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INFORMACION DE SEGURIDAD

Este documento, Manual de usuario Robot Qoopers, se actualizara cuando sea necesario. Por favor
visite nuestro sitio web oficial http://www.adnpcbox.com.ar y descargue la tltima versién del manual

de usuario.

Este manual tiene como objetivo ayudar a los usuarios a dominar el funcionamiento del Robot
Qoopers. Todos los usuarios deben leer este manual antes de utilizar el producto, y seguir los pasos
y actuar de acuerdo con las instrucciones del mismo.

jADVERTENCIA!

Mantenga todo tipo de liquido alejado del producto.

Utilizar el producto solo en superficies secas (Evitar el contacto con el agua). Cualquier uso
incorrecto podria dafiar el producto y/o crear condiciones de funcionamiento inseguras.

No arrastrar, estirar odistorsionar los cables provistos con el producto, ya que hacerlo podria
causar una descarga eléctrica, o un fallo en el equipo.

No conecte o desconecte los cables cuando sus manos se encuentren mojadas.

Para cargar la bateria, utilice una fuente de alimentacion con conector micro USB, que posee las
siguientes especificaciones: 5V/1A, 5V/2A, 9V/2A, 012V/2A.

Temperatura de la bateria: en carga 10 ~ 45°C, en funcionamiento 20 ~ 60°C.

Temperatura éptima para almacenar la bateria: 10 ~ 25°C.

El robot no cuenta con una fuente de alimentacién para cargar la bateria.

La bateria debe extraerse del aparato antes de ser desechado.

La bateria debe ser desechada de forma segura.

Mantenga la bateria fuera del alcance de los nifios pequefios (menores de 8 afios).

Este producto puede ser utilizado por nifios de 10 afios en adelante, si se los supervisa
adecuadamente por una persona con conocimientos del mismogue les brinde instrucciones
sobre su uso de manera segura.

Apague el producto, y desconecte la bateria antes de limpiarlo.

Utilice sélo un pafio suave y seco para limpiar la parte exterior del producto.
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Capitulo 1 - Contenido:

e,

Placa Qmind Plus x 1

Soporte de bateriax 1

Bateriax 1

Panel LEDx 1

v

Motor x 2

Llantax 2

0

Rueda x 2

<&

Sensor sigue lineas x 1

Sensor ultrasénico x 1

Sensor de sonidox 1

<&

Sensor Giroscopio x 1

Q

\\

Destornillador x 1

A ~

Llave inglesa x 1

Base rectangularx 1

v

Bracket U Grande x 1

Tornillo M4x42mm x 10

\J
Tornillo M3x8mm x 5

w

Tornillo M4x20mm x 10

¢

Tornillo M4x9mm x 35

Tuerca M4 x 60

w

Tornillo M4x30mm x 10

v}

Tornillo M4x15mm x 30

e

Tuerca con traba x 5

Cable Micro USB x 1

Z

Cable USB x 1

Orugax2

e

Viga 6 agujerosx 2

—

Viga 10 agujeros x 2

&

Eje Bolax 1

[ ———

Cable RJ25 150mm x 2

NS e P ™

Cable RJ25 200mm x 3

g

Viga 2 agujeros x 1

‘0

Bolillero x 4

0

Tubo plastico chico x 2

L

Tubo plastico grande x 2

¢

Placa triangular x 4

-

Bracket Lx 2

M

Placa angular x 2

Placa rectangularx 2

\

Placa angular Cx 2

—p

Placa brazo x 2

Y4

Bracket U chicox 1

=

Paragolpes Chico x 1

Guardabarro Der x 1

b

Guardabarro izqx 1

('\.

Cable motor x 2

Aleronx 1

BracketUx 1

Paragolpes grande x 1

Manual de usuario x 1

CANTIDAD TOTAL DE PIEZAS: 230 UNIDADES
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Capitulo 2 - Detalles técnicos

Placa Controladora -Microcontrolador Qmind plus (Mega 2560)
-Conectividad: Bluetooth (Botdn x 1)
-Carcaza plastica protectora

-Interruptor On/Off x 1

-Entradas: Puertos RJ25 x 6 (para sensores),
Botdn programable x 1.

