
mierung ziehen Kinder grafische Programm-

Produktvorstellung

module nach der Anweisung per Drag & Drop,
um die intelligente Programmanwendung des
Roboters zu vervollstdndigen. Um Kindern

zu helfen, ihre Ideen und Kreationen besser
umzusetzen, wird ClicBot auch eine Reihe von
STEAM-Kursvideos erstellen, in denen Kinder
mehr iber Roboterbewegung, KI-Program-
mierung usw. erfahren. Kinder kénnen ihre
erstellten zusammengebauten Roboter auch
in die ClicBot APP-Community hochladen

und Erfahrungen teilen, um das Erfolgsgefiihl
zugewinnen.
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® Haupthirnmodul (Brain)

Als Steuerungs- und Stromversorgungszentrum des ClicBot-Roboters tibernimmt

das Haupthirnmodul (Brain) den ARM-AT7-Architekturprozessor und verflgt tiber eine
eingebaute wiederaufladbare Lithium-Polymer-Akku mit 1550 mAh. Das groRe Auge des
ClicBot-Roboters ist ein drehbarer kreisférmiger 2,1-Zoll-Touchscreen auf der Vorderseite.
Im oberen linken Bereich des Bildschirms befinden sich visuelle Sensoren, Gestensensoren
und Kamera-Anzeigen. Das Haupthirnmodul verfiigt iber 3 oberflachenkapazitive
Beriihrungsbereiche, die sich oben, links und rechts befinden, 2 Kombinationsschnallen
an der Ober- und Unterseite des Riickens. Gleichzeitig hat das Haupthirnmodul auch
Funktionseinheiten wie Beschleunigungssensor, Gyroskop, Mikrofon, Lautsprecher und
WiFi-Modul.

GESTURE
SENSOR

CAMERA LIGHT

CAMERA &
FACE RECOGNITION
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Abmessung 66.7*66.7*125.3 mm Oberfldchenkapazitive| Oben, links und rechts
Gewicht 256 g Beriihrungserkennung| eH sesORS
Touchscreen-GroRe [2.1" Mikrofon Unterstiitzung der
Bildschirmdrehwinkel|-24°~+24° Volumenerkennung
Kamera 2 Millionen Pixel Lautsprecher Monophonie
Unterstiitzung der Wi-Fi 246G
Gesichtserkennung 31 und Batterie 1550 mAh
Objektbewegungserkennung Ladeanschluss USB-C
Erkenn nung < 5m inati Ober- und Unterseite
Gestenerkenn-ungs- |Unterstiitzung 8 Gestenerkennung des Riickens
sensor Erkenn nung < 20cm

BATTERY LIGHT

SCREEN

ON/OFF.

TYPE-C

MICROPHONE




m Antriebskugelmodul (Joint)

Das Antriebskugelmodul (Joint) gilt als "Gelenk" des ClicBot-Roboters und dient dazu,

den Roboter zur Bewegung anzutreiben.

Als hochprézises Servosystem verfiigt das Antriebskugelmodul Giber einen
Gleichstromgetriebemotor, eingebaute , Winkelgeschwindigkeitssensor und
Winkelpositionssensor. Zusétzlich verfligt das Antriebskugelmodul tiber 4
Kombinationsschnallen (2 in jeder Halbkugel), und jede Kombinationsschnalle
ist mit einer Ringanzeigelampe ausgestattet, die die Kombinationsfiihrung und
Aktualisierungsstatus durch verschiedene Lichteffekte hinweisenkénnen.

Abmessung 55 mm (Durchmesser)
Gewicht 738

des Motors 2,64W
Maximale Drehzahl 216°/s

Kombinationsstatusanzeige

2in jeder Halbkugel oben
und unten

Modulspezifikationen

Beschreibung des
Ringanzeigestatus des
Antriebskugelmoduls

Kombinationsstatus

«leuchtet konstant = Komibination
in Ordnung

«Blinkend — Zu kombinierendes
Modul

+Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

sLeuchtet konstant — Aktualisierung
fertig

«Blinkend — Zu aktualisierendes
Modul
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Modulspezifikationen

m Verlidngerungsstangenmodul (Skeleton)

Das Verlangerungsstangenmodul (Skeleton) gilt als "Skelett" des ClicBot-Roboters, mit
dem die Kérperglieder des Roboters gespleifit werden. Das Verldngerungsstangenmodul
enthalt nicht nur 2 Kombinationsschnallen am oberen bzw. unteren Ende, sondern
auch zwei Balkenanzeigen an der Vorderseite, die die Schnallenkombinationsfiihrung
und Aktualisierungsstatus an beiden Enden durch verschiedene Lichteffekte hinweisen

kénnen.

104

A

Abmessung

37,8'37*120 mm

Gewicht

s7g

Position der
Kombinationsschnallen

Ober-und Unterseite

@:Skeletnn Farben der Anzeigen

—

Beschreibung des Status
der Balkenanzeigen des
Verléangerungsstangenmoduls

Kombinationsstatus

«leuchtet konstant = Komibination
in Ordnung

«Blinkend — Zu kombinierendes
Modul

«Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

«leuchtet konstant — Aktualisierung
fertig

«Blinkend — Zu aktualisierendes
Modul

Durch grafische Programmierung
konnen die Farben der Skelett-
Balkenanzeige eingestellt werden.



Modulspezifikationen

® Radmodul (Wheel) Beschreibung

Als ausflihrendes Funktionsmodul des ClicBot-Roboters wird das desBalkenanzeigenstatus des
Radmodul (Wheel) zum Spleifen von Fahrzeugrobotern verwendet. Radmoduls

Die maximale Drehzahl des Radmoduls mit eingebautem

Gleichstromgetriebemotor und Geschwindigkeits- und Posisionssensor Kombinationsstatus

der magnetischen Winkel betrdgt 4,5 Umdrehungen pro Sekunde.In der «leuchtet konstant = Komibination
Né&he der Schnalle des Radmoduls befindet sich eine Balkenanzeige, in Ordnun

die durch verschiedene Lichteffekte die Kombinationsfiihrung un linkend _)g Kombini d
Aktualisierungsstatus hinweisen kdnnen. .BMlgdiT Zu kombinierendes

+Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

sleuchtet konstant — Aktualisierung

fertig
«blinkend — Zu aktualisierendes
Raddurchmesser 83,8 mm Modul
Gewicht 140¢g . .
Nennleistung des o ( Set theel Farben der Anzeigen ) Durch grafische Programmierung
’ konnen die Farben der Wheel
Maximale Drehzahl | &5 Umdrehungen/ -Balkenanzeige eingestellt werden.

Position der
Kombinationsschnalle

1
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Modulspezifikationen

m Unterbauteile (Mount)

Der Unterbau des ClicBot Roboters wird mit Kleber an der Arbeitsflache
befestigt.

[Abmessung [751°75,1"452mm |
A ——— | Gewicht [o1g |

@ Verwenden Sie den offiziell mitgelieferten Kleber, um einen idealen
Fixiereffekt zu gewahrleisten.
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m Verstarkungszubehor (Locker)

Verstarkungsteile werden verwendet, um die Spleif¥festigkeit zwischen
Modulen zu verstérken.

[Abmessung [47°36°144 mm |
| Gewicht [10¢g |




Modulspezifikationen

m Befestigungszubehdr (Holder)

Auf der Oberseite des Befestigungsteile befinden sich 1/4
Standardschrauben, mit denen Mobiltelefone, Sportkameras usw. am
ClicBot-Roboter gespleifit werden kénnen

@ Wenn eine bestimmte Kombinationsposition des Roboters einer
grofRen Kraft ausgesetzt ist und sich leicht trennen lasst, konnen
Verstarkungsteile zur Verstarkung verwendet werden.

Abmessung 40°40°86,6 mm
Gewicht s5g

Einstellbereich des unteren Gelenks betragt
Einstellung der 0°-180°

Schritt 1 Schritt 2 Schritt 3 Freiheitsgrade Plage de régulation de rotation gauche et
droite du corps -90° - 90
. . . . . . Position d
Stecken Sie die Drehen Sie die Drehen Sie es, bis es Kombiationsschnalle | Unterseite
Verstarkungsteilezwisc Verstarkungsteile es auf dieBezugslinie
i H R —
hen Modulen ein. ausrichtet
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Modulspezifikationen

m LauffuR (Smart Foot)
Der LauffuR des Roboters ist das sensorische Funktionsmodul von

ClicBot. Ein hochempfindlicher Drucksensor ist in die Sohle des LauffulRes
eingebaut, und ein Mikrocomputerprozessor wird verwendet, um den

Druck des Detektionsende zu steuern.

108

N

)

Abmessung

39,3°41,8°69,4 mm

Gewicht

alg

Druckerkennungsbereich

<98N

Position der
Kombinationsschnittstelle

Oberseite

Im oberen Teil des LauffuRes befindet sich eine orangefarbene
Balkenanzeige.StandardméRig wird die Helligkeit der Anzeigelampe
am Laufful je nach Erkennungsdruck heller. Die Balkenanzeigen des
LauffuRes konnen die Kombinationsfiihrung und Aktualisierungsstatus
durch verschiedene Lichteffekte hinweisen.

Kombinationsstatus

«leuchtet konstant = Kombination in
Ordnung

«Blinkend — Zu kombinierendes
Modul

«Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

«leuchtet konstant — Aktualisierung
fertig

«blinkend — Zu aktualisierendes
Modul



Modulspezifikationen

m Saugnapf (Suction Cup)

Als ausfiihrendes Funktionsmodul von ClicBot verfiigt der Saugnapf Der Saugnapf hat griine Balkenanzeigen. BeimAnsaugen des Saugnapfs
liber eine eingebaute Unterdruckluftpumpe und ein Magnetventil. Uber haben die Anzeigen den Atmlichteeffekt. Wenn der Saugnapf fest

den Bitoperatoren werden das Ansaugen / Ablasen der Luftpumpe und angebracht ist, leutet die Anzeigelampe konstant. Die Balkenanzeigen
der Schaltzustand des Magnetventils gesteuert, sodass das Klettern und des Sauenapfmoduls kénnen die Kombinationsfihrune und

andere Anwendungen des ClicBot-Roboters realisiert werden. Dariiber ugnap N ; & .

hinaus ist ein Luftdrucksensor in den Saugnapf eingebettet, der die Aktualisierungsstatus durch verschiedene Lichteffekte hinweisen.

Aufsaugfahigkeit aktiverkennt.

Kombinationsstatus
«leuchtet konstant = Kombination in

Ordnung
«Blinkend — Zu kombinierendes
Modul
«Schnelles Blinken —
Abmessung 83,5%83,5°82.8 mm Kombinationsfehler
Gewicht 145g Aktualisierungsstatus
Maximal 20 kg in vertikaler Richtung «leuchtet konstant — Aktualisierung
Adsorptionsgewicht gimsg 5kgin horizontaler ferti
Posion de Korbma -Bll\;lr:)l:iﬂd — Zu aktualisierendes
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Modulspezi

m Entfernungsmessmodul (Distance Sensor)

Das Entfernungsmessmodul ist ein Wahrnehmungsfunktionsmodul des

ClicBot-Roboters. Es verfiigt tiber eine hochprézise Infrarot-Lasersonde und

steuert und erkennt den Abstand zu Hindernissen tiber den eingebauten

Mikrocomputerprozessor.

