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ClicBot App Installation

You can find and download the
ClicBot App on the App Store/
Android app markets, or scan the
QR code below to download.

@ The ClicBot App supports
system versions of i0S 10.0,
Android 5.0 and above.

Using Advices

The Quick Start Guide gives basic
instructions on how to control your
ClicBot. Please refer to the User’s
Manual for detailed information

on the product, including module
specifications, assembly, usage,
connection settings, battery recharging,
security & privacy, after-sale services,
and FAQs. Please see the Module
Function Card for information on the
operational applications and function
usage for modules.

Precautions

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

O Contains precision parts, prevent dropping from
height; keep away from flammable objects;

O The product is not waterproof; keep your ClicBot
dry; keep the product away from splashing or
soaking;

© 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 the 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 rotate your ClicBot by force, when the
movement function is locked;

O Do not touch the ClicBot while in movement;

OWhen finished with the ClicBot, please recycle
it; do not discard it arbitrarily otherwise it might
pollute the environment;

OThis package contains important information,
please keep it.
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Introduction

Introduction

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

ClicBot is of unique modular design that is
easy to assemble and disassemble; it allows
the children to create all sorts of imaginative
robots as building bricks. ClicBot is more than
just a robot, a toy, or even a companion, but
additionally as a means of creative expression,
learning, and experiment. ClicBot is also
capable of 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, the ClicBot will
play cute towards you; when it is programmed

to recognize your face, it will greet you warmly.

If you block its way, it will take detours out of
curiosity. You can also program ClicBot to react
in specific ways, so you can be very creative with
your imaginations.

Through the ClicBot App there are a variety of
easy-to-use programmable tools, robotic design

setups, and features that allow you to share your

creations with the community. Build a racing
robot, a 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 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 reaching 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! 5



Specification of Modules

m Brain

The Brain 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 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 is integrated with a number
of the functional modules, and it includes an accelerometer, gyroscope,
microphone, loudspeaker, and Wi-Fi.

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° Loudspeaker 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

u Joint

The Joint, 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.

Dimension 55 mm (diameter)
Net Weight 739

Rated Motor Power | 2.64 W

Max. Rotation Speed | 216°/s

Connector Light 2in each hemisphere

Specification of Modules

Status of Joint’s indicator

Connection Status

-Light On>Connected correctly
-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

The Skeleton is the “bone” of the ClicBot, and is primarily used 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
and update status in relation to other module pieces.

Status of Skeleton’s indicator

Connection Status
-Light On>Connected correctly
-Light flashing->Waiting for module
/—/L\ connection
-Light flashing quickly>Connection is
wrong
Update Status

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

Dimension 37.8*37*120 mm ( Setzskelemn 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

u Wheel

The Wheel is a functional module used for vehicle setups. The Wheels
include a DC geared motor and a magnetic speed sensor, with a maximum
rotation speed of 4.5 rounds-per-second. There is a status indicator near
the main connector which shows the connection and update status in
relation to other module pieces.

Status of Wheel's indicator

Connection Status

-Light On>Connected correctly
-Light flashing>Waiting for module
connection

-Light flashing quickly>Connection is
wrong

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

Diameter of wheel | 83.8mm
Net Weight 1409

Rated Motor Power | 2.4 W

Max. Rotation Speed | 4.5 rounds per second
Connector 1

O T ) [ oo




Specification of Modules

Specification of Modules

m Mount u Locker = Holder
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. @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 with standard 1/4 screws.

[Dimension [75.1%75.1*45.2 mm [Dimension [47*36*14.4 mm | Diameter 40740°86.6 mm
[Net Weight [619 [Net Weight [10g | Net Weight 559
Step1 Step2 Step3 Adjustment of DOF | Cardan joint on the bottom: 0° - 180°

Horizontal knob of the main part1:

Please use the Mount stickers provided by KEYi Tech to ensure the Connect Locker Rotate Locker. Rotate until -90° - 90°
between modules. baseline is aligned Connector bottom

product is fixed properly. —




Specification of Modules

m Smart Foot

The Smart Foot is a functional sensor module that primarily serves as the
‘feet’ of the ClicBot. The Smart Foot includes a highly-sensitive pressure
sensor and a micro-processor to control and measure terminal pressure.

Diameter 39.3%41.8°69.4 mm
Net Weight 419

Pressure Range | < 20N

Connector top

Smart foot has an orange indicator. After connecting onto ClicBot, the
luminance of the indicator will automatically brighten when pressure
is increasing. The indicator can also indicate the connection status and
update status.

Connection Status

-Light On>Connected correctly
-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 Suction Cup

The Suction Cup is a functional actuator module. The Suction Cup includes
a negative pressure pump and a solenoid valve. By utilizing a micro-
processor, it can control the air current and turn on/off the value, allowing
the ClicBot to perform climbing functions. It also uses the air pressure
sensor to proactively check the stability of the ClicBot’s movement.

Diameter

83.5%83.5*82.8 mm

Net Weight

1459

Adsorption
Capacity

In vertical direction: max.~20kg
In horizontal direction: max.~5kg

Buckle Position

Top

Suction Cup has a green strip indicator. The indicator light keeps breathing
when Suction Cup is functioning and stays on if the suction is successful.
The indicator can also indicate the connection status and update status.

Connection Status

-Light On>Connected correctly
-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 Distance Sensor

The Distance Sensor 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 the 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 correctly
-Light flashing>Waiting for module

Diameter 40*40*82 mm connection
Net Weight 539 -Light flashing quickly>Connection is
Distance Dection 2-100cm wrong
Range
Adjustment of DOF | Cardan joint on the bottom: 0° - 180°

Horizontal knob of the main part: Update Status

-90° - 90° -Light On->Successfully updated
Connector Bottom -Light flashing>Currently updating

Specification of Modules

m Grasper
The Grasper is a functional actuator module. It is of a flexible bionic design Grasper has a yellow indicator which can also indicate the connection status
and is controlled by a built-in micro-processor. It is able to grasp objects of and update status.

various shapes and sizes.

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

connection
-Light flashing quickly>Connection is
V 7 Dimension 75*57*165 mm wrong
Net Weight 989
Max. Grasping Weight | 250 g Update Status
Max. Grasping Size | 6cm -Light On->Successfully updated
Buckle Position Bottom -Light flashing>Currently updating




Assembly

All ClicBot modules can be connected to each other by connectors. A
connector contains an A-conn, a B-conn and golden “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.

o N AN

Note:Align the A-conn of one module with the Parallel Connection Non-Parallel Connection
B-conn of the other to connect two modules



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 be displayed on the screen. Please
Module power light. It can also be checked on the system menu. charge the battery to ensure normal operations and to maintain battery
life.

Green->Full Power
Orange->Charging

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 Connect to Brain”.Then click “Set up
Brain’s Wi-Fi” and enter your Wi-Fi password. A QR code will be generated
after you click “Generate QR Code”;

2. Swipe upwards on the screen of the Brain to view the system menu, then
select the Network “ 3> " icon to start 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 can be connected to ClicBot App via router or hotspot.

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

How to connect to ClicBot App via router:

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

2. Open the ClicBot App, select the “ i Connect to Brain”. Then Select
“Connect” and select “Connect Brain via Wi-Fi”. The App will automatically
search for the Brain connected to the Wi-Fi Network. Choose Brain ID on
the screen, and click to connect between Brain and App.

®

™ AMyBrain not Found
Connect your Callphone and Brain to the Same Wi-Fi

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 to Brain via hotspot” to start scanning.

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

< Hotspot Connection
(o A
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

20

Security and Privacy

m Security Information

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 d. d to provide r
protection against harmful interference in
aresidential 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
fonctionnement.
IC : 26344-KY002

le

21



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. 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 Wi-Fi 802.11b/g/ | 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20dBm
n(HT20,HT40) 26412~2472MHZ;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 service free of charge for any electronic components from

the date of purchase, and a 6-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(@global.keyirobot.com or visit your local retailer
for after- sales services.

Please keep your receipt secure for after-sales services.

23



m How to turn on/off ClicBot?

Press and hold the power button on the rear side
of Brain for 3 seconds to turn on ClicBot.

Press the power button on the rear side of Brain

and then choose the shutdown option to turn off

ClicBot, or press and hold the power button for 7
seconds to get a force shutdown.

m Why is the ClicBot shut down automatically?

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

1.lt hasn't been operated for over 20 minutes;
2.Battery capacity is below 10%.

m How long does it take for the ClicBot to be fully
charged and how long can it run continuously?

It takes 3 hours with a 5V/2A charger to have it
fully charged, and it can run continuously up to 4
hours.

24

m Does the ClicBot have to be connected to the
Internet, while operating?

No, but it needs to be connected to the Internet to
check for update.

m Does the ClicBot Robot have to be used with
the ClicBot App?

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

m What is the maximum distance of remote
control with ClicBot App

It depends on the connection mode of the robot to
the 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 ?

The ClicBot modules can be upgraded online.
Connect the Brain to Wi-Fi, swipe upwards to
enter the system menue and select update
functions to check/download new functions.
Connect other modules to Brain to automatically
start the update, follow the instructions on the
screen to upgrade modules.

m What is the recognition distance of gestures
like blocking, waving and etc. on the Brain?

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

m What is the obstacle detection distance range
of the Brain?

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 the robots.

B What is the face recognition distance of the
Brain?

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

B What is the motion detection distance of the
Brain?

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

B What is the purpose of the camera on the
rain?

The Brain is equipped with a 2-megapixel

camera which is capable for controlling the

robot from the first-person point of view(under

development), face detection & recognition and

motion detection.

m What is the rotation range of the screen on the
Brain?

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

m How is a ClicBot Robot assembled?

The 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 the Brain,
and the indicator light will flash as indication.
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 blinking quickly.
And the system will automatically adjust the
angle of connection as long as the two modules
are correctly assembled.

m Why do the indicator lights of a module flash?

The indicator lights are used for indicating the
status of a module, mainly including:
Constant on - Operation normally

Flashing - Module assembly required
Blinking quickly - Assembly error

m What is the programming language applicable
to the ClicBot?

Currently, ClicBot supports graphic
programming.

m What are the editable modules applicable to
the ClicBot?

The ClicBot supports over 20 editable modules,
including the screen of the Brain, loudspeaker,
Joint, Wheel, and the color of the strip lights of
Skeleton.

25
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FEOEEE W FRAGTITHIERE o BIBEIE 24 W IBATHOERES o
BAEE 458 s
ERMZE 14
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HRIRAE
= BEFH Mount = IE&{+ Locker I AR HHEELZHRAE SRS, sIEAINEEHINE . = EIEEMH Holder
EEERCHFATIS ClicBot Mgt NBISEERAMEEERE L. DREIECH o] AT INsEIEIR BRI ZERE .

EIRERHTRARS 1/4 tR82z, BJLUGFN. i=sBNEHEEAE ClicBot #1385
AL.

47*36*14.4 mm

R 75.1%75.1*45.2 mm
BE 619

RY 40*40*86.6 mm
109 g 55g
BEEES  REHEHEHE 0 ~180°
BI1E B8 B35 R EAIREHEE -90° ~90°
@ UHRIEEIREMR, EERBESREAEER. o » \ FERONE R
SINEBHHHEE IEEEINER M ERESER AL
BRAIE) XIFF T
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m {3ERIKE Smart Foot

fTERIRR ClicBot HIRANIIREIELR, AILMEAZE AR, {TERRNE
BRYENENERKSE, FRBHMEEMIERREFINRIKAIED AN,
FTERRTUBMEENER, (FRAMEERESHORBERR, TLIL
B, EREFR .

Jli=

RrRY 39.341.8°69.4 mm
[T 419

EDRIEE | < 20N

PHEEOME | E0

* 1538 S 3T e AN AB I 4G S L RO
E5, BRRTRERIAMRRAIED
HTEE.

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

TEKTIRR %S | SAIEHINAEAIRES .

HHRIRESTRE

- BROHHRER

- MR EHHEIRR

- BRI AR
EHINAE

- BRBEHTR

- IS EETIER

m [R# Suction Cup

IR#22 ClicBot AIATINRERER . IRBAERESRSBHE, Bz
AIEEEIEHI SRR S BHETTORE, 1k ClicBot #1238 ASLIEATE

RIRAE

= IRBIERER ORI . SIREFFIARME, BRI 2RFRITG
& LIRRIRMEE, IERTRETRER. REEROFIAETITIETLIE

RiF . IRERPIEBATN SRS, BB R EIRMIEE. SR RN MARTHES | S SEH MRS .
HERIRESIIRE
B OPHEIER
- PRI
- BRI IR
?j;;B&S’SZ,B mm EIIHEE
SIS 20 kg - BRERTO
[l - IR
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m UPEHER Distance Sensor

MEEEIZ ClicBot 28 A\RUBNINREEIR . BRI RSB ELLINMEIR MEEIEIR EARE A ERNIIAAETAT . HHEE ClicBot #188 A L, MEERIRAY

3k, BEREHIEEL R EIIN SIESYIAIER o BRI NRERASTRIECNIEBE T/ N\MES . MRS RITIER]
LUBE BT R~ 35 | S S EHMINEEAIRE .