-Salidas: RJ25 x 2 (para motores), Leds RGB x 2,
Buzzer (zumbador) x 1, Puertos de motor x 2,
Puerto USB x 1 (Serie).

-Indicadores: encendido x 1, bluetooth x 1,
carga x 1, carga completa x 1.

-Alimentacién: 6.5 ~ 12V

Motores -Tipo: paso a paso, con codificador 6ptico 520 y
reductor de 400 RPM
-Eje metdlico
Ruedas -Llantas plasticas x 4
-Cubiertas de goma x 2
-Orugas x 2
Sensores -Ultrasénico con 6 leds RGB.
-Sigue linea (Infrarrojo).
-Sonido.
-Giroscopio 3 ejes.
Bateria recargable Litio 7.2V 2200mAh (15.84Wh).
Panel LED Programable de 14x10.
Piezas metalicas Estructura (Paragolpes, guardabarros, brackets,

aleron, vigas, placas, etc): aluminio anodizado
Tonillos y tuercas: niquelados.
Dimensiones del robot armado (An x Al x Pr) 248 x 166 x 220mm.

Peso del robot armado 1200 Gr
Peso del pack completo 1850 Gr
Software -Basado en Scratch3.0

-Compatible con Arduino/Cy Phyton
-Roboblog App
Certificaciones CE, FCC, y RoHS compliants.

Compatible con bloques de construccion “LEGO”.
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Capitulo 3 - Guia de construccion:

El Robot Qoopers posee 6 modelos diferentes de armado. En el siguiente instructivo, se le explicard
como armar el modelo “Captain Alloy”. Para conocer como armar los otros modelos, consulte la
aplicacion “Robobloqg” (Ver capitulo 4)







Capitulo 4 - Cémo usar la aplicacién (Android / 10S)

1. Descargue la aplicacién. Busque Roboblog en la tienda 10S o en Google Play, o bien escanee
el cédigo QR de la caja.

2. Seleccione Qoopers y siga las instrucciones de construccion de la aplicacion (Ver Capitulo 3)

3. Encienda el robot y conéctelo via bluetooth con su dispositivo mévil.

Vista general

Qoopers

Mi aplicacién
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I 1

Qoopers

Control Remoto Manual

@ Control remoto

Evitar Obstaculos

Evitacion de obstaculos




Musica

Musica O ®

Hermano
Feliz Navidad Jacques Little Star Flying Fireflies

Modo Patrulla

Modo patrulla O @

Funciones personalizadas:

En la vista general, seleccione “Mi aplicacion” para crear cédigos de
programacion. Estos codigos pueden a su vez programarse para ser
ejecutados desde el botén programable del robot.

Mi aplicacién
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Capitulo 5 - Utilizando el Robot desde la computadora

Introduccidn de software: Robobloq (PC) es un software de programacién grafica STEM para jévenes
que aprenden programacion de robots. Esta basado en el desarrollo de cddigo abierto Scratch3.0. Su
principal caracteristica consiste en que permite el desarrollo de habilidades mentales mediante el
aprendizaje de la programacion sin tener conocimientos profundos sobre cédigo. Sus caracteristicas
ligadas al facil entendimiento del pensamiento computacional han hecho que sea muy difundido en
la educacidn de nifios, adolescentes y adultos. Al mismo tiempo, el software admite la visualizacién
simultdnea de Python, el cédigo de lenguaje Arduino C, que es conveniente para que los usuarios
pasen del codigo grafico al cédigo de texto.

Direccidn de descarga de software: http://www.roboblog.com/support/download

ORoboriny  Achivov  Idoma~  Ayudav @ Sin conexion

) .
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B 0
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1. Bloques de construccion (recuadro rojo): Puede hacer clic en los bloques de construccion para
ordenarlos o arrastrarlos al drea de cédigo.