Abmessung

404082 mm

Gewicht

53g

Erfassungsbereich

2-100cm

Einstellung der

Einstellbereich des unteren Gelenks betragt
0°-180°

des

fir
Hauptkorpers betrigt -90° -90°

Position der
Kombina-
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Unterseite

Im oberen Teil des Entfernungsmessers befindet sich eine rote

Ringanzeige. Wenn es mit dem ClicBot Roboter verbunden ist, wird

die Helligkeit der Anzeigelampe standardmaRig heller, wenn der

Erfassungsabstand kleiner wird. Die Ringanzeige des Messmoduls kann

die Kombinationsfiihrung und Aktualisierungsstatus durch verschiedene

Lichteffekte hinweisen.

Kombinationsstatus

«leuchtet konstant = Kombination in
Ordnung

«Blinkend — Zu kombinierendes
Modul

«Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

«leuchtet konstant — Aktualisierung
fertig

«Blinkend — Zu aktualisierendes
Modul




m Greifklaue (Grasper)

Als ausflihrendes Funktionsmodul des ClicBot-Roboters libernimmt
die Greifklaue ein bionisches flexibles Design. Durch den eingebauten
Mikrocomputer-Prozessor zur Steuerung der Motorbewegung kann die

Greifklaue verschiedene Formen von Objekten erfassen.

Abmessung 75'57°165 mm
Gewicht 98¢
Maximales

Greifgewicht 2508
Maximale

Greifgrote 6cm

Position der

Kombina- Unterseite
tionsschnittstelle

Modulspezifikationen

Die Greifklaue hat gelbe Balkenanzeigen, die die Kombinationsfiihrung und
Aktualisierungsstatus durch verschiedene Lichteffekte hinweisen kdnnen.

Kombinationsstatus

«leutet konstant — Kombination in
Ordnung

«Blinkend — Zu kombinierendes
Modul

«Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

«leutet konstant — Aktualisierung
fertig

«Blinkend — Zu aktualisierendes
Modul
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Modulkombination

Alle Module von ClicBot werden durch Kombinationsschnallen gespleift.
Die Kombinationsschnallen bestehen aus Schnalle A, Schnalle B und
goldenen Verbindungskontakten. Ineinandergreifende Schnalle A und
Schnalle B verbinden die beiden Module zusammen, und die goldenen
Verbindungskontakte dienen zur Ubertragung von Befehlen und zur
Stromversorgung.

goldene
verbindungskontakte
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Modulkombination

@ Zwei beliebige Module haben zwei Kombinationsrichtungen: parallel
und nicht parallel.

Achten Sie beim SpleiRen der Module darauf, die Schnalle A des o . L
Moduls auf die Schnalle B eines anderen Moduls auszurichten. Parallele Kombination Vertikale Kombination
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Batteriestatus und Aufladung

Die Farbe der Akkuanzeige des Haupthirnmoduls (Brain) reprasentiert Wenn die Leistung des ClicBot-Roboters zu niedrig ist, zeigt der
den Leistungsstatus des ClicBot-Roboters, der auch im Systemmenii Bildschirm an, dass die Akku unausreichend ist und aufgeladen werden
aufgerufenwerden kann. muss. Um den normalen Betrieb des Roboters zu gewahrleisten und die

Akkulebensdauer zu schiitzen, soll der Roboter rechtzeitig aufgeladen
werden, wenn die Akkuleistung niedrig ist.

Griin — Vollladung
Orange — Beim Aufladen
Rot — Akku
unausreichend

Batteriestatus

Akku unausreichend
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B |nternetverbindung

Das Haupthirnmodul (Brain) kann so eingestellt werden, dass es eine Verbindung
zu einem Wi-Fi-Netzwerk herstellt. Nach der Verbindung zum Internet kann die
Funktionsaktualisierung des Roboters vom Cloud-Server aufgerufen werden.

* Konfiguration der Internetverbindung:

1. Offnen Sie die ClicBot App, wahlen Sie |3 zuerst das Hauptgehirnsymbol. Klicken
Sie "Hauptgehirn-Netzwerkeinstellungen” . Nach Eingabe des WiFi-Namens und
-Kennworts wird ein WiFi-QR-Code erstellt;

2. Beriihren Sie auf dem Bildschirm des Haupthirnmoduls(Brain) von unten nach oben,
um das Systemmenti aufzurufen. Wahlen Sie dann das Netzwerksymbol 7 aus, um
eine Verbindung zum Internet durch Einscannen herzustellen.

3. Scannen Sie den WiFi-QR-Code der ClicBot-App mit der Kamera des Haupthirnmoduls
Brain, um eine Verbindung zum WiFi-Netzwerk herzustellen.

7N
[ 3

< Brain-Intereteinstellungen

(O

Offnen Sie die Brain-Kamera und verbinden Sie das Internet
durchs Scannen

ClicBot APP generiert WiFi-QR-Code Haupthirnmodul scannt den WiFi-QR-

Code und verbindet

m Gerateverbindung

Das Haupthirnmodul (Brain) kann eine Verbindung zur ClicBot-App herstellen und stellt
zwei Verbindungsmethoden bereit: Routing und Hotspots.

Die Routing-Verbindung eignet sich fiir Szenarien, in denen der Roboter ferngesteuert
werden muss und ein Wi-Fi-Netzwerk vorhanden ist.

*Konfiguration der Routing-Verbindung:

1. Bitte verbinden Sie das Haupthirnmodul (Brain) und das mobile Gerét zur Installation
von ClicBot APP mit demselben WiFi-Netzwerk.

2. Offnen Sie die ClicBot-App und wéhlen Sie % zuerst das Hauptgehirnsymbol.
Klicken Sie "Routing-Verbindung", dann sucht die APP automatisch nach dem
Haupthirnmodul (Brain), das mit diesem WiFi-Netzwerk verbunden ist. Wahlen
Sie das Haupthirnmodul in der ClicBot-App aus, rufen Sie den Bildschirm des
Haupthirnmoduls auf und klicken Sie auf OK, um die Verbindung herzustellen.

Direkt mit dem Brain-
® “Hotspot verbinden

™ ABrain nicht gefunden

ClicBot APP sucht nach dem Haupthirnmodul
unter diesem Netzwerk 115



Die Hotspot-Verbindung eignet sich fiir Szenarien, in denen kein WiFi oder ein schlechtes
WiFi-Signal vorhanden ist.

* Konfiguration der Hotspot-Verbindung:

. Bertihren Sie auf dem Bildschirm des Haupthirnmoduls (Brain) von unten nach oben,
um das Systemmenti aufzurufen. Wahlen Sie dann das Gerétesymbolg aus und
klicken Sie Hotspot-Verbindung. Ein Hotspot QR-Code wird erstellt.

. Offnen Sie die ClicBot App und wahlen Sie @ das Hauptgehirnsymbol. Klicken Sie
dann die Hotspot-Verbindung, um eine Verbmdur\g zum Internet durch Einscannen
herzustellen.

. Scannen Sie den Hotspot-QR-Code des Haupthirnmoduls mit der Kamera des
Mobilgerats, um eine Hotspot-Verbindung herzustellen.

E E < Hotspot-Verbindung

= S

—-

N~

w

L J
E Hotspot-Verbindung-Taste von Brain klicken
und den generierten QR-Code scannen
Haupthirnmodul generiert Hotspot-Verbindung-Taste von Brain klicken
Hotspot-QR-Code und den generierten QR-Code scannen
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atenschutz

m Sicherheitsinformationen

10

GB19865-2005. GB6675.1-2014. GB6675.2-2014.
GB6675.3-2014. GB6675.4-2014

FE €0

This device complies with part 15 of the
FCC Rules. Operation is subject to the
condition that this device does not cause
harmful interference (1) this device may
not cause harmful interference, and (2)
this device must accept any interference
received, including interference that may
cause undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void the
user's authority to operate the equipment.

NOTE:This equipment has been tested
and found to comply with the limits for

a Class B digital device, pursuant to

Part 15 of the FCC Rules. These limits
are designed to provide reasonable
protection against harmful interference in
aresit iali ion. This i
generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and
used in accordance with the instructions,
may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no
guarantee that interference will not occur
in a particular installation

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct

the interference by one or more of the
following measures:

--Reorient or relocate the receiving
antenna.

--Increase the separation between the
equipment and receiver.

--Connect the equipment into an outlet on
a circuit different from that to which the
receiver is connected.

--Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable exposure
condition without restriction.

FCC ID: 2AWR5-KY002

RSS-Gen Issue 4 December 2014"&"CNR-Gen 4e
Décembre 2014:

--English:

This device complies with Industry Canada licence-
exempt RSS standard(s).

Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause interference, and (2)
This device must accept any interference, including
interference that may cause undesired operation of
the device.

--French:

Le présentappareilestconforme aux CNR d'Industrie
Canada applicables aux appareils radio exempts

de licence. L'exploitationestautorisée aux deux
conditions suivantes:

(1) Uappareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Uutilisateur de l'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
brouillageest susceptible d'encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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Manufacturer's Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.

Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing

Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. Al essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.
Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
2.46 WIFI802.11b/g/ | 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
n(HT20,HT40) 2412~2472MHz;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz

118

m Datenschutz der Benutzer

Wir sind uns der Bedeutung der Sicherheit personenbezogener

Daten bewusst und werden wir unser Bestes tun, um die Sicherheit
personenbezogener Daten aller Benutzer zu schiitzen. Wir werden

alle angemessenen und praktikablen Malnahmen ergreifen, um
sicherzustellen, dass keine irrelevanten persénlichen Daten gesammelt
werden. Wenn Benutzer wahrend der Verwendung des Produkts einige
personliche Informationen angeben miissen, werden wir zunéchst

um eine Autorisierung des Benutzers bitten. Dartiber hinaus werden
Sicherheitsmalinahmen treffen, die den Branchenstandards entsprechen,
um die vom Benutzer bereitgestellten personlichen Informationen nur
lokal auf dem Gerét zu speichern. Im Falle einer nicht wesentlichen
Internetverbindung fiir die Funktionsnutzung werden wir auch die
Verwendung personlicher Informationen priorisieren, die von Benutzern
mit lokaler Computertechnologie bereitgestellt werden, um unbefugten
Zugriff, 6ffentliche Offenlegung, Verwendung, Anderung, Beschadigung
oder Verlust von Daten im Internet zu verhindern.

Sie konnen die spezifischen Datenschutzrichtlinien auf der ClicBot-App
oder auf der offiziellen Website des Unternehmens unter www.keyirobot.
com einsehen.



Kundendienst

Wir versprechen, dass, wenn die modularen ClicBot-Roboterprodukte
und -zubehére wéhrend des Gebrauchs gemaR den Produktanweisungen
Material- und Prozessprobleme aufweisen, die vom technischen
Inspektionspersonal des Unternehmens als im Rahmen der
Produktgarantie bestatigt werden, werden ein kostenloses
Wartungsservice fiir die elektronischen Geréte fiir 1 Jahr ab dem Datum
des Produktkaufs und ein kostenloses Wartungsservice flir Materialien
und Motoren fiir 6 Monate angeboten.

@ Kontaktieren Sie uns unter support@keyirobot.com oder einen Handler
, um die Garantie in Anspruch zu nehmen,Bewahren Sie die Kaufrechnung
des Produkts ordnungsgemaf auf, um sicherzustellen, dass Sie die
Garantie in Anspruch nehmen kénnen.
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B Wie kann ich ClicBot ein- und ausschalten?

Halten Sie den Netzschalter auf der Riickseite des
Haupthirnmoduls (Brain) etwa 3 Sekunden lang gedriickt,
um es einzuschalten.Driicken Sie den Netzschalter auf
der Riickseite des Haupthirnmoduls (Brain) nach dem
Einschalten einmal und wahlen Sie dann die Option
Herunterfahren auf dem Touchscreen, um das Gerat
auszuschalten. Halten Sie etwa 4 Sekunden lang nach
dem Einschalten gedriickt, um das Herunterfahren zu
erzwingen.

m Warum wird ClicBot automatisch ausgeschaltet?