HHEIRSTNRY

CEROPEEE

- MG HEE R
R 404082 mm —> - PURINF IR
NEREE 521000 T
EEL - BEOEHN

HEOME

[~ - IS EITER
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RIRAE

u HiiF Grasper

HFZ ClicBot Mg ARIHITINRERIR . NMFRMBITERIERIT, BT

AEIMEELNIERRZHIETIE, AEBIMENSTPRARAOMIE

BAIMNES
RAIMELA
HEOME

75*57*165 mm
98g

2509

6cm

AR

PHFERBFIETN, FLABER R IRTHHES | S S EHMINEER

s
o

HHRIRESINRE

- BR-OPHEER

- MR HHEIRR

- R EER
2

- EBROENTR

- IS ETER
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IRIRHHE

IRIRBHE

ClicBot AIEHREDRBIT FHZ-FIISKIH B . FHEFINB-RNRE. RN
MEeEEmaEn. BMERBIAN. SIMZENGERE—R, 26
EEMRBTERESSHE.

O@FHERIERAT, EADHRINAING, FERINIIRISER, B AT EEPHE
FAERN
40 41



BESTHE

Brain ESRIRIIBIRETITAIASAE ClicBot NIz ARIBERE, HAFR = ClicBot Hlss ARIBEIERN, RESIREABIMBER, ML, K
FEREMIUEERE. MBARIERIET, RFLFBIGERSD, ER0BSEAT, BRITEE,

HKE-BEDRH
BE—-7EH
IE—-BETE

U
EBithEB B
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n RLRIEE

ISR Brain JLAR EiERE Wi-Fi N4 .. EREME RN =R S 25 3REL
HBE ARITHBESER o

* LTI X

1. $J7F ClicBot App, &% “i&E " . BEFE RBBran BIWI-FI” ,
NBEEEREN Wi-Fi MEERS, FaatEmiEm 40,

2. TEERNIELR Brain fUFRE _ NS LIBshHARGTESR, BIkENEE
RS BENITHEERRRES

3. RS R Brain B9R & k131 ClicBot App BY Wi-Fi 459, i&E#ix
Wi-Fi &g

< BrainfiEigE

D o

FTABrangsk, RS

ClicBot App £ERf Wi-Fi —#83 SRR Wi-Fi —4ERSIERE

n REEE

IRHRIEEESFTERERREIEA, FEB Wi-FiMENHS

* BEEIEREARIES A

1.5 ERELR Brain #1%ZE ClicBot App FOREENE &iEEEIMEE Wi-Fi W4
2. ¥TFF ClicBot App, & “15};(@ Y. omiE ER BBRE BY
Wi-Fii&E Brain” , App S BaEZIEREELL WiFi MERIEREBIR . mE
TERRS, FETERIFRIARI R SeRER: . -

& e @

=

@zz)

ClicBot App 24 FHOERNIE R 43



S

ARERIEEIRE Wi-Fi MESE Wi-Fi REESENTS.

* R RAIRIE T %
1. FEERARIR Brain B9FR ENREE LBHHEARRRSR, MEFREE
tr B, S HeEE , EARER T4,

2.4JFF ClicBot App , &% “&E#Q
B Brain” , HNREERRE;
3. EBANRENRGLIF NSRG4, BRI iR,

Ui EE BRE EdHeE

< PR

(5 E)
B ARERRE, SRR

ERREIRAE PR 4D 3y

4b

n Z2(E51

®

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

FC €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 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

LL2M8FA

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

IC : 26344-KY002
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€z ©®&

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

46

u FFRSFA

BITRAMNANGERLNEEN, HEREHIRIFFIERAFINAEERE.

BINSKW—YISEATA0EE, BRRKETENNIAGE . BE-RER
SREFEEAFRELEPAGER, RIMESERRERFER, FRAFEWL
FIRENREMIPER, BRPREN N AGBERRFEREAN. EINRE
PR EEEMEER, RIS RAANE SRR ERAF R
MNANEE, LB LEEURER BB _EARESAE) . AFHREE . (5. B2
BRIRER

BT LATE ClicBot App SRiBIEARIEM www.keyirobot.com B&EARHIFEFA

ERHE

HfiFdE ClicBot R RREM, HRIBF miniEESEmEE
PHMATHIN T ZER, SERTLRHTABMRAENIA RBEAT G MR
1EEE, REEFRWLAE 1 SR8 FRAIRELHERS, 6 PRI
FSERYAIR BEAHEIRSS o

ERTLABKZRFA] feedback@global keyirobot.com 87 RELEE, =
FREERS .

K

© HHREEINFIZZ - RERRS, BZEREFRUIRE.
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IR
m ClicBot BAFFHHIXM?

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

m ClicBot Afta&Bmh%HN?

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?

3 BV/I2A HIZEFERE, FIHEBHE 3 NI\,
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 ABEiEE 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 BITIEERTLAFHRIB?

ClicBot FIEIRERTIFHTIINBEE LT R
AR Brain JE# Wi-Fi B&MERE, L8
BNRGREBEESENINEE, MAILMEE. T
HTHRFIIRE;

FGEMARIRBHETE ISR Brain £, %4E5
ERHINBERITRAT, ERERFRRIRTH
THREFHER, IRERIRTNR(FRL AT LAFHRIRER .

m ERIEIR Brain AIRNER . ENEFHIR
fEREERR S D?

EMHELR Brain BKHGIRIEIRBIE RS U T e
LS =AXIEN .. HTEN. 1EahEFHiR
ERY, 15#RFF 5~20cm AIRERES .

n E[HIER Brain A MESYERES
ERXIE IR Brain B9 F BIRIEIRBIE RREE T
REMNELA=AXERN, TR U2ES
5~20cm HIFEERSHD

u EfEIER Brain ISR AKERES D

EfNELR Brain AIABAS MR BB L T 7
BNEES=MXIER. #TARIGNIRE
B, R 1m ZERIIERS .

m EREIEIR Brain A NMEENERES D
ERELR Brain BOMEEIEIIRG L T 57
BEMELS=AXKEN. #ITYHEe
B, 156REF 1~5m RYEERS .

m E[EIER Brain RRH&LEHAER?

FEINIELR Brain WE—EURGL, RFKGETLISLIN
BANS—WBERE. ARSNIRE. YRS
£Ih8E.

m EfEIER Brain REWISENMNEERSD?
ENIELR Brain [FR QLR EARAR % 24° o R
BILATE ClicBot App B EFA LIzt R R EhE
BEME. TRIE2RFEIRE.

u Y{F#HHE ClicBot EEA?

ClicBot B REH 25 |ST8E. IEFNENE, EINE
R Brain WRBEH S BB EHEARIR, HHEl
BRI R NIRER. FHEEREREBDNE
EEIEH. BRPHZEIR, EER Bran RES
RTBIRER, FHEBRIERIETAT SRR,
RRPHELER, Rt=BaRIEFHEERAE

» BRI AP
BSRIIETHT FTSRTRMIIREIRS o FETAT
EBEUTRTHR:

R

VI -~ BB

PRI — FHEIEIR

m ClicBot Z#FMLRFIEIEF?
ClicBot BRISZIFEIAtRIZ

m ClicBot ZiFARIZAIEIREMLL?

ClicBot Bl pifRiZ B Iz HH#BIE 20 4, BIFE
FXEIR Brain FF#s . #7788 . IKaBR Joint EBATL.
ZEISHER Wheel BB, FEIAT Skeleton iR
INES RN
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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 TLIZELN,

@ ClicBot7 U (Fi0S 10 LUFE.
Android 5.0 (CHIELTVETD .

HERICEAT37 RIIR

DA WO RE— ~HA RICClicBotdigiF
753EEClicBotD—IL RICHITS 3 D00
Ry ~OBEICEITIEAFGBEZHL
TWET. ClicBotlCBI g 35¥ LUV \RRAE
/—EDa1—ILOfMER BHIITHE.
#EROtY b7y NyFU—-DFR
B, RRMBLVTSANE— 7I45
—H—EBX, £<HBIBEME-(CDNT
[FEIRERAEE SRS, 7T
DFECED 21 —I)LEEEDER LDZ S
HCEAUTRERED I —/LERED— REH
BTTEI RSN,

fEFAEREA

Q NEIRERNGDHET . KR - BERDOBBRIBHDEFTD
T, 3MKRBOBFHRC(FHEHCEZRNTLIZE,

O WERPRMESATNBIDT, BUVMBPINSEESRNK
SEBLTEEN,

O KKITEDIFRNTL S,

© ClicBotZ®> Lz DKICANIZD LIBNT K 2L,
TS 1 —)LOEGHRKT CRM TEEMNBNLSCLTL
EEN. 2a—-hERERENSDET, S 3— kU
A, BIREOMES LU\ T —F I (BBEHROFENZES|
SR ITEIREENBDET,

O 2DULDT LA >ED 1 — )L =B EE T (IRIHEN (TR
LnT<ZEN.

O W\ FU—ZHUIZDRIBUIZD LIBVWT L EE,
BB UEIBaDER R DT T5 —H — EINTEE<
ZE0.

{E A

ORBRIEIHEEL LU THEART, HREINIFKEBREME
AULTLZEL (HEEHAEE : DC5V.2A) .
BN BTFHEBS CHEEZSIDUMRMEN DDz, Mz
BRI ETEEALRNTLIZE,

ORBULLNSHEALLBNTZEN,

OED2A—-ILERDMIEE, A TEERERBNTL
&0,

O ClicBotH EIL T D & F [CARSRNT S FZE0N,

OClicBotZ FARICAD T B CBIBHFRES| SR T
HRH B, BIICERELFUYIIILLTZE
(A%

[NEIANE 4 CEEBRERETHRLTVET, FrllR
BLTL RS,
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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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64
67
67
67
67
69
69
70
71
72

EZ2—ILOMEIITE
NyFU—SBSLUFE
b=

A =Ry NMER

5\ A 236
BRMSIVTSA/S—
RENCIT BIER
I1—H—DEAERICDONT
FIHT—H—ER

K< HBHEM

ClicBot DI E

ClicBot (FF#EIFTDONULTVNHEE»DORY hT. BEERULEZFR
R TNET .

ClicBot (FEZ 15 —HREEFRALTHE D, HMAUTEDBRNERT. F
MIZBFEHATESDERU LS (CAHBICORY bEfFd e TER
9. ClicBot FREEDLS(IC. TORSRETHHLERICADZRE
U, DRIZEMFEIDCEETEFY . HRALZRHINSHEEZL, B
ZERTBEHZFHROIS(TIRBE. H27zh ClicBot DREICIIDE
ERICBZEMUTHEFEY. ClicBot (FEHIHFRMEEZMIZOMRY
rTHHD. PTUZBLUTRE— RETOORY b BSUWEYORY
~ RBESLWISAZI2O0RY b EMIENICHTIDORY M
EVBNBREZFUACHETEDHORY MW DFHRIZE DR
[ORAFT .

ClicBot DIE

ClicBot (FFHIZENADDF TRIZANET D LS (CHIZenTER
Y. ClicBot 7TURLO—F+ SIS IVCIS T+ HILTOISZ
SOOMAZERETDTENTEES, LI—FT 1 > IHEECR>T. F
MIEREBRCFHTORY bORBZREUREFI DN TS, OR
Y MMC—EDBSHRBEZT DRI (CIERIBDIENTEXY, F.
DST4DNTOISZICEOT. FREBRIS T HILVES 21—
IZZNTNRSYI IR ETORY hOA>FUST> NTOJSA
DFTVERTIDENTEEY. FHRESHBEDOT 1T 7 OERE
FORIEBFRTEZZLSIC ClicBot (F—&MD STEAM =Y hDJ—20 01—
ZHFEL. FHESAORY boBIEZ2LDL<EBREL, AITOISZ
SOEFERLD(CHEFI., FH5E ClicBot 7TUTHSOERZD
ATy ITO- RUBOAERBIT DT ENTE, BUSEER
BE/BILENTEET,
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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,

GESTURE
SENSOR

CAMERA LIGHT

CAMERA &
FACE RECOGNITION

& 66.7"66.77125.3 mm T-2EoyyFt | BB K
8 256¢g St —
FyFRI)=>121" 1Y R a—LIRA
PR AE=h— /7L
EERfEE -24°~+24° Wi-Fi 2.4G
HXZ 2AHETEILAXS NyTI—38 1550 mAh
BASRAE - 8B E— 2 3 VRN REA— FOFA 7 |USB TypeC
(1RHNBEHE 5 m FJH) Nyl HEEID L2IS £ VRS
JIRFv—tY |8V IRFv—
T (1%HN8EHE 20 cm LUF)
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ON CASING

BATTERY LIGHT

SCREEN

ON/OFF.