2. El area de cédigo o programa (recuadro violeta), el area en blanco en el medio de la interfaz, es
donde se combinan los bloques de construccion, es decir, donde se arma el programa. Los
bloques de construccién se dividen en mdltiples categorias:

-Movimiento: como avance, retroceso, rotacion, etc.

-Apariencia: como cambiar el color, el tamafio, mostrar u ocultar.

-Sonido: reproduce sonidos y realiza diversos procesamientos de los mismos.
-Eventos: monitorea eventos, como clics del mouse, presiona la barra espaciadora, etc.

-Control: controla el funcionamiento del programa, como ejecuciones repetidas, identificacion de
programas, etc.

-Sensores: deteccidn de estado, como deteccidon de colision, hora actual, etc.
-Operadores: como suma, resta, multiplicacion, division, tamafio y menor que.
-Variables: Cree variables de entorno personalizadas.

- Servicio cognitivo: reconocimiento de voz, emociones, etc.

-Personalizado: Cree bloques personalizados para mayor control.

3. Area del escenario (recuadro azul), el lado derecho de la interfaz es el 4rea del escenario, donde
finalmente se procesa el programa. De manera predeterminada, se usa un icono de Robobloq
como el personaje. La esquina superior izquierda del area del escenario es un botén para
controlar el inicio y el final del programa. La lista de roles estd debajo del escenario, lo que
permite al usuario crear multiples roles y controlarlos por separado.

4. Area del ment (recuadro negro), operaciones de archivos comunes (abrir, guardar, nuevo),
cambio de idioma (chino / inglés), ayuda (verificacién de actualizacidn en linea, tutorial en linea,
instalacién de controladores, sobre Roboblog). Menu de conexidn de hardware (conectar puerto
serie, Restaurar el firmware de fabrica, desconectar, estado del puerto).

Capitulo 6 - Guia rapida en la programacion de la etapa Scratch

Objetivo: dejar que el Robot se mueva 10 pasos en el escenario y que diga hola.
1. Haga clic en “Eventos” y arrastre el indicador de la bandera verde al drea del programa.
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2. Arrastre el bloque de instruccion “Mover” (Movimiento) al drea del programa y seleccione 10
pasos. El bloque debera calzar debajo del anterior.

E Movimiento
.

3. Arrastra el bloque de instrucciones “Decir iHola!” de la seccidn Apariencia. El bloque debera
calzar debajo del anterior.

“—
D ~

Apariencia

4. Haga clic en la bandera verde en la esquina superior derecha para ejecutar el programa.
El robot en el escenario derecho se mueve 10 pasos hacia la derecha y luego dice hola.
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Capitulo 7 - Inicio rapido de la programacion de Qoopers
1. Encienda el interruptor de Qoopers y conecte el robot al puerto USB de la computadora con un
cable USB.

2. Abra el software Roboblog, abra el ment“Ayuda” > “Instale el controlador del adaptador
Bluetooth” y siga las instrucciones para instalar el controlador oficial de Arduino.

[ ]
[ J]
[ ]
[ ]

3. Seleccione el icono Qoopers en el rol en el Area del escenario, y luego haga clic en el icono “Sin
conexion” en la esquina superior derecha.

e o e




4. Seleccione el puerto serie para conectarse. Después de que la conexidn sea exitosa, el estado en

la esquina superior derecha cambia a: Conectado.

5. Arrastre el bloque de instrucciones “Cuando el programa comienza” desde el Area de cédigo
“Eventos”. Luego seleccione “Ajuste (Hacia adelante) Ejercicio, la velocidad es (80)” desde
“Movimiento”, arrastre “Ajuste a bordo (Doble ldmpara), el color es ()” desde “Luz”, arrastre “Jugar
(C2) Tono (La mitad) Batir”” desde “Sonido”, arrastre “Esperar (2) segundos” desde [Control], y
finalmente arrastre “Detener el movimiento del motor de abordo” desde “Movimientos”

hon
Movimiento

Ajuste Hacia adelante »  Ejercicio,

Movimienta
Ajuste de motorabordo M1+ H

R

Configurar el servo. Puerto 4~ Ex

»
g
>

Configurar el serve Puerto 4 = El

@

Ajuste delmotor Puerto 4~ Enchufe

Detener el movimiento del motor a bordo

|~ II

SQll Ajusie abordo Doble lampara ~  El o

Ajuste  Hacia adelante »  Ejercicio, Ia velocidad es (@)