Um die Akku- und Motorleistung des ClicBot-Roboters

aufrechtzuerhalten, wird der ClicBot unter folgenden

Bedingungen automatisch ausgeschaltet:

Kein Betrieb und keine Verwendung des ClicBot-

Roboters fiir mehr als 20 Minuten;

. Die Leistung des ClicBot-Roboters betragt weniger als
10%.

=

N}
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m Wie lange dauert es, bis ClicBot voll aufgeladen ist?
Wie lange kann ClicBot bei Vollladung verwendet
werden?

Wenn ein 5V / 2A-Ladegerét verwendet wird, dauert eine
volle Ladung 2,5 Stunden. Die Nutzungsdauer hangt von
der RobotergroRe ab. Bac-Roboter kannbei Vollladung bis
zu 4 Stunden ununterbrochen verwendet werden.

m Muss ClicBot mit dem Internet verbunden sein?

ClicBot kann auch ohne Verbindung zum Internet
verwendet werden. Nach der Verbindung zum Internet

kénnen die Funktionen tiberpriift und aktualisiert werden.

m Muss der ClicBot-Roboter mit der App verbunden
sein?

ClicBot-Roboter kann auch ohne Verbindung mit der
APP verwendet werden. Sie kdnnen die Funktionen

des Charakterroboters auf dem Bildschirm des
Haupthirnmoduls auswahlen, ohne eine Verbindung zur
App herzustellen.

m Wie weit ist der maximale Steuerabstand zwischen
der ClicBot APP und dem Roboter?

Je nach Verbindungsmethode sind die maximalen
Steuerungsabsténde zwischen der ClicBot APP und dem
Roboter unterschiedlich. Bei der Routing-Verbindung
betragt der maximale Abstand zwischen der ClicBot
APP und dem Roboter ca. 10 m. Die Leistung des
Routers wirkt sich auch auf den Steuerungsabstand

aus. Bei der Hotspot-Verbindung betrégt der maximale
Steuerungsabstand zwischen der ClicBot APP und dem
Roboter ca. 5m.

m Konnen die Funktionen von ClicBot aktualisiert
werden?

Alle Module von ClicBot kénnen online aktualisiert
werden.



Nachdem das Haupthirnmodul (Brain) mit dem WiFi-
Netzwerk verbunden ist, klicken Sie die Schaltfliche "—
" auf dem Bildschirm und wéhlen Sie Aktualisieren.Dann
konnen Sie neue Funktionen tberpriifen, herunterladen
und aktualisieren.Wenn Sie andere Module mit dem
Haupthirnmoduls (Brain) verbinden., sucht die Software
automatisch nach neuen Funktionserweiterungen.

Die Aktualisierung der neuen Funktion wird auf dem
Bildschirm des Haupthirnmoduls angezeigt.Befolgen Sie
die Anweisungen zum Aktualisieren des Moduls.

m Wie weit kann das Haupthirnmodul (Brain) die
Entfernung von Gestenoperationen wie Verdecken
und Winkenerkennen?

Der Gestenoperationserkennungssensor von
Haupthirnmodul (Brain) befindet sich im oberen
linken Dreiecksbereich des Bildschirms und kann die
Gestenoperationen 5 bis 20 cm vor dem Bildschirm
erkennen.

m Wie weit kann das Haupthirnmodul (Brain)
Hindernisse erkennen?

Der Gestenoperationserkennungssensor von

Haupthirnmodul (Brain) befindet sich im oberen linken

Dreiecksbereich des Bildschirms und kann Hindernisse 5

bis 20 cm vor dem Bildschirm erkennen.

m Wie weit kann das Haupthirnmodul (Brain) das
menschliche Gesicht erkennen?

Die Gesichtserkennungskamera von Haupthirnmodul

(Brain) befindet sich im oberen linken Dreiecksbereich des

Bildschirms. Halten Sie bei der Gesichtserkennung einen

Abstand von ca. 1 m ein.

m Wie weit kann das Haupthirnmodul (Brain) die
Objektbewegung erkennen?

Die Objektbewegungserkennungskamera von

Haupthirnmodul (Brain) befindet sich im oberen linken

Dreiecksbereich des Bildschirms. Halten Sie bei der

Objektbewegungserkennung einen Abstand von 1 bis 5 m

ein.

m Was ist die Funktion der Kamera von
Haupthirnmodul (Brain)?

Der Haupthirnmodul (Brain) verfiigt iber eine
200-W-Pixelkamera, damit die Egoperspektive,
Gesichtserkennung, Objektbewegungserkennung und
andere Funktionen des Roboters realisiert werden
konnen.

m Wie groR ist der Schwenkbereich des Bildschirms
des Haupthirnmodul (Brain)s?

Der Bildschirm des Haupthirnmodul (Brain)s kann um
bis zu 24 ° nach links oder rechts gedreht werden. Sie
konnen die grafische Programmierung in der ClicBot-
App verwenden, um den Bildschirm an eine bestimmte
Position zu drehen. Achten Sie darauf, den Bildschirm
nicht von Hand zu drehen.

121



m Wie kann ich den ClicBot-Roboter spleiRen?

ClicBot verfiigt tiber eine intelligente
Kombinationsfiihrung. Nach Auswahl des Roboters

zeigt der Bildschirm des Haupthirnmodul (Brain)s die
Module an, die Schritt fiir Schritt spleilt werden mussen.
Gleichzeitig blinkt die Anzeigelampe der Spleifpostion.
Nach dem SpleiRen der Module priift die Software
automatisch, ob die Modulkombination korrekt ist. Wenn
das Modul falsch gespleift, wird auf dem Bildschirm des
Haupthirnmodul (Brain)s eine Fehlermeldung gemeldet,
und die Anzeige des falsch gespleifiten Moduls blinkt
ebenfalls schnell. Wenn die Modulkombination richtig
ist, korrigiert die Software automatisch die Position der
gespleiten Module.

122

m Warum blinkt die Anzeigelampe des Moduls?

Die Anzeigelampe des Moduls zeigt den Funktionsstatus
des Moduls an. Die Anzeigelampen haben hauptséachlich
folgende Effekte:

leuchtet konstant -- Funktionen in Ordnung

Atmend -- Bereitschaftszustand

Blinken -- Modulkombination erforderlich

Schnelles Blinken -- Kombinationsfehler

m Welche Programmiersprachen kommen in ClicBot
zur Anwendung?

Grafische Programmierung und Python-Programmierung.

m Welche Module sind programmierbar?

Mehr als 20 steuerbare Komponenten sind derzeit
programmierbar, darunter der Gehirnbildschirm des
Haupthirnmoduls(Brain), Lautsprecher, der Motor von
Antriebkulgel(Joint), Radmotor des Radmoduls(Wheel),
Verlangerungsstangenmodul(Skeleton) und
Lichtbalkenfarbe des Skelettmoduls usw.






Installation de l'application Conseils d'utilisation

ClicBot
Téléchargez |'application ClicBot Vous pouvez connaitre |'utilisation
dans ['App Store ou Play Store rapide de ClicBot a travers « Utilisation
ou encore scannez le code QR d'initiation rapide » et connaitre
ci-dessous ,ensuite installez les 3 réles du robot de la planéte
['application ClicBot. ClicBot. « Manuel d'utilisateur »

fournit des informations détaillées
@ ClicBot App supporteiOS 10, sur le produit ClicBot, notamment les
Android 5.0 et les versions du spécifications du module, ['assemblage
systéme supérieures. et l'utilisation, les paramétres de

connexion, la charge de la batterie,

la confidentialité et sécurité, le

service aprés-vente et FAQ. « Carte

des fonctions du module » décrit
['opération et la sécurité de ['utilisation
des fonctions du module.




Avertissement :

O 1. Les enfants de moins de 3 ans sont interdits
d'utiliser les petites piéces détachées
comprises;

® 2. Veuillez éviter de faire tomber le jouet
de haut, car le jouet contient des pieces
minutieuses ;

® 3. Veuillez garder le jouet loin du feu, car il est
n'est pas incombustible ;

® 4. Veuillez garder le jouet sec, éviter de le
mouiller ou de le mettre dans 'eau, car le
jouet n'est pas imperméable ;

O 5. Veuillez ne pas contacter directement le
point de contact doré du jouet avec du métal ;

© 6. Veuillez ne pas assembler directement ou
indirectement plusieurs modules de cerveau
principal ensemble ;

© 7. La batterie intégrée ne peut pas étre
retirée ou remplacée, en cas de dommage,

veuillez contacter le service aprés-vente pour la
réparation ;

©8. Le chargeur n'est pas un jouet, le jouet ne
peut utiliser que le chargeur recommandé
(spécification recommandée : sortie DC 5V / 2A);

9. Il n'est pas recommandé de continuer d’ utiliser
le jouet pendant la recharge ;

©10. Ne forcez pas de tourner le jouet lorsque le
mouvement est verrouillé ;

©11. Ne touchez pas le jouet a la main pendant
qu'il est en mouvement ;

©12. Pour éviter de nuire a ['environnement,
veuillez ne pas le jeter n'importe ou et le recycler
correctement ;

©13. Cet emballage contient des informations
importantes, veuillez le conserver.
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Description du produit

Description du produit

ClicBot est un jouet de robot intelligent congu
pour les enfants avec des fonctions de diver-
tissement et d'éducation.

ClicBot a une conception modulaire facile
aassembler et a démonter permettant aux
enfants de créer des divers robots amusants
en assemblant simplement des blocs. Le
robot ClicBot est comme un compagnon des
enfants, il cligne ses gros yeux observant tout
autour avec curiosité. Ce robot peut encore
réaliser une interaction avec vous. S'il vous
reconnait, il vous saluera avec enthousiasme
; Si vous caressez sa téte avec vos mains, il
va minauder comme un bébé ; Lorsque vous
vous tenez debout devant lui, il vous évitera
curieusement ...... Dans ClicBot App ,on vous

fournit encore des diverses fonctions et utilisa-
tions du robot, y compris des robots de course
rapide, des mignons robots d'animaux , des
impressionnants robots d'escalade, des robots
de marche bioniques, etc., pouvant satisfaire la
fantaisie de tous les enfants pour les robots.

ClicBot peut bien encore amener les enfants

a créer le futur. ClicBot App dispose de deux
outils créatifs : édition des scripts de mouve-
ments et programmation graphique. Gréce a

la programmation des scripts de mouvements,
les enfants ont juste besoin d'ajuster et sau-
vegarder manuellement la posture du robot
pour que le robot réalise ses mouvements avec
facilité ; Avec la programmation graphique,

les enfants peuvent tirer les modules de

programme graphique ,en suivant la séquence
des instructions de la machine, pour réaliser
l'application de la programmation des facultés
intellectuelles du robot. En vue de mieux aider
les enfants a réaliser leurs idées et leurs créati-
vités, ClicBot peut encore produire une série de
vidéos des cours STEAM guidant les enfants a
apprendre et comprendre les mouvements des
robots et la programmation Al, etc. Les enfants
peuvent également transférer les robots qu'ils
ont personnellement créés dans la commu-
nauté ClicBot App pour partager avec plus de
personnes et obtenir ainsi un sentiment de sa-
tisfaction et d'accomplissement remarquable.
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Spéci

ations du module

m Module du cerveau principal : Brain

Brain, module du cerveau principal, est le centre de contrdle et d'alimentation du robot
ClicBot. Le module du cerveau principal est équipé d’ un processeurd’ architecture
ARM-AT avec une batterie au lithium-polymére rechargeable de 1550 mAh intégrée. L” écran
tactile rond pivotant de 2,1 " a ['avant est le grand ceil du robot ClicBot. La partie supérieure
gauchedel’ écran contient un capteur visuel, un capteur de gestes et un voyant de
fonctionnement de la caméra. Le module du cerveau principal a trois zones d’ induction
tactile, situées respectivement en haut, a gauche et a droit, et les 2 boucles d’  assemblage
sont situées en haut et en bas de |'arriére. Le module du cerveau principal intégre
également des unités fonctionnelles telles que le capteur d'accélération et le gyroscope, les
microphones, les haut-parleurs, le module WiFi, etc.