TYPE-C

MICROPHONE

m 34> MES2—)L Joint

ClicBot 34> hEZ 1 —)LIFORY ~OBRBCERAENEI. DCE—
5. ERERNT Y- ARENBTIY—ZNEUCEEEY —RSXF
LTY. A5t TA4DD/I\W IR S0 FHIRIC2DD/I\W I SHDET.
IV DIUCRT =B RA 22— =DV TVET,

< ) [F% 55 mm (B72)

=8 73g

|EEBE 264W
BAO—9—2X (216°s
E—F

Ny 7B BHHIC2 M@

ES 1ot

SIA DA ET—F—RT—HRX

HERAT—HRX

- RUTREFANE L LY

C S M RBSES I UERSGS
- BUVDSR BRI EIED TULD
FYIF— RRF—HR

- RUT-ERTE

- RIB—EHTR
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ESD 1)L

u 2TV ES21—)L Skeleton

XTIV ED 2 —)LF ClicBot d B4 T, ORY hOFBZEREY
BIEHICEASNTNEY . EEBEESC 2 DD/\y IILHH D, ENT
NICHWIEF D 2 DDA MY ITRF—HRA 2o —F—HHDFET.

A

i 37.8*37*120 mm
EE s7g
Ny o L& | EBeEs
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@:Skelemn Light strip color

ATV DA > —F—RF
—5 R

BRAT I

- AT SHEEBTANE L LY

- S MIRBSED 1) UERES
- BSOS ERD EE> T1WD

FyIF— AT -5
- AR EHH
i

RTINS DA ST —5 -0t
RSy & ROVITOISLTESE
TEFEY.

u R —I)LES1—)L Wheel

RA—ILES 2 —ILEH—ORY MMIEAESNBEITHEEES 1L T,
DC +7E—% LHRREMBE T Y —Z2RBL TH D, RARRRE IS
#A45EEETY. NV IILDEL (CARNIY T RF—HIRA 2D —4—
PHOFETY.

FA—ILER 83.8mm
58 140g

=B E 24W
RABERRE—F | B 4.5 B
Ny 7B 1

@:Wheel Light strip color

ES 21—t

A —IDA S —5— 25—
H2

BHERT 52

- RIT—BEANE LY

- S MIRBSED 1 — LIRSS
- BLROSEREREN RS TWS
FyIF— NAF-HR
 RIT—>EHH

S EHCh

IRA—ILDA > S —5—DEE.
RSy & ROVITOISLTE
ETEFY,
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ESD 21—Vt

B R—RF7IHU—-II> b Mount m B{EA7UEBU—0OvH— Locker
R MIHES — BT ClicBot 27— IV E(CEE T DeHTfERASNFET. DOvH—(E2 DDES 1 —ILODEHRZERET DI (CERLET.

[47*36*14.4 mm |
[10¢ |

[T [75.175.1%45.2 mm |
(== [e1g |

OEE(CEFEY B/z8IC KEYI Tech #DHES — h2ERAL T IZE0.

58

ED 21—V
@ L DENAHHD DRHE LT VMBS D (CERAT S SN TEET, n EEA7 Y U—L45— Holder

7RILS — (3 ClicBot (CHSH AP RR— Y H A SZEH I DIz (CERL
FY,

T 40°40°86.6 mm
E= 558
BHEORABEE |KPOIZN—HILI31V k0~
180°
2FvIT1 RFwIT2 2FvT 3 XA EBDKF S T :-90°~90°
Ny 7 LR ]

ETa1-MICOY  Oyvh—ZzE#EESE  N—XSA2HH5
N—ZEGEUET, FY. FTEEESEEY. T
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ESD 1Dt

m A¥— Iy FES2—JL Smart Foot

AX—KIJv MEZ1—I)LEORY fORBEUVTERZINZI>FUST
S RES—ZFILMEEED1-ILTY ., BREOREL>Y—HAREN
THD, F—ZFILOFEAZEHHUAES DHCTroOdOtyd—
PMERENTVETD,

Jli=

N
TR 39.3"41.8*69.4 mm
[ 41g
EiE 20N UF
Ny o LR | L8
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A= hITY NMCEALZBOA S5 —I050DFT . ClicBot (T
BUltg,. EOMBEINY D &1 >0 —45—DIEENBENICHESZ <D
FI.

HIRAT—H R

- RUTHEREANE L LY

- S MRS ES 21— UERES
- BUOROSR-EGOAEIES TLD
TYIF—RRF—HF

R EHTE

- BB

n BU>3>hvITES1—)b Suction Cup
BO23>HhHYTESD I —)LE ClicBot DRITHHEEES 1—ILTT. BF
T EVL A RIULTHARENTWEY., Yro0J0tvd—%
FIALT, [URESIE, JULTZA> - ATFTBTECEKD. ClicBot

BOMWEEORITANTIEECIRDET. TEMZHR I DeHCTELZ>
H—EAEENTNET,

& 83.5"83.5"82.8 mm
8 145¢g
RERES EHAMA BA20kg £T

KEHE: BASkg £T

Ny ZIAIE i
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n KSR Y —ES1—)L Distance Sensor
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ES1—-)VOMEISE

2T ClicBot EZ 1 —)LIF/N\w UL TEVWEERTEET. /Ny o)L
34> hA BEITERHET CTHERENTVWES, 2DOEZ1-)L
[FZ34> MA & BOMAEDE TERSIN, BERHETEHDZTEEL.,
BHZEMIET DIEHICEREINE T,

@2 DNEZ2—ILFEWVEFIT/ BEDSMHICHERCEEY,

o N A

34> hA

@2 DDEZ1-IIVEBEWNCERIBHE. RADES1I-IILDZ31> AT BT DR B 758 TDHEHT

NACESRADZIA> hBEENDEET.
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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 d. d to provide r
protection against harmful interference in
aresidential 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 U'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
fonctionnement.
IC : 26344-KY002

le
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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.

®e

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 WIF1 802.11b/g/
n(HT20,HT40)

802.11b/g/n(20MHz):
2412~2472MHz;802.11n[40MH
2):2422~2462MHz

11.96 dBm

20 dBm.
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L IENBRREDOEEMZ+CRHL THD. INTOI—F—DfE
NIBRORE(CEBHET . Lt SEREEDIR VEABIROUNEZ BT B <
BEBNHDERANRSSWDFEREHLCFT. BEANBREEHAIDEN Y
EMEE, B RETBEHROERZEDILEEL. BEANERZEPINE
(RO TO—DILDI\ = RRSAT[IRFLET . BERISEZRRE. |
ERTFUER, —MA DA, A, S A, B8EHDFEKRZEITD
. BHHMEABEREDOD—HILD/\— R RSAT L TCOHUIBUET .
FEDENBIRIRESEHTDNTIE, ClicBot 7T USRI DN www.
keyirobot.com ZZE < I2E0),

FIHZ—H—ER

Hitd, BROBWELDORMRDIZHIC, HERKICLD ClicBot EZ15—
ORy MR & ZOABROBURGRIAE CRESERARC NS ORB R
MHRREN., TR MMECL> TTNHBERENEIBE. BFHHR
[CDWTEBAEMS 1 FRl, MERBIVE—FCDVWTEBAENS 6
M ABEEOERY - EXZRHI DI E2NROET .

@ 7 I —H—E X (CDL\ Tl feecback@global keyirobot.com & /= (X BR5S/E
[CBBLEDELIZE,
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YcraHoBKa npunoxeHus ClicBot

HaiguTe npunoxexue ClicBot
B App Store unu B Marasuxe
npunoxenuin gns Android

1AW NpockaHupyiTe QR-kog,
4TO6bI 3arpy3nTh U YCTAHOBUTH
npunoxenue ClicBot.

@ Npunoxenrue ClicBot
noaaepXunBaeT onepaLoHHble
cuctembl i0S 10, Android 5.0 n

BbilWe.

PekoMeHAaLUM No UCnonb3oBaHUIO

«KpaTkoe pyKkoBoACTBO» MOMOXeT

BaM 6bICTpO Hay4YuUTbCs NONIb30BaTLCA
ClicBot, a Takke NO3HaKOMUT € Tpems
pasHbIMM NepcoHaxamu po6oToB,
KUBYLWMX Ha nnaHeTe ClicBot.

B «pykoBogcTBe nonb3osaTens»
CoAepPXMTCS NogpobHas nHdopmaums
o npogykuuu ClicBot, Bktouas
cneyuduKaLmMm BCex Moayne, ux
CBOPKY, HACTPOIKM MOAKIONEHNS,
3apsaKy akkyMynsTopa, 6e3onacHocTb
1 KOHbUAEHMANBHOCT,
nocnenpogaxHoe obcnyxusanme n

OTBETbI Ha YaCTOo 3ajaBaeMble BOMNPOChI.

B pa3pene «PyHKUMOHaNbHasa
KapTta Mop,ynel?» ONUCbIBAETCA, Kak
nonb3oBaTbCA dJyHKLI,MﬂMVI pa3HbIX
Mopynen.

Ocobble 3ameyaHus

Mepbl NPeaoCcTOPOXHOCTU NPU UCMOMb30BaAHMMN

© CofiepXuT MenKue AeTanu, He NOAXOAUT Ans
feTen B Bo3pacTe o 3 feT.

© Mrpyuika cofepXuT TOYHble AeTanu, no3ToMy
He 6pocaiiTe ee C BbICOTbI.

© UrpyLiKa He SsBNSIETCS OFHECTONKOW, NO3TOMY
AepXuTe ee BAaAIN OT UICTOYHWNKA OrHSA.

O UrpyLuKa He SBNSIETCS BOGOHENPOHNLAEMOW,
No3TOMY flep)X1Te ee B CyxoM MecTe,
nsberante nonagaHuns Baarn U He KNnaguTe B
Boay.

© He npukacaiitecb MeTannom
HenocpeacTBeHHO K 30/10TUCTbIM
COeANHUTENIbHbIM KOHTAKTaM UIPYLLKN.

© He coeuHAINTe BMECTE HanpsiMyo Uan
0NOCPejoBaHHO CPa3sy HECKO/bKO FONOBHbIX
mopaynen.

© BCTPOEHHbIN aKKyMyNSTOP HE CHUMAETCS U
He 3ameHseTcs. B C/ly4ae ero noBpexpaeHus
obpaTu1TeCh 32 PEMOHTOM B C/TyXOY
nocnenpoAaXHoro obcnyxmsaHus. 8.

©3apsiHOe YCTPOICTBO HE ABNSETCS UTPYLLIKON.
Virpyluka MOXeT 3apsKaTbCsl TONbKO OT
peKOMeH/1yeMoro 3apsiHOro yCTPONCTBa
(pekomeHfyeTcs 5 B, 2 A NOCTOSIHHOIO TOKa Ha
BbIXO€).

OHe pekomeHAyeTCs UICMNONb30BaTb UMPYLLKY BO
BpeMs ee 3apsfKu.

SECNu gBMXeHUEe UTPyLIKKN 3a610KNPOBaHO, He
3aCTaBNANTE ee ABUTATbCS CUON.

©He TporaiiTe pyKamu UrpyLKy BO Bpems ee
OBUXEHUS.

OHe cnepyet yTunnM3npoBaTthb UrpyLLKY BMeCTe
€ 6bITOBbIM MYCOPOM ~ 3TO BPeAHO ANs
OKpYyXatoLLeit cpebl. YTUnnMsunpyire ee
npaBubHbIM Obpa3om.

©B ynakoBke HaxoguTCs BaxHas nHbopmauus,
NO3TOMY COXpaHUTE ee.
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KpaTkoe onucaHue uspgenusa
XapaKTepucTuku moayns
FonoBHoW Moaynb «Mo3r» Brain
Moaynb chepuyeckoro npusoga
Joint

Mogynb yanunutens Skeleton
KonecHblit mogyns Wheel
MopcTaska Mount
dukcnpyowmii anemeHT Locker
[MepxaTtens Holder

Crona gns xoab6bl Smart Foot
Mpucocka Suction Cup

Mogynb n3mepeHust paccTosiHNs
Distance Sensor

MaHunynstop Grasper

8
9
9
91
91
93
9
94
95
9

B O ®

@

k-3

C6opka mopyneu

3apspg 1 nogsapsaaka
CoepuHeHune

HO/I{KI'IIO"IEHME Kcetn
MoaxnioveHne o6opyaoBaHus

HOCTb U L))

CsefieHune o 6e3onacHoCcTU

KoHbuaeHuanbHoCTh nonb3osarenei

n o6c¢.

YacTo 3agaBaemble BONPOCHI

Tb

KpaTkoe onucaHue uspenusa

KpaTkoe onucaHue usgenus

ClicBot - 310 yMHas urpyLika-poboT ¢
pa3BnekaTenbHbIMU N o6pa305aTeanblen
YHKUMAMY, NpefiHa3HaYeHHas ANs feTen.

Bnarogaps MogynbHoW nerko pasbopHom
KOHCTpyKLuK, ClicBot no3sonseT getam
co3paBaTb BCEBO3MOXHbIe 3abaBHble
pO6OTbI Tak Xe MPOCTO, KaK C MOMOLLbIO
06bI4HOrO KOHCTPYKTOPa. PoboT ClicBot

CTaHeT ManeHbKNUM Apyrom Bawero pe6eHKa:

OH ymMeeT MopraTb 60/bLWNM Fa3oM 1 ¢
N06OMBLITCTBOM OMNSAbIBAETCS BOKpyT.