Detener el movimiento del motor a bordo




Archivov  Idiomav  Ayudav

Movimiento

Ajusie Hacia adelante = Eercicio,

]
I

Ajuste a bordo Doble lampara + El col

6. Haga clic en el icono de la esquina superior derecha para abrir el modo Arduino.

<

Ayuda

®Subir N

Equipo: | Q-scout

= Arduine Fyihon

RELBCRTTOROrEIIND KB ROTrE]

SBLEDEZ, 1))
zer il

- voda setiol) 1
Ser ol e inl L5 EY;

B8 Demstndrgary
L DoaTr AN LAt |
58 DessTororazana
F3_lcaatareBaarcHl_Rardadl)
18 Gomstoning:

=
e S

017

fuzze
salaylini(] + o)
8 fcmscer

e Diotla lanpera - 1o ¥
G

= ol Toael) { £t

oudn. Dobis lngara » i ? Eshoy: | Conoiaas.
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8. Al mismo tiempo, puede hacer clic en la opcidén Python, para cambiar de modo y ver el codigo de
programacion en dicho formato.

® Subir

Arduino

Fauino: | O-senut

Capitulo 8 - Utilizando el Sistema Operativo Raspbian

Raspberry Pi esta disefiado para funcionar bajo el sistema operativo Raspbian. Se puede conectar a
los robots Roboblog mediante un cable USB 2.0 y programar para controlar las luces, emitir sonidos
y movimientos. Robobloqg es un poderoso ecosistema de aprendizaje que proporciona diferentes
partes mecanicas, modulos electrénicos y placas base basadas en Arduino, que es totalmente
compatible con Raspberry Piy crea proyectos geniales juntos. Es una muy buena manera de
aprender Programacion y Robdtica.

Caracteristicas:

1. Losrobots Roboblog pueden ejecutarse y codificarse, bajo el sistema operativo Raspbian,
utilizando lenguajes de programacién como Python, JavaScript y Arduino IDE.

2. Robobloqg es compatible con cualquier Raspberry Pi con puertos USB: Raspberry Pi 3 Modelo
A, Raspberry Pi 3 Modelo B y Raspberry Pi 3 Modelo B +.

Comencemos...
Instalacion del Sistema Operativo Raspbian

Antes de empezar a programar nuestros robots, debemos tener instalado el Siste ma operativo
Raspbian en una tarjeta de memoria MicroSd, que luego insertaremos en nuestra Raspberry Pi.

1. Descargar la imagen de Raspbian desde el sitio oficial de Raspberry haciendo click en el
siguiente enlace: https://downloads.raspberrypi.org/raspbian_full latest

2. Por recomendacion de Raspberry también descargaremos la herramienta Etcher y luego la
instalaremos: https://etcher.io/. Esta herramienta nos ayudara a grabar la imagen en la
tarjeta MicroSD.

3. Utilizando la herramienta procederemos a grabar la imagen del Sistema Operativo. Para ello
la ejecutamos y alli tendremos que seleccionar la imagen que descargamos e indicarle la
unidad en donde se encuentra nuestra tarjeta MicroSD. Finalmente, hacer click en “Flash!”
para comenzar a grabar.
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Select image

Una vez terminado el proceso tendremos nuestro sistema operativo listo para funcionar.

4. Introducimos la tarjeta MicroSd en la Raspberry, encendemos el dispositivo y nuestros
Sistema iniciara. En el primer inicio nos pedird algunos datos, como el idioma, la
configuracién del teclado y zona horaria.

‘i‘ ! * @ “ Raspberry Pi Configu. H ‘ Locale ‘
. . ﬁ?’}—‘iT -

System | Interfaces | Performance | Localisation |

Locale: Set Locale.

Timezone: Set Timezone.