GESTURE
SENSOR

CAMERA LIGHT

ERAE
FACE RECOGNITION

Dimension 66.7"66.7*125.3 mm Capteur tactile En haut, a gauche et a
Poids 256 g capacitif de surface droite
Taille de 'écran tactile |2.1" Microphone Supporter la détection QN cAsNG
Angle de rotationde  |-24°~+24° du volume
I'écran Haut-parleurs Monophonique
Caméra 2 Mpx Wi-Fi 246
Supporter l'identification faciale, [Batterie 1550 mAh
la distance de détection de Port de charge USB-C

mouvement de ['objet est < 5m

Capteur d'identification
gestuelle

Supporter 8 gestes, la distance
d'identification est < 20 cm

Boucle d'assemblage

En haut et en bas de
l'arriére
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| A

BATTERY LIGHT

SCREEN

ON/OFF.

S

TYPE-C

MICROPHONE
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m Module de la boule d'entrainement : Joint

Joint, module de la boule d'entrainement, est le "joint" du robot ClicBot
utilisé pour piloter le mouvement du robot. Le module de la boule
d'entrainement est un systéme d'asservissement de haute précision
avec des capteurs intégrés, tels que le moteur de décélération DC, le
capteur de vitesse angulaire et la position angulaire. Le module de la
boule d'entrainement a 4 boucles d'assemblage, 2 boucles pour chaque
hémisphére, et chaque boucle est congu avec un voyant d'état de

|'assemblage.

Dimension

55 mm (diametre)

Poids

g

Puissance nominale du
moteur

264W

Vitesse de rotation maximale

216°/5

Lumiére d'instruction
d'assemblage

2 pour chaque hémi-
sphére,en haut et en bas

ations du module

Description de l'état de voyant
lumineux en anneau de module
de la boule d'entrainement

Fonction de ['état d'assemblage

« Toujours allumé — état
d'assemblage normal

« Clignoter — En attente d'assembler
des modules

« Clignoter vite — Erreur
d'assemblage

Mise a jour de fonction

« Toujours allumé — Mise a jour
terminée

« Clignoter — En attente de la mise a
jour de module
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Spé ons du module

m Module de la tige d'extension : Skeleton

Skeleton, module de |a tige d'extension, est le squelette du robot ClicBot
utilisé pour assembler les membres du corps du robot. Le module de la
tige d'extension a deux boucles d'assemblage qui se situent aux deux
extrémités supérieures et inférieure. Ily a deux voyants de barre a |'avant
du module qui indiquent respectivement |'état d'assemblage de fermoirs
des deux extrémités.

A

Dimension 37.8'37*120mm
Poids 57g

Position des boucles
d'assemblage

En haut et en bas
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Description de l'état de voyant
lumineux en anneau de module
de la tige d'extension

Toujours allumé— état d'assemblage
normal

« Clignoter — En attente d'assembler
des modules

« Clignoter vite — Erreur
d'assemblage

Mise a jour de fonction

« Toujours allumé — Mise a jour
terminée

« Clignoter — En attente de la mise a
jour de module

La programmation graphique peut
configurer la couleur du voyant
lumineux en bande de Skeleton



Spécifications du module

® Module de roue : Wheel Descriptionde ' état de voyant
Le module de roue Wheel est un module de la fonction d'exécution du lumineux en anneau de module
robot ClicBot, utilisé pour ['assemblage des robots de type automobile. Le de roue

moteur de décélération DC et le capteur de position de vitesse angulaire
magnétique sont intégrés au module de roue. La vitesse de rotation
maximale est de 4,5 tours par seconde. Des voyants de barre de |'état
d'assemblage sont congus prés des boucles du module de roue.

Toujours allumé — état
d’” assemblage normal

« Clignoter — En attente d’ assembler
des modules

« Clignoter vite — Erreur
d’ assemblage

Mise a jour de fonction

« Toujours allumé — Mise a jour
terminée

« Clignoter — En attente de la mise a
jour de module

Diamétre des roues 83.8 mm

Poids 140 g

Puissance nominale du --J Couleur de la La programmation graphique peut

moteur 24w (et~ Wheet bande de lumiére ) prog graphique p
configurer la couleur du voyant

Vitesse de rotation 45tours/s .

maximale lumineux en bande de Wheel

Position des boucles 1

d'assemblage
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Spé ons du module

m Accessoires de base : Mount

Les accessoires de base sont utilisés pour fixer le robot ClicBot sur le
bureau a |'aide d'un adhésif sans trace.

v [imension [75.1°75.1°45.2mm |
[ Poids [o1g |

@ Afin d'assurer |'effet de fixation, veuillez utiliser la colle de base sans
trace fournie officiellement.
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m Accessoires de renfort : Locker

Les accessoires de renfort peuvent renforcer la résistance a ' assemblage
entre les modules.

[ Dimension [47°36'144 mm |
[Poids [10¢g |




Spécifications du module
m Accessoires de fixation : Holder
@ Quand une position d'assemblage de robot est sous une grande force et
devient facile a briser, on peut utiliser les accessoires de fixation pour les
fixer.

Les accessoires de fixation permettent d'assembler des téléphones
mobiles, des caméras de sport sur le robot ClicBot.

Dimension 40*40"86,6 mm
Etape 1 Etape 2 Etape 3 Poids s5g
X o s X . N Réglage de rotation ;‘\Bao%e de régulation du cardan inférieur 0° -
Accessoire a fixer Tourner l'accessoire Tourner jusqu'a . , :
T L L ! Position des boucles | Plage de régulation de rotation gauche et
estjoint au milieu de fixation bloguer en alignant d droite du corps -90° - 90°
du module la ligne de référence
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Spé ions du module

m Pied intelligent : Smart Foot

Le pied intelligent est le module de fonction de perception de ClicBot, qui
peut servir de pied au robot. Un capteur de pression a haute sensibilité
est intégré a l'intérieur du pied intelligent et son processeur micro-
informatique contrdle et détecte la pression a l'extrémité.

(—\

Dimension 39,8*41,8°69,4 mm
Poids alg

Plage de détection | _ g ¢y

de pression

Position de enhaut
I'assemblage
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Dans la partie superieure du pied intelligent,il y'a une bande d'instruction
lumineuse de couleur orange.Aprés 'avoir assemblé au robot ClicBot,
I'éclairage de la lumiére d'instruction du pied intelligent varie selon la
pression testée. La bande de la lumiére d'instruction du pied intelligent
peut aussi indiquer |'état de guide d'assemblage et de la mise a jour de
fonction.

Fonction de 'état d'assemblage

« Toujours allumé — état
d'assemblage normal

« Clignoter — en attente d'assembler
les modules

« Clignoter vite — Erreur
d'assemblage

Mise a jour de nouvelles fonctions

« Toujours allumé — Mise a jour
terminée

« Clignoter — En attente de la mise a
jour



Spécifications du module

m Ventouse : Suction Cup

La ventouse est le module de fonctionnement exécutif du ClicBot. La Le module de ventouse a une bande d'instruction lumineuse de couleur
pompe a air a pression négative et |'électrovanne intégrées dans la verte . Lorsque la ventouse commence a absorber, la lumiére d’ instruction
ventouse contrélent |'aspiration,le dégonflage de la pompe 2 air et peut indiquer toujours allumée. La bande lumineuse d'instruction du
l'interrupteur de |'électrovanne par le microprocesseur arithmétique, module de ventouse peut aussi indiquer |'état de guide d'assemblage et
permettant au robot ClicBot de réaliser la grimpe et d'autres fonctions. Un de la mise a jour de fonction.

capteur de pression est également incorporé a l'intérieur de la ventouse
pour détecter activement si l'adsorption est forte.

Fonction de ['état d'assemblage

« Toujours allumé — état
d'assemblage normal

« Clignoter — en attente d'assembler
les modules

« Clignoter vite — Erreur
d'assemblage

F— Sesssamm Mise a jour de nouvelles fonctions

Poids g « Toujours allumé — Mise a jour
Jusqu' 320 kg dans la direction terminée

Poids dradsorption - verticale Jusqu 5 kg dans 2 « Clignoter — En attente de la mise a

Fosiion desants [ jour
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Spé

m Module de télémétrie : Distance Sensor

Le module de télémétrie est le module de perception du robot ClicBot.
Le module de télémétrie adopte une sonde laser infrarouge de haute

précision pour contrdler et détecter la distance avec 'obstacle a |'aide d'un

microprocesseur arithmétique intégré.
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Dans la partie superieure du module de télémétrie,il y'a une lumiére
d'instruction circulaire de couleur rouge. Aprés |'avoir assemblé au robot
ClicBot, |'éclairage de la lumiére d'instruction du module de télémétrie
varie selon la pression testée,une courte distance donne une luminosité
plus éclairée.La lumiére d'instruction circulaire du module de télémétrie
peut aussi indiquer ['état de guide d'assemblage et de la mise a jour de
fonction.

Fonction de |'état d' assemblage

. Tou;ours allumé — état
d'assemblage normal

« Clignoter — en attente d'assembler
les modules

Dimension

40°40°82 mm

Poids.

53g

Plage de distance de
détectior

2cm-100cm

Réglage de rotation

Plage de réglage du cardan inférieur 0° -180°

Position des joints
i

Plage de réglage de rotation gauche et droite
du corps 90°~ 90°

s « Clignoter vite — Erreur
d'assemblage

Mise a jour de nouvelles fonctions

. TOUJours allumé — Mise a jour
terminée

« Clignoter — En attente de la mise a
jour




m Bras robotique : Grasper

Le bras robotique est le module d'exécution du robot ClicBot. Le bras
robotique adopte une conception bionique et flexible. Le microprocesseur
intégré controle le mouvement du moteur et peut saisir des objets de

différentes formes.

75*57*165 mm

7 Dimension
Poids

98g

Poids maximal a
saisir

250g

Taille maximale &
saisir

6cm

Position des joints
I

Enbas

ications du module

Le bras robotique a une bande d'instruction lumineuse de couleur jaune
qui peut indiquer 'état de guide d'assemblage et de la mise a jour des
fonctions a travers les effets lumineux différents.

Fonction de 'état d' assemblage

. TOUJOUI’S allumé — état
d'assemblage normal

« Clignoter — en attente d'assembler
les modules

« Clignoter vite = Erreur
d'assemblage

Mise a jour des nouvelles fonct|ons

+ Toujours allumé — Mise a jour
terminée

« Clignoter — En attente de la mise a
jour
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Assemblage des modules

Les modules ClicBot sont assemblés a |'aide de la carte d'assemblage.
Les boucles d'assemblage se composent de boucle A, boucle B et des
points de contact dorés. Les deux modules sont connectés ensemble
par des boucles A et B, et les points de contact dorés sont utilisés pour
transmettre l'instruction et l'alimentation électrique.
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Assemblage des modules

@ Les deux modules ont chacun deux directions d'assemblage, soit
paralléle et non paralléle.