OH TaKxe MoXeT B3aMMOAeﬁCTBOBaTb

¥ C BaMu: yBMeB Bac, OH pafoCTHO
nonpueeTCcTBYyeT Bac. Ecn Bbl NpoTsaHeTe
PYKY, YTO6bI MOrNAZUTL €ro Mo ro/oBe, OH
6yﬂ,eT NacTUTLCA K BaM U KOKeTHMYaTb. Ecnn
Bbl BCTAHETe NPsMO nepej HUM, OH 6yﬂ,eT

HaK/NOHATbLCA BAPaBO UK BNIEBO, KaK 6yp,TO
Nt0BONBITCTBYS, YTO HAXOAMUTCS 3a Bamu. B
npunoxeHuu ClicBot Takoke ecTb MHOXECTBO
ApYrux po60oToB € pasHbIMU yHKLWSAMU 1
NPUNOXEHNAMN, KOTOPbIE TOJIbKO MOXET
BO06Pa3nNTb pebEHOK. ITO U CTPEMUTENbHbIE
rOHOYHble PO6OTbI, U PO6OTbI B BUAE MUMbIX
3BepyLUeK, 1 KpyTble nasatolne poboTbl, 1
61OHMYecKMe WaratoLme poboThl.

C nomoLybto ClicBot Balw pebeHok cMoxeT
TBOPUTHL ByayLee. B npunoxerun ClicBot
€CTb /1Ba MHCTPYMeHTa N5l TBOPYeCTBa: ANs
pefaKT1pOBaHWA CLIeHapUEeB [BWKEHNSA U ANs
BK3yanbHOro NporpaMmupoBaHus. OBnages
nporpaMMnpoBaH1eM CLieHapueB ABIKEHUS,
pebeHKy byaeT AOCTAaTOYHO OTPerynnpoBaTb
1 COXPaHWUTbL NONOXeHNe poboTa - 1 OH

Ha4yHeT ABUraTbCa TaK, Kak Hago. Micnonb3ys
BU3yaNbHOE NPOrpaMMnpoBaHue, pebeHok
MOXET C MOMOLLbIO ONpeAeneHHoik
nocnefoBaTeIbHOCTU KOMaHA nepeTackmBaTb
rpaduyeckme NnporpamMHbie Mogyu,
YTO6bI peanu3oBaTb NpUMeHeHe
VHTENNEKTYanbHbIX NPOrpamMmm pobota. YTobbl
NOMOYb AeTAM Nyylle peanm3oBatb UX naen
1 TBopUTb, ClicBot Takxe BbINyCTUT ceputo
BUAEOYPOKOB Ha nnatdopme STEAM, rae
[leTN CMOTYT y3HaTb O ABMXKEHWU PO6OTOB,
NPoOrpaMMMpPOBaHNM CUCTEM UCKYCCTBEHHOTO
VHTENINIEKTa U O MHOTOM APYroM. [leTu Takxe
MOTYT 3arpyxatb CO3AaHHbIX PO6OTOB B
coobuiecto npunoxenus ClicBot n genutbes
UMK C APYTUMU NTIOABMU, UCTbITbIBas
YAOBNETBOPEHNE OT CBOUX AOCTUKEHUIA.
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XapaKTepucTuku mopyns

m lon1oBHOM 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. Bpalyaowmniics Kpyriblii CEHCOPHbIV 3KpaH pasmepom 2,1 goiiMa
cnepeau — 3To 1 ecTb 60MbLLION «a3» poboTa ClicBot. B BepxHeii neBoit
4acTy 3KpaHa PacnoNoXeHbl AaTHNK N306paXeHNs, [aTYNK KECTOB U
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,
aviHamukoM, mogynem Wi-Fi n gpyrvmn dyHKUMOHaNbHbIMU 610KamMu.

Pa3mepsb! 55.5%62.9125.3 mm EMKOCTHblE Ceepxy, cnpasa 1 cnesa
Bec 260g CeHCOpHbIe
Pa3mep ceHcopHoro|(1.96" MukpodoH MNopnepxnsaetcs
3KpaHa onpepenexme ypoBHs
Yron nosopota 24°~428° rpoMKoCTH
Kamepa 2 MUNMOHA NUKCENoB Annamuk MoHo
NoagepxvBaeTcs pacnosHasakme auu [Wi-Fi 246G
31, 06HapyeHMe ABKeHUs 0B bekTa, | Batapes 1550 MA/d
paccTosHme oBHapyKeHns < 5 MopT 3apsakm USB-C
Aatumk pacnosHae |MoaaepxusaeTtcs 8 xecTos, CoeanHutenn C3aau, cHusy
aHUs KeCToB PaccTosiHue pacnosHasakms <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

= Mopynb cpepuyeckoro npusopa - Joint

Mopynb cchepuryeckoro npusopa Joint — 3To YTo-To Bpofe «cycTaBa»
BaLwero ClicBot. OH npuBoanT poboTa B ABWKeHMe. Moayb
npeacTaBnseT coboii cMcTeMy CepBONPUBO/A BbICOKON TOYHOCTK,
MMeeT BCTPOEHHbIN fiBUraTenb C peflyKTopoM, paboTatoLuii ot
MCTOYHVIKA NOCTOSAHHOTO TOKa, JaTYWK YIMOBO CKOPOCTU U laTHMK
YrNOBOTro NoNOXeHus. B Moayne npusoaa nmetoTcs 4 coeiuHUTeNs-
3alenKku, no 2 Ha kaxayto nonycdepy. Ha kaxaom coefuHuTene-
3aljenKe NpeaycMOTPEH KoJbLIEBOM MHAMKATOP COCTOSIHMA, Yepe3
pasHble UHAMKaLMY 0TOBPaXaeTCs COCTOSHME NpoBeeHNs CEopKuM 1
06HOBNEHNS DYHKLMIA.

Pasmepbl 55 MM (B gvametpe)

Bec 73r

HoMyHanLHas MOWHOCTL

peuratens 26487

MakcuMmanbHas ckopocTs

BpaleHma 28 /e

10 2 Ha HWKHeil U Bepxreit
nonycepax

VIHpuKaTopbl CGopKit

XapaKTepucTuku Mmopyns

OnucaHue cocTosHUSA
KO/IbLIeBOro MHAMKaTOpa Moayns
chepuyeckoro npusoaa

DYHKLUMSA COCTOSHMSA COHOPKU

+ MOCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHas cbopka

+ MUraHvie = B 0XX1AAHUU CEOPKU
mogaynen

+ BbICTPOE MUraHKe —> owmnboYHas
c6opka

O6HoBMEHWE yHKUMIA

+ NOCTOSIHHOE CBEeYeHne —
06HOBNEHME BbINONHEHO

* MUTaHWEe — B OXXNAaHUU
06HOBNEHWS MOayneit
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XapaKTepucTuku mopyns

XapaKTepucTuku Mmopyns

u Mogynb yanuuutens - Skeleton OnucaHue cocToAHUA
No/I0COBbIX MHANKATOPOB

mMoayna ypavHutTens

m KonecHblii mogynb - Wheel OnucaHune coctosiHus
M0JI0COBbIX MHAUKATOPOB

KosiecHoro mopyns

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

KonecHbii Mogynb Wheel - 3T0 hyHKLMOHaNbHbIA UCMONHUTENbHbBI
Mogynb poboTa ClicBot, npefHa3HauYeHHbIl 1151 CEOPKN KONECHbIX
po60TOB. B MOAYNb BCTPOEH ABUraTeNb C PeAyKTOPOM, paboTatoLwmii oT
MCTOYHVIKA MOCTOSIHHOTO TOKA, MarHWUTHbIN AATHUK YINOBOTO NONOXEHUS

DYHKLMSI COCTOSIHUS CBOPKU
+ MOCTOSIHHOE CBEYeHMe —
HopManbHas cbopka

DYHKLUMSA COCTOSHMSA CHOPKU
* MOCTOSHHOE 3aXWraHue —

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

A

Pasmeps!

37,8°37°120 mm

Bec

57r

MNonoxerine

coepuHmTeneii-

Bepisin 1 HikHas
cropowa

sauenok
80 \_\[/_/

Set : Skeleton(Fonep)

User nonocosoro
HguKaTopa

sMUraHne — B OX1AAHUN C6OpKM
Mopynein

+6bICTPOE MUraHWe — oWwmnboYHas
cbopka

O6HoBNEHMe DYHKUMI

+ MOCTOSIHHOE CBEYEHWe —>
06HOB/IEHE BbIMOHEHO

+ MUraHvie = B OXMAAHUM
obHoBNEHUS MOy neit

BusyanbHoe nporpaMmmmpoBaHmne
NO3BO/NSIET YCTAHOBUTL LiBET
nonocoBbIX MHAMKaTOpOB Skeleton.

1 YrNoBOW CKOPOCTU, MaKCKMabHas CKOPOCTb BpalleHus 4,5 060poToB
B CEKyHAy. PS/10M C 3alenKaMy KONeCHbIX MOAyNeit MEKTCs MONOCKM
MHAVNKATOPOB COCTOSIHWSA COEMHEHMS, Yepe3 pa3HbIe HAUKaLMK
0TObpaXaeTcst COCTOsIHUE NpoBefeHUst COOPKM U 06HOBNEHUS DYHKLMIA.

[wavep koneca 83,8mm
Bec 1401

HomuHansHas

2487
MowHOCTS gewraTens

MakcumanbHbiit yron

4,5 o6oporos/c
nosopota

Monoxerue
coeqummens- lur.
sauenku

Liger nonocogoro
vpuKaTopa

HOpMasbHas cbopka

* MUraHue — cbopka mMogyneii B
oXungaHun

- BbICTPOE MUraHWe — oWwmnboYHas
c6opka

O6HoBneHMe yHKUMI

* MOCTOSHHOE 3aXWraHue —
coBepLueHne 06HoBNEHUS

- NOCTENEeHHOe MUraHue —
06HOB/IEHWE MOAYNEN B OXKMAAHNS

Bu3yanbHoe NporpamMmMupoBaHue
No3BOASIET yCTaHaBNMBATb LBET
nonocoBbIX MHANKaTopoB Wheel.
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XapaKTepucTukn mopyns

m Mopcraeka -Mount

MopacTaBKa NpegHasHavaeTcs Ans 3akpennexus pobota ClicBot Ha cTone
C MOMOLLbIO K/TEIKOW OCHOBBbI, HE OCTaBNAOLEN CefoB.

[Paswmeps [75.1°75,1°45,2 um |
[Bec [6rr |

@ 4TO6bI 06ecneqnTb HafeXHyto huKcaLmio, NCnonb3yiite
NOCTaBASEMYIO B KOMI/IEKTE KNENKYIO MOACTABKY, HE OCTaBASIOLLYO
cnepos.
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m duKcUpyoLwmii 3n1emMeHT - Locker

d:‘I/IKCI/IpyPOLLI,l/IIZ 3N1eMeHT NpeAHa3Ha4vYeH 4na yCnneHmns npovyHoCcTn
coefnHeHUa Mexay moaynamu.

[ Pasmepsi [47°36°14,4 1w |
[Bec [ 10+ |

XapaKTepucTuku mopyns

m [lep>xatenb-Holder

@ [lepxaTesnib MOXKHO UCMONL30BATb /151 YCUIIEHNS!, KOrAa Kakoe-nnbo

coeanHeHne poboTa nog, BO3AENCTBUEM CUNBHOTO iABNEHNS MOXET
Nerko pasbegnHUTLCS.

Ha BepxHel 4acTu iepxaTensi UMelTCs CTaHAAPTHbIE BUHTbI 1/4,
KOTOpbIE MPeAHa3Ha4atoTCs ANs KpenaeHns Ha poboTe MOGUAbHOTO
TenedoHa, IKLH-Kamepbl 1 4pyrux yCTPOMCTB.

Pasmeps! 39,8'39,8'79,6 mm
Bec 60g
Einstellbereich des unteren Gelenks betrégt
War 1 War2 War3 HimKHWl wapHup 0 180° €
MOXHO perynupoars. i
s npeaenax 0°-180° | Plage de régulation de rotation gauche et
YcTaHOBUTL Bpawatb MosepHyTb ero droite du corps -90° - 90°
urcupylowmii uKcupytowmii TakK, 4T06bl OH Monoxenve Hunkoa sacr
3M1EMEHT B cepefnHe SneMeHT 6b101 3aM04AMLO C ——————— coeauHMTens-3alienkm
Mogyns.. . 610KNPOBOYHO

6a30B0M1 pUCKOIA.
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XapaKTepucTuku mopyns

= Crona ans xoab6bl -Smart Foot

3T0 yHKLUMOHANbHBbIV YyBCTBUTENbHbBIN Mogynb ClicBot, koTopbliit

NCMO/Ib3yeTCa B KadecTse CTOMbl po60Ta. B Hero BCTPOEHbI
BbICOKOHyBCTBI/ITEJ'IbeII\/ﬁ AaTHUK faBieHnsa n BbIYUCUTESbHbIN

MUKPOMPOLECCOP, KOTOPbIN KOHTPOIUPYET OKa3blBaeMOe AaBfeHue.
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Pasmepsi

39,3"41,8"69,4 MM

Bec

41r

[wanason onpepenenns
Rasnenns

<20H

Nonoxerne
COERMHUTENbHBIX CTLIKOB

Bepxin CTopoHa

Ha BepxHeil 4acTu CTonbl 4151 XOAbObI IMEETCS MON0COBON MHAVKATOP
opaHxeBoro LseTa. Cobupaembiit Ha poboTe ClicBot nHankaTop cTonbl
A5t X0fb6bI MO YMONYAHMIO CTAHOBUTCS sipYe MO Mepe yBeNNYeHN s
13MepsieMOro [JaBNeHws, OH Takxe NO3BONSET ONpeAenTb COCTOsHNE
c60pKM 1 06HOBNEHUS (DYHKLUMIA MPU MOMOLLM Pa3HbIX COCTOSHWIA
VHAMKaTOPOB.

