pannelli
latarali

Sostituisci gli originali pannelli
laterali bianchi con due nuovi
fiammanti pannelli rossi.

Team Cybot si awicina al suo completamento ‘
con l'aggiunta dei due pannelli laterali rossi e
del cappuccio rosso che i tiene uniti sulla Y
parte superiore. A

Come nei precedentl passi della
personalizzazione, dovral innanzitutto togliere
i pannelli laterali originali prima di awitare
i nuovi di Team Cybot,

Tieni da parte le componenti
orlginall in un posto sicuro per
poter ripristinare, se lo vorral,
la versione in bianco e
blu in vista della fase
di programmazione
da PC, che iniziera
tra breve.

1 Togli i tre pannelli flessibili blu e il 25-!:1Ieva i due
cappuccio superiore. Svita le due viti pannelli

che fissano il pannelio laterale sinistro laterali
hianco al telaio nerc. Ripeti 'operazicne bianchi, sfilando
con il pannelle destro. v con cautela le due

linguette posteriori
dalla loro sede nel
pannello posteriare
rosso. (Il pannello
sinistro deve essers
rimossa per prima).
Metti da parte i
pannelli in un luogo
sicuro: ne avral
bisogno piu avanti
se varrai rimontare

il tuo Cybot blu

originale. b




Posiziona il

pannello

laterale
destro rosso sul
telaio e allinealo in
modo che le due
linguette si
inseriscano dietro
lo scudo frontale.
Inserisci la
linguetta posteriore
del pannello
laterale destro
nall'apposita sede
sul pannello
posteriore rosso. b

o
COSA DEVI FARE

Per aumentare le tue
possibilita di vincere una
para con Team

verifica | seguenti panti.

" PEr una corsa

storrevole, lubrifica bene

lﬂl ranaggi della
rasmissione [utilizza

grassao al silicone come
uello fornito con il
stienlo 2).

v’ Aceertati che
'alloggiamento della
trasmissione sia fissato
bene, affinehé gli
ingrananai giring
carretfamente.

v Inserisci nel tug robot
delle batterie nueve di tips
AR [nom usare le batterie
ricarieahili].

v Direziona sempre la
parte anteriore del
telecomanda verso la
cupela di Team Cybat, in
modo ehe trasmettitare g
ricevitore a infrarassi siane

>

\ilﬂmti I’ano can I'altra. )

pannello laterale
sinistro,

le linguette
posteriori dei due
pannelli laterali si
incastrino come
nella foto. p

Fissa | due pannelii laterali al
telaio utilizzando due viti per
ciascuno. v

3

M

=4 Ripeti
l'operazione
con il

assicurandoti che

%+ Prima di gareggiare con | tuol amic,

- allenati a manovrare Team Cybat,
Ricordati che se vuol girare a destra devi
premaere |l pulsante sinlstro del telecomando per
Far girare la ruota sinistra pil velocemente della

‘destra; o vicevarsa,

= Corca di capire quanto & ampio il raggio
dazione del telecomando: dovrebbe essere di
qualche metro, quindi stai attento che il tuo
Team Cybot non esca dalla portata del
telecomando, magar proprio nel momento
cruciale della gara,

» Le condizioni di luce possono influire sul
raggio d'azione del collegamento IR. Per
‘esempio, la luce del sole diretta o una forte
illuminazione con lampade a fluorescenza
possona ridurre 1a portata. Le comuni lampadine
@ tungsteno o fa luce indiretta del giomo dentro
casa dovrebbera dare un risultato migliore.
= Il collegamento IR s'interrompe quando Team
Cybot & nascosto dietro un oggetto, percio
scegli un‘ampia stanza vuota, priva di ostacoli.

Premi il
cappuccio
rosso sul

pernoc dietro la
cupola trasparente,
per tenere uniti i
due pannelli laterali,
Se lo desideri, per il
momente rimonta |
tre pannelli Alessibili
blu {con il prossimao
fascicolo riceveral
quelli rossi). b




Mettere a punto il sonar di Team Cybot

Ora che il tuo rebot ha il musetto e 'alettone anteriore,
potrestl aver bisogno di mettere a punto il sonar per far
si che il tuo Team Cybot funzioni al meglio nel modo
‘evita veloce' ed ‘evita piano’.

Accendi Team Cyhot e appoggialo sul pavimento,

Seleziona 3 Modo sul telecomando, quindi 3-1

Sonar, pol 3-1-2 Evita Plano (nella versiane
inglese 'slow’, come si vede nella foto). Premi ‘Invio’
per attivare il modo Evita Piano. Team Cybot
dovrebbe partire e
allontanarsi dagh
ostacoli che incontra.
Se invece gli si avvicina
troppo prima di fermarsi
e allontanarsi
indietreggiando (o
addirittura va a shatlervi
contro), hai bisogno di
regolare leggermente la
sensibllita del sonar. p

Inserisci un cacciavite dalla punta piatta nella

scanalatura del potenziometro su ciascun lato

della scheda /0 del sanar. Per renderg il sonar
del robot pit sensibile agli ostacoli, gira legdermente
clascun potenziometro
in senso antioraro (per
renderfo meno sensibile
gira invece in senso
orario). Ripeti il punto 1
& 5 necessario regola
ancora | polenziometr
finche raggiungi una
perfetta sensibilita. b

Mel prossimo fascicolo troveral tre
pannalli rossi Nessibill, oltre a un
set di adesivi in vinile tra cul

I numeri & il logo di Team Cybot.

(VBOT E 21LLA
HANNE SCOPERTE
L

Grarie,
Vachot, Coal

L84 ung

Vaabpd 4
f Afuatn |

pulire.., lavare
& pulire, .

ahi Moa 4a { O vunte dae
bi.. JEENY
Jq"ln!"':l che Aidma

amead?

d peezd

Fosse Jia sampae
avute gurlohe sofedia

VERALORE ;
AHOAL DpLLo

7 1 aogiordzis mon
Tapliare & pod ung ool
edistugaerel | A Fefla {ded.
Tagliare ; -
2 distrucgers|

Won o aa. [ sala
Lokl meeckdad., ko B
SR veno mebod,

siamg dalfa
Aug pasli?

Uh_ mi aropadi

i loune