Lors de l'assemblage des modules, veillez  aligner la boucle A Assemblage a la direction Assemblage a la direction verticale
du module avec la boucle B de 'autre module horizontale
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Quantité d'électricité et recharge

La couleur de la lumiére d'instruction de la source d'alimentation du
module de contréle principal Brain représente |'état de la batterie du
robot ClicBot et qui est également affiché dans le menu du systeme.

Vert - Complétement
chargé

Orange - mise en charge
Rouge - Batterie
insuffisante

Batterie
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Lorsque la batterie du robot ClicBot est faible, I écran indique que
la batterie est faible et doit étre mise a la charge. Pour assurer le
fonctionnement normal du robot et maintenir la durée de vie de la
batterie, veuillez charger a temps lorsque la batterie est faible.




Connexion

B Connexion Internet m Connexion d'appreil

Le module du cerveau principal Brain peut étre configuré pour se connecter a un réseau Le module du cerveau principal Brain peut se connecter a ClicBot App et fournit deux
WiFi. Une fois connecté au réseau, vous pouvez obtenir les mises & jour du robot a méthodes de connexion : routage et hotspot. Les connexions de routage conviennent
travers le serveur cloud. aux scénes nécessitant la télécommande du robot et disposant d'un réseau WiFi.

*

Méthode de connexion au routage :
. Connectez le module du cerveau principal Brain au méme réseau WiFi que |'appareil
mobile sur lequel ClicBot App est installé ;
Ouvrez CliBot App, puis sélectionnez l'icéne du Brain. Cliquez sur 120 9, ensuite,
choisissez la "connexion du routage”,|'application recherchera automatiquement

Méthode de connexion du réseau :

Ouvrez ClicBot App, puis sélectionnez ' . . Cliquez sur le "paramétre réseau du
Brain", Saisissez le mot de passe du WiFi que vous voulez connecter et cliquez sur le
code QR généré de la connexion;

=
-

»

2. Glissez du bas vers le haut de |'ecran du module du cerveau principal Brain pour le module du cerveau principal connecté a ce réseau WiFi. Cliquez sur le numéro du
accéder au menu du systéme, puis sélectionnez l'icone du réseau 7, accédez au module du cerveau principal, ensuite, confirmez la connexion sur |'écran du module
mode de connexion du scan; du cerveau principal.

3. Scannez le code QR WiFi de ClicBot App par la caméra du module du cerveau principal

i 3 iFi Connexion directe &
Brain pour se connecter au réseau WiFi. ® holpo(hram<
< Paramétres réseau Brain
N
m\mposs\b\edelmuvevmon Brain
1l L éra de Brain et vous Letéléy rester dans F que Brain
connecter au réseau
ClicBot App génére un code QR WiFi Le module du cerveau principal scanne ClicBot App recherche le module du cerveau

le code QR WiFi pour la connexion principal dans le réseau 141



Connexion

La connexion & hotspot est adaptée aux scénes ol il n'y a pas de réseau WiFi ou un
mauvais signal de réseau WiFi.

Méthode de connexion a hotspot:

Glissez du bas vers le haut de |'ecran du module du cerveau principal Brain pour
accéder au menu du systéme, puis choisissez l'icdne de |'équipement, cliquez surg
qui géneére le code QR hotspot;

. Ouvrez CliBot APP, puis sélectionnez @ . Cliquez sur la "connexion du Brain ", ensuite
, choisissez la " Connexion & hotspot", accédez au mode de connexion du scan;
Scannez le code QR de hotspot du module de cerveau principal par la caméra du
module du cerveau principal Brain pour se connecter au réseau de hotspot.

E B < ——

=

N~

w

(o Bl
(5 J
E Cliquez sur le bouton de connexion de hotspot
Brain, puis scannez le code QR généré par celui-ci.
Le module du cerveau principal Scannez le code QR de hotspot pour
génére un code QR de hotspot établir la connexion a hotspot
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m Informations de sécurité

10

GB19865-2005. GB6675.1-2014. GB6675.2-2014.
GB6675.3-2014. GB6675.4-2014

FE €9

This device complies with part 15 of the
FCC Rules. Operation is subject to the
condition that this device does not cause
harmful interference (1) this device may
not cause harmful interference, and (2]
this device must accept any interference
received, including interference that may
cause undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void the
user's authority to operate the equipment.

NOTE:This equipment has been tested
and found to comply with the limits for
a Class B digital device, pursuant to

Part 15 of the FCC Rules. These limits

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct
the interference by one or more of the
following measures:

--Reorient or relocate the receiving
antenna.

--Increase the separation between the
i and receiver.

ared d to provide r b
protection against harmful interference in
a residential installation. This equipment
generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and
used in accordance with the instructions,
may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no
guarantee that interference will not occur
in a particular installation

--Connect the equipment into an outlet on
a circuit different from that to which the
receiver is connected.

--Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable exposure
condition without restriction.

FCC ID: 2AWR5-KY002

Sécurité et confidentialité

RSS-Gen Issue 4 December 2014"&"CNR-Gen 4e
Décembre 2014:

--English:

This device complies with Industry Canada licence-
exempt RSS standard(s).

Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause interference, and (2)
This device must accept any interference, including
interference that may cause undesired operation of
the device.

--French:

Le présentappareilestconforme aux CNR d'Industrie
Canada applicables aux appareils radio exempts
de licence. L'exploitationestautorisée aux deux
conditions suivantes:

(1) Uappareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Uutilisateur de I'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
brouillageest susceptible d'encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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et confidentialité

hi¢ a3

— -

Manufacturer's Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.
Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing

Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. All essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.

Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
2.46 WIF1802.11b/g/ 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
n(HT20,HT40) 2412~2472MHz;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz
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m Confidentialité de l'utilisateur

Nous sommes conscients de l'importance de la sécurité des informations
Nous sommes conscients de | importance de la sécurité des
informations personnelles et ferons tous nos efforts a protéger les
informations personnelles de tous les utilisateurs. Nous prendrons toutes
les mesures raisonnables pour éviter la collection des informations
personnelles non pertinentes. Si des informations personnelles doivent
étre fournies par ['utilisateur lors de 'utilisation, nous obtiendrons
d'abord l'autorisation de ['utilisateur et sauvegarderons les informations
personnelles fournies par ['utilisateur uniquement sur ' appareil local, a
l'aide des mesures de sécurité conformes aux normes de 'industrie. Dans
le cas ol la fonction n'est pas nécessaire pour se connecter au réseau,
nous privilégions également ['utilisation de technologies informatiques
locales pour utiliser les informations personnelles fournies par les
utilisateurs afin d'empécher 'accés 3, la divulgation publique, ['utilisation,
la modification, l'endommage ou la perte des données sur internet sans
autorisation.

Vous pouvez consulter les politiques de confidentialité spécifiques sur
ClicBot App ou sur le site web officiel de |'entreprise a |'adresse www.
keyirobot.com.



Service aprés-vente

Nous nous engageons pour les robots modulaires ClicBot et les
accessoires a fournir des services de réparation gratuits pour les
composants électroniques pendant un an a compter de la date d'achat
du produit, et pour les matériaux et les moteurs pendant six mois, au
cas ou les problemes de matériaux et de processus se produisant lors de
['utilisation conformément aux instructions et dans le cadre de garantie
sont confirmés par les techniciens de |'entreprise de technologie.

Vous pouvez nous contacter a |'adresse émail : support@keyirobot.com
ou par l'intermédiaire d'un canal d'achat pour bénéficier du service
aprés-vente de votre produit.

@ Afin de vous rassurer que vous pouvez profiter du service aprés-vente
du produit, veuillez garder correctement la facture du produit.
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B Comment démarrer et arréter ClicBot ?

Appuyer longuement sur le bouton ON / OFF a l'arriére
du module du cerveau principal Brain pendant environ

3 secondes pour le démarrer. Aprés avoir démarré
|'appareil, appuyez a nouveau sur le bouton ON / OFF

4 l'arriére du module du cerveau principal Brain, puis
sélectionnez 'arrét sur |'écran tactile pour l'arréter.
Appuyez et maintenez pendant environ 4 secondes sur le
bouton ON / OFF pour forcer l'arrét.

m Pourquoi ClicBot s'arréte-t-il automatiquement ?

Afin de maintenir les performances de la batterie et
du moteur du robot ClicBot, le ClicBot s'arrétera
automatiquement dans les situations suivantes :
. Aucune opération du robot ClicBot pendant plus de 20
minutes ;
La batterie du robot ClicBot est inférieure & 10%.

-

N

146

m Combien de temps faut-il pour que ClicBot soit
c é chargé ? Combien de temps puis-je
l'utiliser lorsqu'il est complétement chargé ?

Le chargeur 5V/2A prend 2,5 heures pour le charger
complétement. Le temps d'utilisation varie en fonction de
la taille du robot. Le robot Bac peut étre utilisé en continu
jusqu'a 4 heures lorsqu'il est complétement chargé.

m ClicBot a-t-il besoin de se connecter au réseau ?

ClicBot peut également étre utilisé sans connexion au
réseau. Connectez-vous au réseau pour vérifier la mise a
niveau des nouvelles fonctions.

m Lesrobots ClicBot doivent-ils &tre connectés a
l'application ?

Le robot ClicBot peut étre utilisé sans connexion a
|'application. Sans connexion a ['application, vous pouvez
choisir les fonctions de personnage des robots utilisés sur
I'écran du module du cerveau principal Brain.

m Quelle est la distance de contréle la plus longue
entre ClicBot App et le robot ?

La distance de contréle maximale entre ClicBot App et
le robot varie en fonction des différentes méthodes de
connexion.

En prenant la connexion de routage, la distance de
contréle maximale entre |'application ClicBot et le

robot est d'environ 10 m. Les performances du routeur
affecteront également la distance de contrdle ;

En prenant la connexion hotspot, la distance de contrdle
maximale entre ['application ClicBot et le robot est
d'environ 5m.

m Les fonctions de ClicBot peuvent-elles étre mises a
niveau ?

Les modules ClicBot supportent les mises a niveau en
ligne des nouvelles fonctions.



Une fois que le module du cerveau principal Brain est
connecté au réseau sans fil WiFi, vous pouvez vérifier et
faire télécharger les nouvelles fonctions en cliquant sur le
bouton tactile "home" de |'écran et puis choisissez la mise
ajour.

Lorsque les autres modules sont assemblés sur le
module du cerveau principal Brain et le logiciel recherche
automatiquement les mises a niveau avec de nouvelles
fonctions, I'écran du module du cerveau principal vous
demandera de nouvelles mises a niveau des fonctions.
Suivez les instructions pour mettre a niveau le module.

m Quelle est la distance a laquelle le module du
cerveau principal Brain peut détecter les gestes tels
que la couverture, le brandissement, etc. ?

Le capteur d'identification des gestes du module du
cerveau principal Brain est situé dans la zone triangulaire
supérieure a gauche de ['écran. Lorsque vous faites des
gestes tels que couvrir et brandir, gardez une distance de
5cma20cm.

m Quelle est la distance des obstacles détectés par le
module du cerveau principal Brain?

Le capteur d'identification de geste du module du
cerveau principal Brain est situé dans la zone triangulaire
supérieure a gauche de 'écran. Il peut détecter des
obstacles de 5cm &20 cm a l'avant.

m Quelle est la distance que le module du cerveau
principal Brain peut reconnaitre le visage?

La caméra de reconnaissance faciale de module du
cerveau principal Brain est située dans le triangle
supérieur a gauche de ['écran. Lors de la reconnaissance
faciale, gardez une distance d'environ 1 m.

m Quelle est la distance que le module du cerveau
principal Brain peut détecter le mouvement de
'objet?