DYHKLMS COCTOSHNS COOPKM

* OCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHas cbopka

sMUraHve — B 0XXnAaH11 C6opKu
moaynen

+6bICTPOE MUraHKe —> oWnboYHas
cbopka

O6HoBNEHE DYHKLMI

+ NOCTOSIHHOE CBEYeHue —
06HOBMIEHME BbINOAHEHO

* MUraHme — B OXXNgaHuun
06HOBNEHUS MOAy el

m lpucocka -Suction Cup

Mpucocka - 370 PYHKLUMOHANbHBIN UCMONHUTENbHbIN MOAYb

ClicBot. B Hero BCTpoeHbl Hacoc € OTpULATENbHbBIM AaBIEHNEM 1
3N1EKTPOMArHUTHbIV KnanaH. BelMncinTenbHbiii MUKponpoLeccop
KOHTpONVpyeT paboTy BO3AYLIHOIO Hacoca, KOTOPbIN B 3aBUCMMOCTM OT
MOJIOXEHNS 3N1EeKTPOMArHUTHOTO KilarnaHa BCacbiBaeT UV BbiMyCKaeT
BO3Aayx. [prcocka no3sonsieT po6oTy ClicBot kapabkaTbcs BBEpX 1
BbIMOHATL [ipyrue feicTBus. Takoke BHYTPY MPUCOCKM MMEETCs AaT4nK
[laB/IEHUs], C MOMOLLbIO KOTOPOTO OMPEeAENIeTCs, XOPOLLO /N AePXUTCS
npucocka.

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

Bec 1451

£10 20 kr 8 BepTUKaNHOM
nonOXeHMN 1 A0 5 KT B
TOPUIOHTANLHOM NONOKEHUM

Bec, abigepvBaeNbii
NPUCOCKOM, KT

Nonoxere

coequruTensHsx | Hikriss cTopora

CThikoB

XapaKTepucTuku Mmopyns

Ha npucocke nmeetcs MoA0CoBOM MHAMKaTOp 3eneHoro useta. Korga
NpUCOCKa Ha4YnHaeT pa6OTaTb, WHAMKATOP NepexoauT B COCTOsIHME
MepuaHus; Korga NpnucocKa Kpenko npuknennach, MHAMKaTop pa60TaeT
B peXnmMe NoCTOAHHOIO CBeYeHUA. Monocosoit VHAWKATOP NPUCOCKN
TaKXe rno3BosifeT onpefesnTb COCTOsIHNE C60pKl/I 1 06HOBNEHNS
beHKLl,l/IPI COMMACHO N3MEHEHMIO COCTOSIHMIA MHAWKaTOpa.

DYHKLUMSA COCTOSHUSA CBOPKU

+ NOCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHasi cbopka

sMUraHne — B OX1AaHUN c6opKu
mogynen

+6bICTPOE MUraHne — oWwnboYHas
cbopka

O6HoBnEHWE hyHKLMIA

+ MOCTOSIHHOE CBEeYeHue —
06HOB/IEHME BbIMONHEHO

¢« MUTaHune — B OXXUgaHun
06HOBNEHUA Mogyneit
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XapaKTepucTuku mopyns

m Mopaynb nsMepeHus pacctosiHus - Distance Sensor

3T0 yHKLUMOHANbHbIV YyBCTBUTENbHbBIN MOZyNb poboTa ClicBot. B Hem

MCMO/b3YEeTCs BbICOKOTOUHbBIN MH(PaKpaCcHbIl 1a3epHblil 30HA, KOTOPBbI

yepes BCTpOeHHbIl‘/ﬁ MUKpOnpoueccop onpeaenseT pacctoaHue Ao

npenAaTcTema.

Pasmepsl

40740°82 um

Bec

53r

Ha Mopyne n3mMepeHust pacCTOSHUS UMeeTCs KOMbLEBOI MHANKATOP
KpacHoro ueTa. Mpu cbopke Ha poboTe ClicBot nHankaTop Moayns no
YMON4aHUIO CTAHOBUTCS sipye Mo Mepe COKPaLLeHUst N3MePUTENbHOro
paccTosiHus. KonbLeBoit MHANKATOP MOAYNS U3MEPEHNS PacCTOSHMS
TakKe NO3BOAET Yepe3 Pa3HbIe MHANKALMM OTOBPaXaTb COCTOSHME
nposefeHns c6opKn 1 06HOBNEHUS DYHKLUIA.

DYHKLMSA COCTOSHNS COOPKM

* NOCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHasi c6opka

sMUraHve — B 0X1AaHNU C6OPKU

Avanazon
uamepenits
paccronms

2-100cm

Perynuposka
crener caoBops!

HInKHWiA WwapHyp BpawaeTcs & npegenax 0° -

Bpatienite Kopnyca BNpaBo-BNeso
peryAMpyeTcn 8 npesenax or -90° 40 +90°
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MNonoxexue
coepnhmTeneii

HinkHAs YacTs

i mopynei

+6bICTPOE MUraHKe = oWnBoYHas
cbopka

O6HoBneHe hyHKLMI

NOCTOSIHHOE CBeYeHne —

06HOBNEHME BbINONHEHO

MUraHme — B OXungaHum

o6HoBNEHMS MOayneit

m MaHunynsTop -Grasper

MaHUNyNsTOp - 3TO YHKLUMOHANbHbIN NCMONHUTENbHDIN MOAY b
po6ota ClicBot. OH 1MeeT rnbKyto G1OHNYECKYI0 KOHCTPYKLMIO 1
crnocobeH 3axBaTbiBaTb 06BEKTLI pa3nnyHON dopmbl. PaboTa ABuratens

KOHTPONIMPYeTCs Yepes BCTPOEHHbI MUKPOMPOLLEccop.

A1

Pasmepsi

75*57°165 MM

Bec

981

MaKcuMansHblin
3axBaTbiBaeMblii
Bec

2501

MakcuManbHblit
pasmep
3axBaTHIBAEMOrO
obbekTa

Monoxeue
COeAMHUTENbHbIX
CThikOB

HKHAS YacTb,

XapaKTepucTuku Mmopyns

Ha MaHMnynsTope NMeeTcs NONOCOBOW MHAMKATOP XENTOro LBeTa, no
pasHbIM COCTOSIHMUSIM UHAMKATOPA MOXHO OMPEAENUTb COCTOsIHNE COOPKM
1 06HOBNEHNS DYHKLMINA.

DYHKLMSI COCTOSIHUSI CEOPKM

* OCTOSIHHOE CBeYeHne —
HopManbHas cbopka

sMUraHVe — B OX1AAHUM C6OPKM
mopynen

+6bICTPOE MUraHWe — oWnboYHas
cbopka

O6HoBNEHMe DYHKLMI

NOCTOSIHHOE CBeveHne —

06HOB/IEHE BbIMONHEHO

MUTaHne — B OXUAaHUN

obHoBNEHMS Moy neit
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C6opka mopynen

Mopynu po6oTa ClicBot coegnHsI0TCS € NOMOLYbIO COeanHUTENEN-
3aLenoK. Kaxablii coefuHNTENb COCTOMT U3 3aLyenku A, 3alenkv B n
30/10TUCTbIX COEAMHUTENbHbIX KOHTAKTOB. 3aLLE/KM UCMONb3YTCS ANs
coeqnHeHNs Mop,yneﬁ, a 30/10TUCTble COeANHUTEIbHbIE KOHTAKTbI — AN
nepegavyn KOMaHa v MUTaHUA.

3auwenka B

30n0TUCTbIN

3awenka A COeMHUTENbHBI

88

Mpw c6opke Mopynel Heo6XoANMO NMOACOEANHUTD 3alLenky A
MOAyNs K 3alienke B mogyns.

C6opka mopynei

@ [iBa Moyns MOTYT COEAMHATLCA APYT C APYroM
napannenbHo U HenapannesnbHo.

MapannenbHoe coefnHeHne MNepneHanKynsipHoe coegnHeHne
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3apsp v noa3apsaka

CocTosiHue 3apsifa poboTa ClicBot MoXXHO onpegenuTb No LBeTy
MHAMKaTOpa NUTaHWs rONOBHOTO MOAyNs Brain nnu yepes cuctemHoe
MEHI0.

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

KpacHbiii uBeT = 3apsga

CocTostHMe
3apsga

90

Mpu CBEPXHM3KOM 3apsifie akkyMynsiTopa poboTa Ha IKpaHe NosBAseTcs
COO6LLEHIE O TOM, YTO aKKyMyNISATOP Pa3PsSKEH 1 €ro HYXKHO 3apsianTb.
[ins o6ecneyeHns HOpManbHoOM sKCNyaTaLymn po6oTa 1 NPoAeHNs
cpoka cny#6bl akkyMysTopa, ero Heo6X0[MMO CBOEBPEMEHHO
3apsKaTb.

W3Kwih yposeHb 3apAa
akkymynaTopa

CoepjuHeHne

B MopknioyeHue K ceTn

B LieHTpanbHOM MO/lyNe MOXHO HaCTPOUTbL NOAKMOYeH e K ceTv no Wi-Fi.
Mocne NOAKNOYEHUS K CETH Bbl MOXETe 0G6HOBASATL PYHKLMMU poboTa yepes
o6nayHbIin cepBep.

Cnocob NoaKNoYeHNs K ceTu:

. OTkpoiite npunoxerue ClicBot n Beibepute @ . HaxmuTte «HacTpoiikm cetn
Brain», BBegnTe naponb cetut Wi-Fi, K KOTOPOIt HEO6XOAUMO MOAKNKYNTLCS, U
HaXMWUTe, 4TOBbI CreHeprpoBaTh QR-KOA NOAKIOYEHNS;

. Ha skpaHe ronosHoro moayns Brain cMaxHWTe nanbLem CHU3Y BBEpX, YTO6bI

BOWTY B CUCTEMHOE MEHI0, a 3aTeM Bbi6epuTe 3HaYOK CETUZS; 4TOBbI BOMTH B

PEXNM NOAKIOYEHWS Yepes CKaHUPOBaHWe;

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

rofoBHOro MoAynst Brain n nogrntounteck K 3toi cetn Wi-Fi.

—

N

w

< Hacrpoiixa cetu Brain

BKnioueHme kamepb! Brain.
TOAKNIO4EHME K CETU Yepe3 CKaHUpoBaHHe

ClicBot npunoxeHue renepupyet QR- OCHOBHOM MOfly/lb MO3ra CKaHUpyeT
ko WiFi QR-kog WiFi pns nogkntoyeHus

u lMopkntoyeHne o6opyaoBaHUs

LieHTpanbHbIii MOAyb NofktoyaeTcs k npunoxeruio ClicBot 1 obecneunsaet asa

cnocoba CoeiMHEHNs C CETHIO: Yepe3 MapLIPYTU3ATOP 1 TOYKY AOCTYNa.

CoefjiHeHe Yepes MapLupyTM3aTop NOAXOAUT ANs CLeHapues, rae TpebyeTcs

ynpasneHve po6oTom ¢ 60/1bLOro paccTosiHus no cetu Wi-Fi.

Cnocob nofKYeHUs Yepes MapLIpyTu3aTop:

1. MoAKNoYNTE LeHTPabHbI MOAYb 1 MOBUILHOE YCTPOICTBO, Ha KOTOPOM
ycTaHosneHo npunoxetrue ClicBot, k ogHoit cetut Wi-Fi.

2. OTkpolite npunoxetue ClicBot n BbibepuTe . Haxxmute «MogkntoumnTs Brain», a
3ateMm BbléepMTe «nopgKntyeHune ¢ Mapu.lpymau.meﬁ», npuaoxeHne asBToMaTU4eCKn
BbIMOHWUT MOWCK FONIOBHOTO MOAYANS, NOAKNOYEHHOTO K 3Toi ceTu Wi-Fi. LenkHute
HOMep ro/IoBHOro MOAyNA U NOATBEPAUTE ero Ha SKpaHe ro/IOBHOro Moayns, YTO6bI
3aBepwunTh NOAKAOYeHNe.

TpAvoe nogKniouenve k
® et onetan

=) CEZ)

e

He Hawencs wofi Brain.

Coxparete MOBnLHOTO Tenedowa ¢ Brain & ool cpene Wi-Fi.