La caméra de détection de mouvement d'objet de Brain
La caméra de détection de mouvement d'objet du module
du cerveau principal Brain est située dans le triangle
supérieur a gauche de ['écran. Lorsque vous effectuez une
détection de mouvement d'objet, gardez une distance de
lcmasm.

m Quelestle rdle de la caméra du module du cerveau
principal Brain?

Le module du cerveau principal Brain dispose d'une
caméra de 2 Mpx, qui peut réaliser le contréle du premier
angle visuel du robot, la détection et la reconnaissance
des visages, la détection des mouvements d'objets et
d'autres fonctions.

m Dans quelle mesure ['écran du module du cerveau
principal Brain peut-il tourner?

L'écran du module du cerveau principal Brain peut pivoter
jusqu'a 24° vers la gauche ou la droite. Vous pouvez
utiliser la programmation graphique dans ['application
ClicBot pour contrdler |'écran pour qu'il pivote vers une
position spécifique. Veillez a ne pas tourner l'écran a la
main.
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FAQ

m Comment assembler un robot ClicBot?

ClicBot a une fonction de guidage et d'assemblage
intelligent. Une fois le robot sélectionné, |'écran

du module du cerveau principal Brain affiche pas

a pas le module a assembler, et le voyant de la

position d'assemblage clignote. Le logiciel vérifie
automatiquement si le module est correctement
assemblé. Si le module n'est pas correctement assemblé,
I'écran du module du cerveau principal Brain affiche un
message d'erreur et la lumiére d'instruction du module
d'erreur d'assemblage clignote rapidement. Lorsque le
module est correctement assemblé, le logiciel corrige
automatiquement ['angle du module assemblé.
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m Pourquoi la lumiére de signale du module clignote-t-
il?

Elleindique I état fonctionnel du module. Les lumiéres de
signale ont principalement les effets suivants :

Toujours allumées -- fonction normale

Respirées -- état de préparation

Clignoté -- I assemblage de module requis

Clignoté rapidement --erreur d’  assemblage

m Quels sont les langages de programmation
supportés par ClicBot?

ClicBot supporte actuellement la programmation
graphique et la programmation Python.

m Quels sont les modules programmables supportés
par ClicBot?

ClicBot dispose actuellement de plus de 20 piéces
programmables et contrdlables, y compris I'écran du
module du cerveau principal Brain, les haut-parleurs, le
moteur Joint de boule d'entrainement, le moteur Wheel
du module de roue, la couleur de la barre lumineuse du
module de latiged’ extension Skeleton, etc.






Instalacién de la Aplicacién Sugerencias de Uso

ClicBot

Busque ClicBot en App Store o Puede obtener la informacién sobre el
Android App Store para descargar uso rapido de ClicBot en "Inicio rapido

e instalar, 0 escanee el cédigo y conocer los 3 personajes robot en el
QR para descargar e instalar la pley]vneta de ClicBot. s .
licacién ClicBot. El "Manual de Usuario” contiene una
ap introduccion detalla de la informacion
@ La aplicacién ClicBot es FE’I Pl'Odb!%tO de C“C%OT, ingéuifias |
; ; ; as especificaciones del médulo, e
comie oniOS MG odbamanbiels anfiuracts
Uy P! - de conexion, la carga de la bateria, la
seguridad y la privacidad, el servicio
posventay las respuestas a las
preguntas frecuentes.
"Tarjeta de Funcién del Médulo”
describe la aplicacién operativa y
seguridad de uso de las funciones del
modulo.




Precauciones de Uso

O 1. Contiene piezas pequefias, no apto para
nifios menores de 3 afios;

© 2. El juguete contiene piezas de precisidn, por
favor, evite su caida desde lugares altos;

© 3. Eljuguete no es ininflamable, no lo acerque
a ninguna fuente de fuego;

4. Eljuguete no es a prueba de agua,
manténgalo seco, evite mojarlo o ponerlo en
agua;

© 5. No toque directamente los contactos de
ensamble dorados del juguete con ningdn
metal;

© 6. No empalme mdltiples piezas principales
de control directa o indirectamente;

© 7. La bateria incorporada no es extraible o
reemplazable. Si estd dafiada, péngase en

Precauciones de Uso

contacto con el servicio postventa para su
reparacion;

©8. El cargador no es un juguete. El juguete
solo puede usar el cargador recomendado
(especificacién recomendada: salida CC 5V /
2A);

©9. No se recomienda continuar usando el
juguete mientras se carga;

©10. No gire con fuerza el juguete cuando esté
bloqueado el movimiento;

©11. No toque el juguete con las manos durante
su movimiento;

©12. Desechar este juguete en donde se plazca
puede tener un impacto en el medio ambiente,
por favor, reciclelo correctamente;

©13. Este paquete contiene informacién
importante, por favor, consérvelo
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Breve Introduccién del Producto

Descripcién del Producto

ClicBot es un juguete robot inteligente con
funciones de entretenimiento y educacién,
disefiado para nifios.

ClicBot adopta un disefio modular facil de
montary desmontar, lo que permite a los
nifios crear una variedad de robots intere-
santes tan facilmente como usar bloques

de construccion. El robot ClicBot es como

un compafiero para los nifios: parpadea sus
grandes ojos y mira a su alrededor con curio-
sidad. También puede interactuar contigo y,
si te reconoce, te saludara con entusiasmo;
cuando extiendes la mano y tocas su cabeza,
actuard lindo; cuando te paras frente a él,
esquivara curiosamente ala izquierda o dere-

cha... La aplicacién ClicBot también proporcio-
na robots con varias funciones y aplicaciones,
hay robots de carreras, lindos robots animales,
geniales robots escaladores, robots bidnicos
que caminar, etc., es decir robots que pueden
satisfacer cualquier imaginacién infantil.
ClicBot puede llevar a los nifios a crear el
futuro. La aplicacién ClicBot tiene dos herra-
mientas de creacién: programacion de guiones
de movimiento y programacién grafica. Con

la ayuda de la programacién de guiones de
movimiento, los nifios solo necesitan ajustar

y guardar la postura del robot para lograr
movimientos suaves del robot; en combinacién
con la programacién gréfica, los nifios pueden

realizar la aplicacién de programas del robot
inteligente solo con arrastrar y soltar médulos
de programas gréaficos de acuerdo con el orden
de las instrucciones. Para ayudar a los nifios a
realizar mejor sus ideas y creaciones, ClicBot
también produciré una serie de videos del
curso STEAM para guiar a los nifios a aprender
sobre el movimiento del robot, la programa-
cién de IAy otros conocimientos. Los nifios
también pueden subir los robots de su creacién
a la comunidad de la aplicacién ClicBot, para
compartir con mas personasy obtener un
sentido de satisfaccién y logro.
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Especifica:

m Médulo de cerebro pri

es del los Médulos

ipal (Brain)

El médulo de cerebro principal (Brain) es el centro de control y suministro de energia del

robot ClicBot. El mddulo de cerebro principal utiliza el procesador de arquitectura ARM-A7,

tiene bateria de polimero de litio recargable incorporada de 1550mAh. La pantalla tactil
circular giratoria frontal de 2.1" son los grandes ojos del robot ClicBot. El area superior
izquierda de la pantalla contiene sensores visuales, sensores de gestos y luces indicadoras
de trabajo de la cdmara. El médulo de cerebro principal tiene tres areas de deteccién tactil
de superficie, que se encuentran en el lado superior, el lado izquierdo y el lado derecho
respectivamente; las dos hebillas de ensamble se encuentran en los lados superior e
inferior de la parte posterior. Al mismo tiempo, el médulo de cerebro principal integra

el acelerdmetro, el giroscopio, el micréfono, el altavoz, el médulo WiFi y otras unidades

funcionales.
Tamario 66.7766.7"125.3 mm Deteccién tactil de Lado superior, lado
Peso 256g capacitancia de superficie| izquierdo y lado derech
[Tamafio de pantalla tactil[2.1" Micréfono Soporta deteccion de
Angulo de giro de la 24°~+24° volumen
pantalla Altavoz monofdnia
Camara 2millones de pixeles Wi-Fi 246
Soporta deteccién y reconocimientode  [Bateria 1550 mA
rostros, deteccion de movimiento de Puerto de carga USB-C
objetos Hebilla de empalme Lados superior e inferio
Distancia de reconocimiento<<5 m de la espalda
Sensor de Soporta 8tipos de operaciones de gestos

reconocimiento de gestos|

Distancia de reconocimiento<20cm
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Especificaciones del los Médulo

m Médulo de Bola de Accionamiento (Joint)

El médulo de bola de accionamiento (Joint) esla “articulacion” del
robot ClicBot y se utiliza para impulsar el movimiento del robot.

El médulo de bola de accionamiento es un servosistema de alta precision,
tiene el motorreductor de CC, el sensor de velocidad angulary sensor de
posicién angular incorporados. El médulo de bola de accionamiento tiene
4 hebillas de ensamble, 2 en cada hemisferio, y cada hebilla de ensamble
esta disefiada con un indicador de estado de ensamble circular.

Tamano

55 mm (didmetro)

Peso

73g

Potencia nominal del motor

2,64W

Velocidad méxima de rotacion

216° /S

Indicador de hebilla de em-
palme

2 en el hemisferio superior
y 2 en el hemisferio inferior

Descripcién anillo de la luz
indicadora del estado del médulo
de bola de accionamiento

Funcidn de estado de ensamble

« Siempre encendida = ensamble
normal

« parpadeo — médulo para
ensamblar

« parpadeo rapido — error de
ensamble

Funcién de actualizacién

« Siempre encendida— actualizacién
completa

« parpadeo — mddulo para actualizar
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es del los Médulo

Especi

m Médulo de Varilla de Extensién, Esqueleto (Skeleton)

Elmédulo de varilla de extensidn, Esqueleto (Skeleton) es el "esqueleto”
del robot ClicBot, que se utiliza para conectar las extremidades del
robot. El médulo de varilla de extensidn, esqueleto, tiene 2 hebillas de

Descripcidn del estado de la
luz indicadora de la barra del
médulo de verilla de extensién

ensamble, ubicadas en los extremos superior e inferior. Hay dos luces de Funcién de estado del ensamble
barra indicadoras en la parte frontal del médulo de varilla de extensidn, « Siempre encendida — ensamble
esqueleto, que indican correspondientemente el estado del ensamble de normal
las hebillas en ambos extremos. « parpadeo — médulo para
ensamblar
/-/L\ « parpadeo rapido — error de
ensamble

Funcién de actualizacién

« Siempre encendida — actualizacién
completa

« parpadeo — mddulo para actualizar

Tamafio 37.8'37*120 mm
Peso 57g
Ubicacion de hebilla ) » La programacién gréfica puede
Lados superior e inferior St~ Skeleton (i) Color de a tira de luz
deempalme Q: ) establecer el color de la barra de luz

indicadora del Skeleton
s\



m Médulo de Rueda (Wheel)

El médulo de rueda (Wheel) es el médulo de realizacidon de funcién del
robot ClicBot, que se utiliza para conectar robots de automéviles.

El médulo de rueda tiene un motorreductor de CC incorporado y un
sensor magnético de posicién de velocidad angular, con una velocidad
maxima de rotacién de 4,5 vueltas por segundo. Una barra de luz
indicadora de estado de ensamble que esté colocada cerca de la hebilla
del médulo de rueda.