Mpunoxerue ClicBot ULLET LeHTpanbHbIN
MOy /b, MOAKAKYEHHDI K CeTH 91




AKNIOYEHne

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

Cnoco6 NoAKNtoYeHNst Yepes TOUKY foCTyna:

Ha akpaHe ronosHoro Mogyns Brain cMaxHWTe NanbLem CHU3Y BBEPX, 4TO6bI BOWTU B
CUCTEMHOE MeH!0, 3aTeM BbIGEPUTE 3HAYOK YCTPOINCTBA ], HAXMMUTE «MOAKNYEHNE
K TO4Ke AoCTyna», 4Tobbl creHepupoBaTh QR-KOA TOUKM AOCTYNa;

OtkpoiiTe npunoxenue ClicBot n Bbibepute é Haxmute «MogkmounTbes K Brainy,
a3aTeM BbibepuTe «[opsiyee NOAKNOYEHNE, 4TOBbI BOWTU B PEXUM NOAKNIOYEHUS!
4epes cKaHMpPOBaHMe;

Vicnonb3ys Kamepy Ha MOGUILHOM YCTPOICTBE, NPOCKaHUpyTe QR-Kkoga TOUKN
AOCTyNa LeHTpanbHOro Moayns, 4TO6bI YCTaHOBUTb COeANHeHue.

=

[N

w

<« Mopxniosenve k ropsieii Toswe
(d Q
(N )

HaxaTie KHONKM ANA COBAMHeHMS ropsiueii
Toukw nopra Brain. Ckanuposarme QR-kopa.

LieHTpanbHbIi Moaynb reHepupyet QR-  CkaHupoBaHue QR-kofa ToUKM fOCTyNa
KOp, TOYKM lOCTyNa AN YCTAaHOBNEHWS COeIMHEHUS
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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

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

m KoHdugeHymanbHoOCTb 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 6630I‘IaCHOCTM,
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'Ipe/J,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.

locnenpopaxkHoe o6cyKuBaHme

MbI rapaHTVpyeM, 4TO eCin NPY UCTOb30BaHUN MOAY/IbHbIX PO6OTOB
ClicBot 1 1x KOMNOHEHTOB C COBNIOAEHNEM NHCTPYKLMIA B MaTepuanax
UM TEXHONOT UM U3roTOB/EHUS ByAyT O6HAPYXeHbI fedeKTbl, 1
TEXHWUYECKUNIA CNELMANUCT N3 HaYyYHO-TEXHUYECKOW hUPMbI MOATBEPANT,
4TO Ha 3TOT fledeKT PacnpPOCTPaHAETCS rapaHTUs, Mbl POU3BEAEM
6ecnnartHbIn PEMOHT N o6cny>«MBaane SNEKTPOHHbIX KOMMOHEHTOB

B TeyeHwe 1 rofja ¢ AaTbl MOKYMKM, a Takke 6eCrnaTHbI PEMOHT 1
obcnyxu1BaHe MaTepraos 1 iBUraTens B Te4eHre 6 MecsLeB.

[ins1 TOro 4To6bl BOCMONL30BATLCS MOCNENPOAAKHbIM O6CNYKMBAHUEM,
Bbl MOXETe CBA3aTbCs ¢ Hamu no aapecy feedback@global.keyirobot.com
UK 06paTUTLCS K NPOAaBLyY.

@ [ins ycnewHoro o6palleHus 3a NocnenpofaXHbiM 06CnyKUBaHEM
COXpaHUTe YeK Ha nsgenve.
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YacTo 3agaBaembie BONpPOChI

B Kak BKAlouaThb 1 BbikatouaTh ClicBot?

N5t BKIKOYEHWS YCTPOICTBA HAXMUTE 1 yiepKuBaliTe
KHOMKY BbIK/1K04ATeNs Ha 3a/iHel NaHeu ro0BHOMO
Mopyns Brain B TedeHue okono 3 cekyHp. Korga

pO6OT ByAET BKNIOYEH, OAHOKPATHO HAXMUTE KHOMKY
BbIKNKOYATENS Ha 3aHEN NaHEe rON0BHOIO MOAYNS
Brain, a 3aTeM Ha CEHCOPHOM 3KpaHe BbibepuTe
BbIK/KOYEHIE, Y4TOBbI BbIK/IOUNTH ero. 115 TOro YTo6b!
NPON3BECTU NPUHYAUTENLHOE BbIK/IOYEHME, HAXMUTE U
YAEPKMBAITE KHOMKY B TEYEHUE OKONO 7 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 MakcumanbHoe paccTosiHue afis 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 hyHKumu 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 LeHTpanbHbIi Moay b
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

arop , pa HEOBXOAMMO COXPaHSITh
paccTosiHue 5-20 cM.

YacTo 3apaBaeMbie BONpPOCHI

m Ha KaKoM paccTosHNUM LeHTpaNbHbIiA Moay b
cnoco6eH pacno3HaBaTh NpenaTcTBuA?

[laTynK Ans pacno3HaBaHUs XeCTOB Ha LEeHTPanbHOM
Mopyne HaXOAUTCS B BEPXHeEl 1eBOI TPeyrosibHo
061acTH 3KpaHa 1 cnocobeH obHapyXmMBaTh
NpensTCTBUS CNepeayn Ha paccTosiHUM 5-20 cM.

m Ha KaKOM paccTOsIHUM LEeHTPaNbHbIi MoAy/b
cnocobeH pacnosHaBaTthb iMya?

Kamepa ¢ hyHKLueit pacnosHaBaHns v, Ha
LleHTpanbHOM MOJy/e HaXOANTCS B BePXHEl NeBoi
TpeyronbHoii 06NacTy 3kpaHa. [1ns pacnosHaBaHus nn,
HEOBXO/IIMO COXPaHATb PACcCTOSHIE OKONO 1 M.

m Ha KaKOM paccTOsiHUM LLEHTPasbHBbIN MOAY/b
cnocobeH o6HapyuBaTh ABmKeHne obbekTa?

Kamepa ¢ dyHKumel 06HapyxeHWs aBuKeHUs obbekTa
Ha LeHTPaNbHOM MO/y/1e HaXoANTCS B BePXHEM

NeBoWl BEpXHel TpeyronbHol obnacTv akpaHa. Ans
o6HapyeHUs ABKEHNS 06 beKTa HeOBXOANMO
COXpPaHsATb paccTosiHue 1-5 M.

m Kakue s3biku nporp nog, T

NporpaMMyUpoBaHue 1 NporpamMMmpoBaHie Ha Python.

m Y7o fenaeT Kamepa B LleHTpanbHOM Mogyne?

B ueHTpanbHOM Moayne ucrnonb3yetcs kamepa Ha 200W
nnKcenos, Kotopast 061a4aeT TakuMK yHKLUAMU, Kak
ynpasneHue po6oTOM OT NepPBOTO NINLiA, Pacno3HaBaHe
1L, 06HapyXeHve ABUKeHNs 06beKTa 1 Ap.

m B kakom AnanasoHe MOXXeT BpawaTbCs 3KpaH
LeHTpanbHoro mopyna?

IKpaH LEeHTPaNbHOro MoAyNs MOBOpaYnBaeTcs

BNEBO WV BNPaBO MaKCUMyM Ha 24° . MpunoxeHne
ClicBot No3BoNsIeT UCMONL30BaTL BU3yanbHOE
nporpaMMnUpoBaHue /15 NOBOPOTa IKpaHa B 3afjaHHOoe
nonoxeHue. H1 B Koem cyyae He NoBopayuBaiiTe 3KpaH
BPYUHYIO.

m Kakwue npor Yy nop,
ClicBot?

B HacTosee Bpems ClicBot nossonset
nporpaMmupoBaTh Gonee 20 ynpasnsiembix
KOMMOHEHTOB, BK/I0Yast IKPaH LieHTPanbHOro Moayns,

ClicBot?
ClicBot B HacTosiLee Bpems NOAAEPKMBAET BU3yanbHOe

, MOTOP chepuyeckoro Np1ueoaa, MoTop
KO/IeCHOTO MOfYNS, LBET CBETOAVOAHO NEHTbI MOAYNS
YANVHUTENS 1 NPOY.

m lMoyemy MUraeT HAMKaTOp Moayns?

VIHAMKaTOp MOAYNS NCMONB3YeTCs 4151 ONOBELLEHNs
0 (hyHKLMOHANLHOM COCTOSIHUM MOAYNS. ViHgnKaTop
rnaBHbIM 06Pa30oM yKasblBaeT Ha CiiefyioLee:
MOCTOSHHO rOpPUT — (hyHKLMOHNPOBAHME B HOPME.
MuraHme - HeO6XOANMO NPUCOLANHNTL MOAYb.
BbICTpOe MuraHue - owmnbKa c6opKu.

m Kak cobupatb po6ota ClicBot?

ClicBot nmeet cyHKuMI0 yMHOI c6opku. Mocne BbiGopa
po60oTa Ha 3KpaHe LeHTPaNbHOro MoAy/Is OTobpaXxaeTcs
cnepyoLWmii Mogynb, HEO6XOAMMBIN Ans cGopku. B
KayecTBe NoACKa3Kkn MOXHO UCMO/b30BaTh U MUTaHNe
MHAVKaTOpa B MecTe c6opku. Mocne c6opku Bcex
MoAyneii nporpamMMHoe obecreyeHie aBToMaTYeckn
npoBepsieT NPaBu/IbHOCTL CBOpKN. B cnyyae owmnbkn
Ha 3KpaHe LeHTPaNbHOro MOAY/IS NOABASETCS
coobLieHne 06 oWwnbKe, a MUHAMKATOP MOAY/S, KOTOPbIN
6bIN NPUCOEANHEH HeBEPHO, ByAeT 6bICTPO MUraTh.
Ecnn Moaynu cobpakbl NpaBuibHO, NPOrpaMMHoe
obecrneyeHne aBTOMaTUYECKI CKOPPEKTUPYET yron
cBopKu.
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Installation von ClicBot App

Suchen Sie im App Store oder Android
App Store nach ClicBot, oder scannen
Sie den QR-Code, um die ClicBot App
herunterzuladen und zu installieren.

@ ClicBot App unterstiitzt die
Systemversionen fiir iOS 10, Android 5.0
und hoher.

Verwendungsvorschlage

Sie konnen die Verwendung von ClicBot im
»Schnellstart “kennenlernen und die drei
Robotorcharaktere auf dem Planeten ClicBot
kennenlernen.

Das "Benutzerhandbuch" enthilt detaillierte
Informationen zu den Produktinformationen
von ClicBot, einschlieBlich
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 enthélt Kleinteile und ist nicht fiir Kinder
unter 3 Jahren geeignet;

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

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

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

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

© 6. Spleilen 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 wéhrend
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 Handen;

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

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

Produktvorstellung

ClicBot ist ein intelligentes Roboterspielzeug
fiir 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. Aulerdem 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, einschlieBlich
galoppierender Rennroboter, niedlicher
Tierroboter, cooler Kletterroboter, bionischer
Laufroboter usw., werden iber 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 verfiigt
liber zwei kreative Tools: Programmierung von
Bewegungsskripten und grafische Program-
mierung. Durch die Bewegungsskriptpro-
grammierung kénnen Kinder die Roboterhal-
tung manuell einstellen und speichern, um
reibungslose Roboterbewegungen zu erzielen.
In Kombination mit der grafischen Program-
mierung ziehen Kinder grafische Programm-

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

zu helfen, ihre Ideen und Kreationen besser
umzusetzen, wird ClicBot auch eine Reihe von
STEAM-Kursvideos erstellen, in denen Kinder
mehr liber 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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Modulspezifikationen

m 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

Abmessung 66.7*66.7*125.3 mm Oberfldchenkapatzitive| Oben, links und rechts

Gewicht 256¢ Beriihrungserkennung| o

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
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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 hochprazises Servosystem verfiigt das Antriebskugelmodul tiber einen
Gleichstromgetriebemotor, eingebaute , Winkelgeschwindigkeitssensor und
Winkelpositionssensor. Zusétzlich verfiigt 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 73g
des Motors 2,64W
Maximale Drehzahl 216° /s
2iin jeder Halbkugel oben
Kombinationsstatusanzeige | & & It 50

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.

A

Abmessung

37,8'37120 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.

® Radmodul (Wheel)

Als ausflihrendes Funktionsmodul des ClicBot-Roboters wird das

Radmodul (Wheel) zum Spleiften von Fahrzeugrobotern verwendet.

Die maximale Drehzahl des Radmoduls mit eingebautem

Gleichstromgetriebemotor und Geschwindigkeits- und Posisionssensor
der magnetischen Winkel betragt 4,5 Umdrehungen pro Sekunde.In der
Né&he der Schnalle des Radmoduls befindet sich eine Balkenanzeige,

die durch verschiedene Lichteffekte die Kombinationsfiihrung un

Aktualisierungsstatus hinweisen kénnen.

Raddurchmesser

83,8mm

Gewicht

140g

Nennleistung des

24w

Maximale Drehzahl

4,5 Umdrehungen /
Sekunde

Position der

1

Set :Wheel Farben der Anzeigen

Modulspezifikationen

Beschreibung
desBal zeigenstatus des
Radmoduls

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 Wheel
-Balkenanzeige eingestellt werden.
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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 |
N ——— | 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 |

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

Schritt 1 Schritt 2 Schritt 3

Stecken Sie die Drehen Sie die Drehen Sie es, bis es
Verstarkungsteilezwisc Verstarkungsteile es auf dieBezugslinie
hen Modulen ein. ausrichtet

Modulspezifikationen

m Befestigungszubehér (Holder)

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

Abmessung 40°40°86,6 mm
Gewicht 55g

Einstellbereich des unteren Gelenks betragt
Einstellung der °-180°

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

Position der

on de nf
Kombinationsschnalle | Unterseite
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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.

Abmessung 39,3"41,8"69,4 mm
Gewicht ag
Druckerkennungsbereich < 20N

Position der
Kombinationsschnittstelle

Oberseite
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Im oberen Teil des LauffuRes befindet sich eine orangefarbene
Balkenanzeige.StandardmaRig wird die Helligkeit der Anzeigelampe
am LauffuB 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

m Saugnapf (Suction Cup)

Als ausflihrendes Funktionsmodul von ClicBot verfiigt der Saugnapf
liber eine eingebaute Unterdruckluftpumpe und ein Magnetventil. Uber
den Bitoperatoren werden das Ansaugen / Ablasen der Luftpumpe und
der Schaltzustand des Magnetventils gesteuert, sodass das Klettern und
andere Anwendungen des ClicBot-Roboters realisiert werden. Dariiber
hinaus ist ein Luftdrucksensor in den Saugnapf eingebettet, der die
Aufsaugfahigkeit aktiverkennt.

Abmessung 83,5'83,5°82.8mm

Gewicht 5g

Maximal 20 kg in vertikaler Richtung

Adsorptionsgewicht | Maximal 5 kgin horizontaler

Richtung

Position der Kombina- Unterseite

Modulspezifikationen

Der Saugnapf hat griine Balkenanzeigen. BeimAnsaugen des Saugnapfs
haben die Anzeigen den Atmlichteeffekt. Wenn der Saugnapf fest
angebracht ist, leutet die Anzeigelampe konstant. Die Balkenanzeigen
des Saugnapfmoduls kénnen die Kombinationsfiihrung und
Aktualisierungsstatus durch verschiedene Lichteffekte hinweisen.

Kombinationsstatus
sleuchtet konstant = Kombination in
Ordnung

«Blinkend = Zu kombinierendes
Modul

+Schnelles Blinken —
Kombinationsfehler

Aktualisierungsstatus

+leuchtet konstant — Aktualisierung
fertig

+Blinkend — Zu aktualisierendes
Modul
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Modulspezifikationen

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

s3g

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 iibernimmt
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 %g
Maximales
Greifgewicht 2508
Maximale sem

Unterseite

GreifgroRe
Position der
Kombina-
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

Modulkombination

@ Zwei beliebige Module haben zwei Kombinationsrichtungen: parallel
Alle Module von ClicBot werden durch Kombinationsschnallen gespleifit. und nicht parallel.

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.

Schnalle B

goldene
verbindungskontakte

Achten Sie beim SpleiBen der Module darauf, die Schnalle A des L . o
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
den Leistungsstatus des ClicBot-Roboters, der auch im Systemmenii
aufgerufenwerden kann.

Griin — Vollladung
Orange — Beim Aufladen
Rot — Akku
unausreichend

Batteriestatus
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Wenn die Leistung des ClicBot-Roboters zu niedrig ist, zeigt der
Bildschirm an, dass die Akku unausreichend ist und aufgeladen werden
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.

Akku unausreichend

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:

. Offnen Sie die ClicBot App, wéhlen Sie

Sie "Hauptgehirn-Netzwerkeinstellungen

-Kennworts wird ein WiFi-QR-Code erstellt;

Beriihren Sie auf dem Bildschirm des Haupthirnmoduls(Brain) von unten nach oben,

um das Systemmenti aufzurufen. Wahlen Sie dann das NetzwerksymbolZX aus, um

eine Verbindung zum Internet durch Einscannen herzustellen.

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

b

zuerst das Hauptgehirnsymbol. Klicken
. Nach Eingabe des WiFi-Namens und

[

w

< Brain-Interneteinstellungen

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

ClicBot APP generiert WiFi-QR-Code
Code und verbindet

Haupthirnmodul scannt den WiFi-QR-

Verbindung

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 Gerat 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- [{
® Sotsporverinden

)

N
™ aBrain nicht gefunden
i

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:

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

. Offnen Sie die ClicBot App und wihlen Sie das Hauptgehirnsymbol. Klicken Sie
dann die Hotspot-Verbindung, um eine Verbindung zum Internet durch Einscannen
herzustellen.

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

—

N~

w

< Hotspot-Verbindung
(o 1
L J

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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m Sicherheitsinformationen

10

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

FC €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
ared d 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
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

icherheit und Datenschutz

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 U'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le
brouillageest susceptible d'encompromettre le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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und Datenschutz

)¢ o

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
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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 -zubehdre wéhrend des Gebrauchs gemaf 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 fiir Materialien
und Motoren fiir 6 Monate angeboten.

@ Kontaktieren Sie uns unter feedback@global.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 kdnnen.
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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 7 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 tiberpriifen, 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 mein.

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) verflgt tiber eine
200-W-Pixelkamera, damit die Egoperspektive,
Gesichtserkennung, Objektbewegungserkennung und
andere Funktionen des Roboters realisiert werden
konnen.

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

Der Bildschirm des Haupthirnmodul (Brain)s kann um
bis zu 24 ° nach links oder rechts gedreht werden. Sie
kénnen 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.
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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.
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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

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
ClicBot

Téléchargez |'application ClicBot
dans ['App Store ou Play Store
ou encore scannez le code QR
ci-dessous ,ensuite installez
['application ClicBot.

@ ClicBot App supporte iOS 10,
Android 5.0 et les versions du
systéme supérieures.

Conseils d'utilisation

Vous pouvez connaitre ['utilisation
rapide de ClicBot a travers « Utilisation
d'initiation rapide » et connaitre

les 3 roles du robot de la planéte
ClicBot. « Manuel d'utilisateur »

fournit des informations détaillées

sur le produit ClicBot, notamment les
spécifications du module, ['assemblage
et ['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 :

® 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

a assembler 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. Grace 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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Spécifications du module

Spécifications du module

m Module du cerveau principal : Brain m Module de la boule d'entrainement : Joint

Brain, module du cerveau principal, est le centre de contrdle et d'alimentation du robot

Joint, module de la boule d'entrainement, est le "joint" du robot ClicBot
ClicBot. Le module du cerveau principal est équipé d’ un processeurd’ architecture

utilisé pour piloter le mouvement du robot. Le module de la boule

ARM-AT avec une batterie au lithium-polymére rechargeable de 1550 mAh intégrée. L” écran oo ) - . b . PYN

B ; W ; > ; ‘- ntrainement est un me d'asservissement de ha récision
tactile rond pivotant de 2,1" & l'avant est le grand ceil du robot ClicBot. La partie supérieure  &non- de d € i st s Sy,Stet | STe m Sie rz d e :l 'urt?tip ne(I;C Ol Description de I'état de voyant
gauchede ' écran contient un capteur visuel, un capteur de gestes et un voyant de avec des capteurs integres, tels que le moteur de deceleratio ) e

CAMERA LIGHT

capteur de vitesse angulaire et la position angulaire. Le module de la lumineux en anneau de module
boule d'entrainement a 4 boucles d'assemblage, 2 boucles pour chaque de la boule d'entrainement
hémisphére, et chaque boucle est concu avec un voyant d'état 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 ERAG
sont situées en haut et en bas de |'arriére. Le module du cerveau principal intégre FACE RECOONITION
également des unités fonctionnelles telles que le capteur d'accélération et le gyroscope, les

BATTERY LIGHT

| A

. " !
; e coneen I'assemblage. Fonction de l'état d'assemblage
microphones, les haut-parleurs, le module WiFi, etc. | E— owore « Toujours allumé — état
d'assemblage normal
Dimension 66.7°66.7°125.3 mm Capteur tactile En haut, a gauche et a / « Clignoter — En attente d'assembler
el de o el 1 ersphone - Sipporterdfe| S des modules
yoTyn « Clignoter vite — Erreur
Angle de rotation de  |-24°~+24" duvolume h
tearan Factpariers [Wonophonaie = | L i d'assemblage
Caméra 2Nipx WiFi 246 P Fe—— Mise a jour de fonction
Supporter l'identification faciale, |Batterie 1550 mAh e > « Toujours allumé — Mise & jour
la distance de détection de Port de charge USB-C P — . terminée
X ¥ 264W . . N
— rsnou\/ertnee(rg d:;:gg;g;;gn Boucle d'assemblage E;::;eten bas de moteur . Cllgnoter — En attente de la mise a
apteur d'identification | Support 3 i i o .
p . PP g Vitesse de rotation maximale | 216° /S jour de module
gestuelle d'identification est < 20 cm . ) L
Lumiére d'instruction 2 pour chaque hémi-
d'assemblage sphére,en haut et en bas
128
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Spécifications 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

Set "~ Skeleton{umé

Couleur de la
bande de lumiére

)

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

m Module de roue : Wheel Description de I' état de voyant

lumineux en anneau de 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

Le module de roue Wheel est un module de la fonction d'exécution du
robot ClicBot, utilisé pour I'assemblage des robots de type automobile. Le
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 pres des boucles du module de roue.

Diamétre des roues 83.8 mm

Poids. 1409

Puissance nominale du = Couleur dela La programmation graphique peut

moteur 2w (et Wneet funeg Couteurels . ) prog graphique p
configurer la couleur du voyant

Vitesse de rotation 45tours/s .

maximale - lumineux en bande de Wheel

Position des boucles 1

I
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Spécifications 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 [75.2°75.1°452mm |
[ 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 |

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.

Spécifications du module

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

Dimension

4040°86,6 mm

Etape 1 Etape 2 Etape 3 Poids

s5¢g

s . . N Réglage de rotation
Accessoire a fixer Tourner |'accessoire Tourner jusqu'a

Plage de régulation du cardan inférieur 0° -
180°

estjoint au milieu de fixation

. Position des boucles
bloquer en alignant q

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

dumodule la ligne de référence
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Spécifications 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
estintégré a l'intérieur du pied intelligent et son processeur micro-
informatique contrdle et détecte la pression a l'extrémité.

N

(—\

Dimension 39,8'41,8°69,4 mm
Poids 41g

Plage de détection | _ ,0

de pression

F“osmon de En haut
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

m Ventouse : Suction Cup

La ventouse est le module de fonctionnement exécutif du ClicBot. La
pompe a air a pression négative et |'électrovanne intégrées dans la
ventouse contrélent |'aspiration,le dégonflage de la pompe 4 air et
l'interrupteur de |'électrovanne par le microprocesseur arithmétique,
permettant au robot ClicBot de réaliser la grimpe et d'autres fonctions. Un
capteur de pression est également incorporé a l'intérieur de la ventouse
pour détecter activement si |'adsorption est forte.

Dimension 83.5°83.5'82.8mm

Poids 145¢

Jusqu' 20 kg dans la direction
Poids d'adsorption | verticale Jusqu' a 5 kg dans la
direction horizontale

En bas

Position des joints
o

Spécifications du module

Le module de ventouse a une bande d'instruction lumineuse de couleur
verte . Lorsque la ventouse commence a absorber, la lumiére d instruction
peut indiquer toujours allumée. La bande lumineuse d'instruction du
module de ventouse 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
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Spécifications du module

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 l'état d' assemblage

. Tou10urs 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
o

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

T « Clignoter vite — Erreur
d'assemblage

Mise a jour de nouvelles fonctions

. Tou10urs 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 contrdle le mouvement du moteur et peut saisir des objets de

différentes formes.

AVARVAR"—

saisir

75"57*165 mm
98¢

Poids maximal &

saisir 2508

Taille maximalea | .

Position des joints
d' assemblage

Enbas

Spécifications 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

« Toujours 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

Assemblage des modules

@ Les deux modules ont chacun deux directions d'assemblage, soit
Les modules ClicBot sont assemblés a |'aide de la carte d'assemblage. paralléle et non paralléle.
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.