Diametro de la rueda

83.8mm

Peso

140g

Potencia nominal del
motor

24w

Velocidad méxima de
rotacién

4,5vueltas/segundo

Ubicacién de hebilla
de empalme

Una

@:Wheel Colordelatiade uz

Especificaciones del Médulo

Descripcion del estado de la luz
indicadora de barra del médulo
de rueda

Funcién de estado del ensamble

« Siempre encendida — ensamble
normal

« parpadeo — médulo para
ensamblar

« parpadeo rapido — error de
ensamble

Funcidn de actualizacién

« Siempre encendida — actualizacién
completa

« parpadeo — mddulo para actualizar

La programacién grafica puede
establecer el color de la barra de luz
indicadora de Wheel
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Esp caciones del los Médulo

m Accesorio de Base (Mount) m Accesorio de Refuerzo (Locker)

Elaccesorio de base se utiliza para fijar el robot ClicBot en la mesa El accesorio de refuerzo se utiliza para fortalecer la resistencia del ensamble
mediante pegamento. entre los médulos.

[Tamafio [47°36'14.4mm |
[ Peso [10¢g |

[ Tamafio [75.1+75.0°45.2mm |
[Peso [o1g |

@ Para garantizar el efecto de fijacién, utilice el pegamento proporcionado
oficialmente para la base.
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ciones del los Médulo

m Accesorio de Fijacién (Holder)

Con la ayuda de los tornillos estandar 1/4 en la parte superior del
accesorio de fijacion, se pueden conectar el teléfono mévil, la cdmara
deportiva y otros en el robot ClicBot.

@ Cuando un ensamble se desconecta facilmente debido a una gran fuerza
en esta, esta se puede reforzar con el accesorio de refuerzo.

Tamano 40%40"86,6 mm
Peso 559
PaSO 1 Paso 2 PaSO 3 Agsto o grado o sﬂajggnde ajuste de la junta universal inferior
libertad Rango de ajuste izquierdo y derecho del
Conecte el accesorio Gire el accesorio Gire hasta alinear cuerpo principal -90°-90°
de refuerzo en medio de refuerzo con la linea base e B pars nferior
del médulo para su fijacién T
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ones del los Médulo

Espec

m Pie para Caminar (Smart Foot)

El pie para caminar es el mddulo de funcién de percepcién de ClicBot, Hay una barra de luz indicadora naranja en la parte superior del pie para
que se puede utilizar como el pie del robot. Un sensor de presién de caminar. Esta fijada en el robot ClicBot, por defecto, el brillo de la luz

alta sensibilidad esta incorporado en el pie para caminar, y se utiliza un indicadora del pie para caminar serd mas brillante con mayor presién de
procesador de microcomputacién para controlar la presién en el extremo prueba. La luz indicadora del pie para caminar también puede indicar el
de deteccion. estado del ensambley el estado de la funcidn de actualizacién mediante

diferentes efectos de iluminacién.

Funcién de estado del ensamble

\ + Siempre encendida — ensamble
\ normal
« parpadeo — médulo para
) ensamblar
« parpadeo rapido — error de
\ ensamble
§ — S Funcién de actualizacién
'amafio 39,8%41,8"69,4 mm .
Peso 4lg ¢ Slempre . s
Rango de deteccion | g o encendida — actualizacién
de presién = completa
gocacién dehel | ado superior + parpadeo — médulo para
actualizar
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aciones del los Médulo

m Ventosa (Suction Cup)

La ventosa es el médulo de ejecucién de funcién de ClicBot. La ventosa El médulo de ventosa tiene una barra de luz indicadora verde. Cuando
tiene una bomba de aire de presién negativa y una vélvula solenoide la ventosa comienza a succionar, la luz indicadora mostraré el efecto de
incorporadas, el procesador del microcomputacion controla la succion la luz de respiracién; cuando la ventosa se adsorbe firmemente, la luz

y el desinflado de la bomba de aire y el estado de abierto y cerrado de la S 3 : . R
valvula solenoide, lo que permite que el robot ClicBot logre escalar y otras indicadora mostrara el efecto de luz siempre encendida. La luz indicadora

aplicaciones. Un sensor de presién de aire también esta incrustado dentro del mddulo de ventosa también puede indicar el estado del ensamble y
de la ventosa, que puede detectar proactivamente si la succién es firme. el estado de la funcién de actualizaciéon mediante diferentes efectos de
iluminacion.

Funcién de estado del ensamble
« Siempre encendida — ensamble

normal
« parpadeo — mddulo para
ensamblar
« parpadeo rapido — error de
ensamble
ov— 53555828 mm Funcién de actualizacién
Peso 1459 * Siemprg L,
meso g0 ackoroio g | 49 MO € e verca encendida — actualizacién
5kg méximo en la direccion horizontal completa
Ubicacion de hebillade | o, oo « parpadeo — médulo para
empalme actualizar
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caciones del los Médulo

Espe

m Médulo de Medi

El mddulo de medicién de distancia es un médulo de funcién de
percepcion del robot ClicBot. El médulo de medicién de distancia utiliza
una sonda laser infrarroja de alta precisién, que controla y detecta la
distancia del obstaculo mediante un procesador de microcomputacién
incorporado.

6n de Distancia (Distance Sensor)

Tamaiio 4074082 mm

Peso s3g

Rango de distancia

de deteccion 2em-100em

Rango de ajuste de la junta universal inferior

Ajuste de gradode [ 0°~180°

libertad Rango de ajuste izquierdo y derecho del
cuerpo principal -90°~90°

Ubicacién de hebilla

deempalme Parte inferior
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Hay un anillo de luz indicadora rojo en la parte superior del médulo de
medicién de distancia. Estd fijada en el robot ClicBot, por defecto, el
brillo de la luz indicadora del médulo de medicidn de distancia serd mas
brillante con menor distancia de prueba. La luz indicadora del médulo
de medicién de distancia también puede indicar el estado del ensamble
y el estado de la funcién de actualizacién mediante diferentes efectos de
iluminacién.

Funcién de estado del ensamble
« Siempre encendida — ensamble

normal

« parpadeo = médulo para
ensamblar

« parpadeo rapido — error de
ensamble

Funcién de actualizacidn

« Siempre
encendida — actualizacién
completa

« parpadeo — médulo para
actualizar



aciones del los Médulo

® Manipulador (Grasper)

El manipulador es el médulo de ejecucién de funcién del robot ClicBot. El El manipulador tiene una barra de luz indicadora amarilla, puede indicar
manipulador adopta un disefio bidnico y flexible, controla el movimiento el estado del ensamble y el estado de la funcién de actualizacién mediante
del motor mediante un procesador de microcomputacién y puede agarrar diferentes efectos de iluminacién.

objetos de varias formas.

Funcién de estado del ensamble
« Siempre encendida — ensamble

normal
« parpadeo — médulo para
ensamblar
« parpadeo rapido — error de
Tamafio 75°57*165 mm en??mble L,
Peso g Funcién de actualizacion
Pesomaximode | o « Siempre encendida —
manipulacién ¢ actualizacién completa
P y
Tamato maimode | ¢ + parpadeo — mddulo para
Ubicacion enebila o ofrir actualizar
e empalme
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Empalme de los Médulos

Los médulos de ClicBot se ensamblan mediante hebillas de ensamble.
La hebilla de ensamble se compone de la hebilla A, la hebilla By los
contactos de conexién dorados. Dos mddulos estan ensamblados entre
si mediante el ensamble de las hebillas Ay B, y los contactos de conexidn
dorados se utilizan para transmitir comandos y energia.

Hebilla B

Hebilla A [ Contactos de conexién
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Empalme de los Médulos

@ Cualquiera de los dos médulos tienen dos direcciones de ensamble:
la paralelay la no paralela.

Al conectar los médulos, preste atencién a alinear la hebilla A
del médulo con la hebilla B de otro médulo.
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Cantidad Eléctrica y Carga

El color de la luz indicadora de fuente de alimentacién del médulo de
control principal (Brain) representa el estado de la bateria del robot
ClicBot. También puede verificar el estado de la bateria ingresando al
mend del sistema.

Verde — completamente
cargado

Naranja — cargando
Rojo — energia
insuficiente

Estado de bateria
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Cuando el nivel de la bacteria del ClicBot este baja, la pantalla mostrara
un anuncio informando que el nivel de la bateria es bajo y necesita ser
recargada. Para asegurar el funcionamiento correcto del robot y para
mantener la vida de la bateria, por favor conecte inmediatamente la
bateria cuando esta este baja.

Energia de bateria
baja




B Conexidn a Internet

El médulo de cerebro (Brain) se puede configurar para conectarse a la red
WiFi. Después de conectarse a la red, puede obtener actualizaciones de las
funciones del robot desde el servidor de la nube.

* Método de operacién de conexion de red:

1. Abrir ClicBot App, seleccionar(d . Hacer clicen “configuracion de red de
Brain” , ingresar la contrasefia de la red WiFi a la que se desea conectar, dar
clic para crear el codigo QR de la conexion;

2. En pantalla del ensamble principal Brain deslice de abajo hacia arriba para
ingresar en el menu del sistema, seleccione el icono de red %) ingrese el
codigo QR de la conexion;

3. Escanee el codigo QR de WiFi de la aplicacién ClicBot con la camara del
mddulo de cerebro Brain para conectarse a la red WiFi.

N

< Configuraciones de red de Brain - .
= E

Active la cimara de Brain, escanee el cdigo para conectarse ala red

La aplicacién ClicBot genera un codigo
QR de WiFi

Elmédulo de cerebro escanea el
c6digo QR de WiFi para la conexion

m Conexién de Equipos

El médulo de cerebro principal (Brain) puede conectarse a la aplicacién ClicBot,
y proporuona dos métodos de conexién: enrutamiento y punto de acceso.

La conexién de enrutamiento es adecuada para escenarios donde hay una red
WiFiy que requleren el control remoto del robot.

* Método de operacmn de conexién de enrutamiento:

1. Conecte el médulo de cerebro principal (Brain) y el equipo mévil con la
aplicacién ClicBot a la misma red WiFi;

2. Abrir ClicBot App, seleccionarQ . Hacer clic en “conectar Brain™ después
seleccionar “Conexién de enrutamiento™, el App buscara automaticamente
el ensamble principal cerebro conectado a la red de WiFi. Hacer clic en el
nimero del ensamble principal cerebro, en la pantalla prlnupal delensamble
principal cerebro de clic para conflrmary finalizar la conexi6n.

® purto deaccesn 3
directo de Brain

& Nosepuede encontrar mi Brain
Elteléfono movil debe mantenerse en el mismo
entomo wifi que Brain

La aplicacién ClicBot busca médulos de
cerebro principal en la red 167



Cone;

La conexion de punto de acceso es adecuada para escenarios donde no hay red

WiFi o mala sefial de red WiFi.

Método de operacién de conexién de punto de acceso:

En pantalla del ensamble principal Brain deslice de abajo hacia arriba para

ingresar en el menu del sistema, seleccione el icono de dispositivo[] , de clic

en “conexién de punto de acceso”, para crear el c6digo QR;

. Abrir ClicBot App, seleccionar (3 . Hacer clic en “conectar Brain después
seleccionar “conexion de punto de acceso ", ingrese el codigo QR de la
conexion.

. Escanee el cddigo QR del punto de acceso del mddulo de cerebro principal
con la camara del equipo movil para establecer la conexidn de punto de
acceso.