Lors de l'assemblage des modules, veillez a aligner la boucle A Assemblage a la direction Assemblage a la direction verticale
du module avec la boucle B de l'autre module horizontale
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Quantité d'électricité et recharge Connexion
® Connexion Internet m Connexion d'appreil
.y . . . . . . . . L L incipal Brai 8 nfiguré r nnecter a un ré - . A .
La couleur de la lumiére d'instruction de la source d'alimentation du Lorsque la batterie du robot ClicBot est faible, I écran indique que e\"Nq_‘;fj‘ﬂe d: icervea“egtr;n:sjpraélse;imvzzzt e;;igjogf:n:?;:m?::soé 'ceucrtZuaeroteZeau Le m‘?&“‘g d“dcer"ea“ P"”C_'Pa‘tB’a‘”fE“: se i"[‘”e“era C_"CBC’d“ Afp ft f°“mr:t_diix -
module de contrdle principal Brain représente |'état de la batterie du la batterie est faible et doit étre mise a la charge. Pour assurer le M- Une ols conn »vousp ) methodes de connexion : routage et hotspot. Les connexions de routage convienne
. . ‘ Lz 5 : . . ‘ . travers le serveur cloud. aux scénes nécessitant la télécommande du robot et disposant d'un réseau WiFi.
robot ClicBot et qui est également affiché dans le menu du systeme. fonctionnement normal du robot et maintenir la durée de vie de la Nt * Méthode de connexion au routage :
batterie, veuillez charger a temps lorsque la batterie est faible. A 1. Connectez le module du cerveau principal Brain au méme réseau WiFi que |'appareil

=

Ouvrez ClicBot App, puis sélectionnez |' @ . Cliquez sur le "paramétre réseau du

"o L N mobile sur lequel ClicBot App est installé ;
Brain", Saisissez le mot de passe du WiFi que vous voulez connecter et cliquez sur le N PP

2. Ouvrez CliBot App, puis sélectionnez l'icéne du Brain. Cliquez sur la @ , ensuite,
code QR généré de la connexion; choisissez la "connexion du routage",'application recherchera automatiquement
Vert - Complétement 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
h , accéder au menu du systéme, puis sélectionnez l'icdne du réseau 7, accédez au module du cerveau principal, ensuite, confirmez la connexion sur ['écran du module
i charge mode de connexion du scan; du cerveau principal.
Batterie Orange - mise en Charge 3. Scannez le code QR WiFi de ClicBot App par la caméra du module du cerveau principal
Rouge - Batterie Brain pour se connecter au réseau WiFi. ® 8 C°""“*‘,fg’:;;’fg};§<‘@’>

insuffisante

< Paramétres réseau Brain

"
Almpossible de trouver mon Brain
Allumez a caméra de Brain et scannez le code QR pour vous Le télép! rester dans le mé IFI 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
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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.

=

[N

w

< Connexion de hotspot
(o Bl
[ Elj

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
142

m Informations de sécurité

© @

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
are designed to provide r

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

Sécurité et confident

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 U'appareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le

broui ible d" p le
fonctionnement.

IC : 26344-KY002
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et confidentialité

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. 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 WIF1802.11b/g/ | 802.11b/g/n(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
n(HT20,HT40) 26412~2472MHZ;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.

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 problémes 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 : feedback@global.
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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W 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'arriere du module du cerveau principal Brain, puis
sélectionnez 'arrét sur |'écran tactile pour l'arréter.
Appuyez et maintenez pendant environ 7 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
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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
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, |'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 420 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 Quelest le réle 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 contrble 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 l'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 '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

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
ClicBot

Busque ClicBot en App Store o
Android App Store para descargar
e instalar, o escanee el cddigo

QR para descargar e instalar la
aplicacién ClicBot.

@ La aplicacion ClicBot es
compatible con iOS 10, Android

5.0y sistemas de versi6n superior.

Sugerencias de Uso

Puede obtener la informacidn sobre el
uso rapido de ClicBot en "Inicio rapido”
y conocer los 3 personajes robot en el
planeta de ClicBot.

El "Manual de Usuario” contiene una
introduccion detalla de la informacién
del producto de ClicBot, incluidas

las especificaciones del mddulo, el
uso de ensamble, la configuracion

de conexidn, la carga de la bateria, la
seguridad y la privacidad, el servicio
posventa y 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

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

© 2. Eljuguete contiene piezas de precisién, por
favor, evite su caida desde lugares altos;

® 3. Eljuguete no es ininflamable, no lo acerque
aninguna 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 ningin
metal;

© 6. No empalme mltiples 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 construccién. 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,
esquivard 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 imaginacion 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 programacion 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 grafica, los nifios pueden

realizar la aplicacion de programas del robot
inteligente solo con arrastrar y soltar médulos
de programas graficos de acuerdo con el orden
de las instrucciones. Para ayudar a los nifios a
realizar mejor sus ideas y creaciones, ClicBot
también producird 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
ala comunidad de la aplicacién ClicBot, para
compartir con mas personas y obtener un
sentido de satisfaccion y logro.
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Especificaciones del los Médulos

m Médulo de cerebro principal (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 2568 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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MICROPHONE

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.

Tamafio 55 mm (didmetro)

Peso 73g

Potencia nominal el motor | 2,64W

Velocidad méxima de rotacion |216° /S

Indicador de hebilla de em- |2 en el hemisferio superior
palme y2en el hemisferio inferior

Especificaciones del los Médulo

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

Funcién de estado de ensamble

+ Siempre encendida — ensamble
normal

« parpadeo — mddulo para
ensamblar

« parpadeo rapido — error de
ensamble

Funcién de actualizacién

« Siempre encendida— actualizacién
completa

« parpadeo — mddulo para actualizar
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Especificaciones del los Médulo

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
ensamble, ubicadas en los extremos superior e inferior. Hay dos luces de
barra indicadoras en la parte frontal del médulo de varilla de extensién,
esqueleto, que indican correspondientemente el estado del ensamble de
las hebillas en ambos extremos.
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A

Tamano

37.8'37'120mm

Peso

57g

Ubicacién de hebilla
de empalme

Lados superior e inferior

@:Skeleton Coordelatrode e

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

Funcién de estado del 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

La programacién grafica puede
establecer el color de la barra de luz
indicadora del Skeleton

m Médulo de Rueda (Wheel)

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

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

Didmetro de la rueda

83.8mm

Peso

140g

Potencia nominal del
motor

24W

Velocidad méaxima de
rotacién

4,5vueltas/segundo

Ubicacién de hebilla
de empalme

Una

Set ~ Wheel Color de latira de luz

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

Funcién 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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Especificaciones del los Médulo

Especificaciones del los Médulo

m Accesorio de Base (Mount) m Accesorio de Refuerzo (Locker) m Accesorio de Fijacién (Holder)
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 © Cuando un ensamble se desconecta fécilmeqte debido aunagran fuerza  Con la ayuda de los tornillos estandar 1/4 en la parte superior del
mediante pegamento. entre los médulos. en esta, esta se puede reforzar con el accesorio de refuerzo. accesorio de fijacién, se pueden conectar el teléfono mévil, la cdmara

deportiva y otros en el robot ClicBot.

Tamafio 40*40*86,6 mm
[ Tamafio [75.0°75.17452 mm | [ Tamario [47°36' 144 mm | Peso 559
[Peso [o1g | [ Peso [10g | P Rango de ajuste de la junta universal inferior
aso 1 Paso 2 Paso 3 A 0°-180°
juste de grado de
. . A . ) libertad Rango de ajuste izquierdo y derecho del
’ L . ] 1-90°:90°
@ Para garantizar el efecto de fijacién, utilice el pegamento proporcionado Conecte el accesorio Gire el accesorio Gire hasta alinear e
oficialmente para la base de refuerzo en medio de refuerzo con la linea base oo b2 | pars nferior
del médulo para su fijacién
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Especificaciones del los Médulo

= Pie para Caminar (Smart Foot)

El pie para caminar es el médulo de funcién de percepcién de ClicBot,
que se puede utilizar como el pie del robot. Un sensor de presién de

alta sensibilidad estd incorporado en el pie para caminar, y se utiliza un
procesador de microcomputacién para controlar la presién en el extremo
de deteccion.

1\

% Tamafio 39,8'41,8'69,4 mm

Peso alg
Rango de deteccion
de presién
Ubicacién de hebilla
de empalme

<20N

Lado superior
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Hay una barra de luz indicadora naranja en la parte superior del pie para
caminar. Esté fijada en el robot ClicBot, por defecto, el brillo de la luz
indicadora del pie para caminar serd mas brillante con mayor presién de
prueba. La luz indicadora del pie para caminar también puede indicar el
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

Funcién de actualizacién

« Siempre
encendida — actualizacién
completa

« parpadeo — médulo para
actualizar

m Ventosa (Suction Cup)

La ventosa es el médulo de ejecucion de funcién de ClicBot. La ventosa
tiene una bomba de aire de presion negativa y una valvula solenoide
incorporadas, el procesador del microcomputacién controla la succion

y el desinflado de la bomba de aire y el estado de abierto y cerrado de la
valvula solenoide, lo que permite que el robot ClicBot logre escalar y otras
aplicaciones. Un sensor de presion de aire también esta incrustado dentro
de la ventosa, que puede detectar proactivamente si la succion es firme.

Tamario 83.5°83°82.8 mm

Peso 145g

20kg méximo en la direccion vertical
Peso de adsorcion /Kg
5kg méximo en la direccion horizontal

Ubicacion de hebilla de

Parte inferior
empalme

Especificaciones del los Médulo

El médulo de ventosa tiene una barra de luz indicadora verde. Cuando
la ventosa comienza a succionar, la luz indicadora mostraréa el efecto de
la luz de respiracién; cuando la ventosa se adsorbe firmemente, la luz
indicadora mostrara el efecto de luz siempre encendida. La luz indicadora
del médulo de ventosa 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

Funcidn de actualizacién

« Siempre
encendida — actualizacién
completa

« parpadeo — médulo para
actualizar
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Especificaciones del los Médulo

m Médulo de Medicién de Distancia (Distance Sensor)

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.

Tamaiio 4074082 mm

Peso s3g

Rango de distancia

de deteccion 2em-100cm

Rango de ajuste de la junta universal inferior

Ajustede 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. Esté 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 — actualizacidn
completa

« parpadeo — médulo para
actualizar

Especificaciones del los Médulo

® Manipulador (Grasper)

El manipulador es el médulo de ejecucién de funcién del robot ClicBot. El
manipulador adopta un disefio bidnico y flexible, controla el movimiento
del motor mediante un procesador de microcomputacién y puede agarrar

objetos de varias formas.

75°57*165 mm

N X =

93¢

Peso maximo de
manipulacién

250g

Tamafio méximo de
manipulacién

6cm

Ubicacién de hebilla
de empalme

Parte inferior

El manipulador tiene una barra de luz indicadora amarilla, puede indicar
el estado del ensamble y 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

Funcidn de actualizacién

« Siempre encendida —
actualizacién completa

« parpadeo — mddulo para
actualizar
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Empalme de los Médulos

Empalme de los Médulos

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

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 médulos estdn ensamblados entre
si mediante el ensamble de las hebillas Ay B, y los contactos de conexidn
dorados se utilizan para transmitir comandos y energia.

o N AN

Hebilla B

Hebilla A Contactos de conexién

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

Empalme paralelo Empalme vertical
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Cantidad Eléctrica y Carga

Conexiénes

B Conexién a Internet

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

166

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.

Energfa de bateria
baja

N

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 operacidn de conexion de red:

. Abrir ClicBot App, seleccionar @ . 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 cédigo QR de la conexion;

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

. Escanee el cédigo QR de WiFi de la aplicacion ClicBot con la cdmara del
maddulo de cerebro Brain para conectarse a la red WiFi.

*

=
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< Configuraciones de red de Brain -

Active la cémara de Brain, escanee el codigo para conectarse a la red

La aplicacién ClicBot genera un cédigo El médulo de cerebro escanea el
QR de WiFi c6digo QR de WiFi para la conexién

m Conexién de Equipos

Elmédulo 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 operacién 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, seleccionar 9 . Hacer clic en “conectar Brain~ después
seleccionar “Conexién de enrutamiento ™, el App buscara automéaticamente
el ensamble principal cerebro conectado a la red de WiFi. Hacer clicen el
nimero del ensamble principal cerebro, en la pantalla prlnupal del ensamble
principal cerebro de clic para conflrmary finalizar la conexi6n.

® puntodeseceso (3,
directo de Brain

& No sepuede encontrar mi
El teléfono mévil debe mantenerse en el mismo
entorno 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 “conexién de puntd de acceso”, ingrese el cddigo QR de la
conexion.

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

*
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< Conexién de punto de acceso Q
d Rl
(5 4

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

© @

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

FE o

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 and receiver.

protection against harmful interference in
aresidential 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

Seguridad y Privacidad

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 Uappareildoit accepter tout
brouillageradioélectriquesubi, mémesi le

brouil ible d' 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(20MHz): 11.96 dBm 20 dBm.
nIHT20,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.

Mante nto 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 feedback@global.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.
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Preguntas Frecuentes

W ;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 7
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
automéaticamente las actualizaciones de nuevas
funciones, la pantalla del médulo de cerebro principal
le pediré que actualice las nuevas funciones. Siga las
instrucciones para actualizar el modulo.

iCudl 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 operacién de gestos del
médulo de cerebro principal (Brain) que se encuentra en
el area del tridangulo 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 operacion de gestos del
médulo de cerebro principal (Brain) que se encuentra
en el area 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 deteccidn y reconocimiento de rostros
del mddulo de cerebro principal (Brain) se encuentra en
el area del tridngulo superior izquierdo de la pantalla.
Al realizar la deteccidn 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
area del tridngulo superior izquierdo de la pantalla. Al
realizar la deteccién de movimiento de objetos, mantenga
una distanciade 1a5m.

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

Elmédulo de cerebro principal (Brain) utiliza una cdmara
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 ;Cudl es 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

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

m :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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