E E < Conedn de purtodeaccss Q

N o

w

g Bl
(5 4
E Brain, escanee el codigo QR generado
El médulo de cerebro principal genera Escanear el c6digo QR de punto de
un cédigo QR de punto de acceso acceso para la conexion
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m Informacién de seguridad

10

GB19865-2005. GB6675.1-2014. GB6675.2-2014.
GB6675.3-2014. GB6675.4-2014

FC €0

This device complies with part 15 of the
FCC Rules. Operation is subject to the
condition that this device does not cause
harmful interference (1) this device may
not cause harmful interference, and (2)
this device must accept any interference
received, including interference that may
cause undesired operation.

Any changes or modifications not
expressly approved by the party
responsible for compliance could void the

user's authority to operate the equipment.

NOTE:This equipment has been tested
and found to comply with the limits for
a Class B digital device, pursuant to
Part 15 of the FCC Rules. These limits
are designed to provide r bl

If this equipment does cause harmful
interference to radio or television
reception,which can be determined by
turning the equipment off and on, the
user is encouraged to try to correct
the interference by one or more of the
following measures:

--Reorient or relocate the receiving
antenna.

--Increase the separation between the
i it and receiver.

protection against harmful interference in
a residential installation. This equipment
generates, uses and can radiate radio
frequency energy and, if not installed and
used in accordance with the instructions,
may cause harmful interference to radio
communications. However, there is no
guarantee that interference will not occur
in a particular installation

--Connect the equipment into an outlet on
a circuit different from that to which the
receiver is connected.

--Consult the dealer or an experienced
radio/TV technician for help.

The device has been evaluated to meet
general RF exposure requirement. The
device can be used in portable exposure
condition without restriction.

FCC ID: 2AWR5-KY002

RSS-Gen Issue 4 December 2014"&"CNR-Gen 4e
Décembre 2014:
--English:
This device complies with Industry Canada licence-
exempt RSS standard(s).
Operation is subject to the following two conditions:
(1) This device may not cause interference, and (2)
This device must accept any interference, including
interference that may cause undesired operation of
the device.
--French:
Le présentappareilestconforme aux CNR d'Industrie
Canada applicables aux appareils radio exempts
de licence. L'exploitationestautorisée aux deux
conditions suivantes:
(1) U'appareil ne doit pas produire de brouillage, et
(2) Uutilisateur de U'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le

i ible d' P! le

fonctionnement.
IC : 26344-KY002
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Seguridad y Privacidad

i >

Manufacturer's Name: Beijing Ke Yi Technology Co., Ltd.
Address: 8th Floor, Dimeng Building, Huayuan Road, Haidian District, Beijing

Product Name: ClicBot modular entertaining and educational toy

Trade Mark: ClicBot

Model number: KY002CK10

Operating Temperature: -10° C to 40° C

This device is in compliance with the essential requirements and other relevant provisions of Directive
2014/53/EU. All essential radio test suites have been carried out.

Detailed DOC file please visit our website: www.keyirobot.com.

The device complies with RF specifications when the device used at 20cm from your body.

Care for the environment! Must not be discarded with household waste.

RF Secification:

Function Operation Frequency Max RF output power: | Limit
246 WIFI 802.11b/g/ | 802.11b/g/n(20MHz2): 11.96 dBm 20dBm
n(HT20,HT40) 2412~2472MH2;802.11n(40MH

2):2422~2462MHz
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m Privacidad del Usuario

personal y haremos todo lo posible para proteger la seguridad de la
informacion personal de todos los usuarios. Tomaremos todas las
medidas razonables y factibles para garantizar que no se recopile
informacion personal irrelevante. Si los usuarios deben proporcionar
cierta informacién personal durante el uso del producto, obtendremos
primero la autorizacién del usuario y utilizaremos medidas de proteccién
de seguridad que cumplan con los estandares de la industria para
mantener la informacién personal proporcionada por los usuarios solo
localmente en el dispositivo. Cuando la funcién no necesita conectarse

a lared, preferiremos utilizar la tecnologia informatica local para utilizar
la informacién personal proporcionada por los usuarios, a fin de evitar el
acceso no autorizado, la divulgacién publica, el uso, la modificacién, el
dafio o la pérdida de datos en Internet.

Puede consultar la politica de privacidad especifica en la aplicacién
ClicBot o en el sitio web oficial de la compafiia www.keyirobot.com.



Mantenimiento Postventa

Prometemos que si los problemas de material y proceso de los productos
y accesorios de robot modular ClicBot que se produzcan durante el uso
del producto de acuerdo con las instrucciones, fue confirmados por el
personal de inspeccidn técnica de keyirobot en linea con el alcance de

la garantia del producto, proporcionaremos servicios de reparacién
gratuitos para dispositivos electrénicos durante un afio a partir de

la fecha de compra del producto, y 6 meses de servicios gratuitos de
reparacién para materiales y motores.

Puede contactarnos en support@keyirobot.com o en el canal de compra
de productos para disfrutar del servicio postventa del producto.

@ Para garantizar que pueda disfrutar con éxito del servicio posventa del
producto, conserve la factura de compra del producto correctamente.

171



Preguntas Frecuentes

B ;Cémo encender y apagar el ClicBot?

Mantenga presionado el botén de encendido/apagado
en la parte posterior del médulo de cerebro principal
(Brain) durante unos 3 segundos para encender. Después
del arranque, presione una vez el botén de encendido/
apagado en la parte posterior del médulo de cerebro
principal (Brain), y luego seleccione apagar en la pantalla
tactil para apagar. Mantenga presionado durante unos 4
segundos después del arranque, también puede forzar el
apagado.

m ;Por qué el clicbot se apaga automaticamente?

Para mantener el rendimiento de la bateria y el motor del
robot ClicBot, el ClicBot se apagara automaticamente
en las siguientes situaciones:

1. Ninguna operacion con el robot ClicBot durante mas de
20 minutos;

2. El poder del robot ClicBot es inferior al 5%
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m ;Cudnto tiempo le toma al ClicBot para cargarse
por completo? ;Cuanto tiempo puedo lo puedo
usar cuando esta completamente cargado?

Con un cargador de 5V / 2A, toma 2,5 horas cargarse
completamente. El tiempo de uso cambiard segin
el tamafio del robot. El robot Bac se puede usar
continuamente durante hasta 4 horas cuando esta
completamente cargado.

m ¢(Elclichot necesita conectarse a Internet?

El ClicBot se puede usar sin estar conectado a Internet.
Conectandose a la red se puede verificar y actualizar
nuevas funciones.

m ;Elrobot ClicBot necesita conectarse a la aplicacion
para usarse?

Elrobot ClicBot se puede usar sin conectarse a la
aplicacién. Se puede seleccionar la funcién de personaje
del robot en la pantalla del médulo del cerebro principal
Brain sin conectarlo a la aplicacién.

m (Cudl es la distancia de control maxima entre la
aplicacién ClicBot y el robot?

Bajo diferentes métodos de conexidn, la distancia de
control méxima entre la aplicacién ClicBot y el robot

es diferente. Con una conexién de enrutamiento, la
distancia de control maxima entre la aplicacién ClicBot

y el robot es de aproximadamente 10 m. El rendimiento
del enrutador también afectara la distancia de control;
Con una conexién de punto de acceso, la distancia de
control méxima entre la aplicacién ClicBot y el robot es de
aproximadamente 5m.

m ;Se puede actualizar la funcién de clicbot?

Todos los médulos de ClicBot soportan actualizaciones
en linea de nuevas funciones.



Preguntas Frecuentes

Después de que el médulo de cerebro principal (Brain)
esté conectado a la red inaldmbrica WiFi, haga clic
en el botén de inicio tactil, Home "—" en la pantalla
y luego seleccione actualizar, asi se podra verificary
descargar nuevas funciones;

Cuando los otros médulos se conectan en el médulo
de cerebro principal Brain, y el software comprueba
autométicamente las actualizaciones de nuevas
funciones, la pantalla del médulo de cerebro principal
le pedird que actualice las nuevas funciones. Siga las
instrucciones para actualizar el modulo.

m :Cudl es la distancia que puede detectar el médulo
de cerebro principal (Brain) sobre las operaciones
de gestos como bloquear y agitar?

El sensor de reconocimiento de operacion de gestos del
médulo de cerebro principal (Brain) que se encuentra en
el area del tridngulo superior izquierdo de la pantalla. Al
realizar las operaciones de gestos como bloquear y agitar,
mantenga una distancia de 5a 20 cm.

m (Cudles la distancia de obstaculos que el médulo
de cerebro principal (Brain) puede detectar?

El sensor de reconocimiento de operacién de gestos del
médulo de cerebro principal (Brain) que se encuentra
en el &rea del tridngulo superior izquierdo de la pantalla,
puede detectar obstaculos de 5a 20 cm.

m ;Cudl es la distancia de un rostro humano que el
médulo de cerebro principal (Brain) puede detectar
y reconocer?

La cdmara de deteccién y reconocimiento de rostros
del mddulo de cerebro principal (Brain) se encuentra en
el drea del tridngulo superior izquierdo de la pantalla.
Al realizar la deteccién y el reconocimiento de rostros,
mantenga una distancia de aproximadamente 1 m.

m (Cudles la distancia de objetos en movimiento
que el médulo de cerebro principal (Brain) puede
detectar?

La cdmara de deteccién de movimiento de objetos del
médulo de cerebro principal (Brain) se encuentra en el
4rea del tridngulo superior izquierdo de la pantalla. Al
realizar la deteccién de movimiento de objetos, mantenga
una distanciade 1a5m.

m ;Cudles la funcién de la cdmara del médulo de
cerebro principal (Brain)?

El médulo de cerebro principal (Brain) utiliza una camara
de 200W pixeles, que puede realizar el control de primer
angulo del robot, deteccién y reconocimiento de rostros,
deteccién de movimiento de objetos y otras funciones.

m ;Cudles el rango de rotacién de la pantalla del
médulo de cerebro principal (Brain)?

La pantalla del médulo de cerebro principal (Brain) puede
girar hasta 24° hacia la izquierda o la derecha. Puede usar
la programacién gréfica en la aplicacién ClicBot para
controlar la pantalla para rotar a una posicién especifica.
Tenga cuidado de no girar la pantalla con la mano.
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Preguntas Frecuentes

m (Cémo ensamblar el robot ClicBot?

El ClicBot tiene una funcién inteligente de guia de
ensamble. Después de seleccionar el robot, la pantalla
del médulo el cerebro principal Brain mostrara los
médulos que deben ser ensamblados paso a paso, y

la luzindicadora en la posicién del ensamble también
parpadeard para indicar. Después de ensamblar los
mddulos, el software verificara automaticamente si es
correcto. Si hay error en el ensamble de médulos, la
pantalla del médulo de cerebro principal Brain generara
un mensaje de error y la luz indicadora del médulo de
error de ensamble también parpadeara rapidamente; si
los mdédulos se ensamblan correctamente, el software
corregird automaticamente el dngulo de los modulos
ensamblados.
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m (Por qué parpadea la luzindicadora del médulo?

La luz indicadora del médulo se utiliza para indicar el
estado funcional del médulo. La luz indicadora tiene
principalmente los siguientes efectos recordatorios:
Siempre encendida - funcién normal

Respirando - estado listo

Parpadeando - necesita ensamblar el médulo
Parpadeando rapidamente - error de ensamble

B :Qué lenguajes de programacién soporta el
ClicBot?

El ClicBot soporta actualmente la programacién graficay
la programacién Python.

m ;Qué médulos programables soporta el ClicBot?

El ClicBot actualmente tiene mas de 20 partes
controlables de programacién, incluyendo la pantalla del
médulo de cerebro principal (Brain), el altavoz, el motor
de bola de accionamiento (Joint), el motor del modulo de
rueda (Wheel), el color de barra de luz del modulo de la
varilla de extension (Skeleton), etc.
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