Keybd Locale - x

WiFi ¢ Language: | en (English) -l
Country: US (UsA) =
Character Set; UTF-8

Cancel

Cancel

También podremos conectar el dispositivo a internet (ya sea por Wifi o por red LAN) para
descargar las Ultimas actualizaciones del sistema operativo. Este proceso también cambia el
idioma del Sistema Operativo al de nuestra preferencia.

Para mds informacion sobre la instalacion del Sistema Operativo le recomendamos visitar el siguiente enlace:
https://www.raspberrypi.org/documentation/installation/installing-images/README.md

Instalacion de Arduino IDE

La plataforma Robobloq se basa en la plataforma de cédigo abierto Arduino, por lo que puede
admitir la programacién de Arduino IDE C. A continuacion detallaremos los pasos para instalar
Arduino IDE en Raspbian.
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1. Descargaremos desde el sitio Oficial de Arduino el archivo correspondiente a nuestra
plataforma, que es el siguiente:
https://www.arduino.cc/download handler.php?f=/arduino-1.8.9-linuxarm.tar.xz (Se nos
presentara la opcidn de contribuir con el desarrollo de Arduino, si deseamos solo seguir con
la descarga hacemos click sobre “Just Download”). Comenzara la descarga de un archivo
comprimido con la version Arm de Arduino IDE.

2. Abrimos el Explorador de archivos, y ubicamos el archivo comprimido que se descargard por
defecto en la carpeta de Descargas de nuestra Raspberry. Ahora, procederemos a
descomprimirlo, haciendo click derecho sobre el mismo y seleccionando la opcidn “Extraer

om

aqui”.

i@naspberypi~] | »
Downioads - & x

[~ pownioads

Sort Ir Heramientas

& & T | /home/pi/Downloads v

[CJhome

- [a]p

Arduino

Extraer en

8 K2 Downloads |

no-1.89

y subcarpetas>

[#] Public

(2] Templates

(E]] Videos

arduino-1.8.9-linuxarm tar.xz' (87,4 MiB) archivador Tar (comprimido con XZ) Espacio libre: 7.9 GiB (total: 14,5 GiB)

3. Luego de completar el proceso de descompresidn, nos quedara en la carpeta descargas una
nueva carpeta llamada Arduino-1.8.9 (Segun la versidon que hayamos bajado). Ingresamos
alli, y ejecutaremos el archivo “install.sh” haciendo doble click. Luego seleccionar “Ejecutar
en Terminal”.
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® @ [ B @ Aduino-sofware-_ | Jarcuino-189 [Siejecuterarchivo 3%

Archivo Editar Ver Sort I Herramientas

B/ & 4P | /home/pi/Downloads/arduino-1.89 v
| | \ & ¥ =
examples  hardware  java lib braries  reference  tools  toolsbuilder arduino  arduino-  arduino-
builder nux-
setup.sh

] Arduino

+ (6] Desktop RESIET revisions txt uninstall.sh

ocuments

Ejecutar archivo

<No hay subca

(83| Earchvo cetexto nstll s parece serun quon gfectable
(3] Downloads 2Qué quiere hacer con &

arduino-189 Ejecutar Ejecutar en el terminal Abrir

Jexa

Cancelar
les

] hardware
]java
(Jlib
# [libraries
[ reference
[Jtools
] tools-builder

] Roboblog

"install.sh” (10,5 KiB) secuencia de dvd’enes en shell Espacio libre: 7,9 GiB (total: 14,5 GiB)
Al finalizar la instalacién podremos observar que se ha creado un acceso directo a Arduino
IDE en nuestro escritorio y en el Menu Programacion.

Ya tenemos instalado Arduino IDE. Ahora descargaremos la libreria de Roboblog donde
puedes encontrar algunos ejemplos de cédigo para aprender.

Haga click en el siguiente enlace para descargar la libreria:
https://github.com/Roboblog2018/Roboblog/archive/master.zip

Luego de descomprimir el archivo, copiar la carpeta “Roboblog” a la siguiente ruta:
/home/pi/Downloads/Arduino-1.8.9/libraries/

Arduino - Software

Ejecutar archivo

1% 1553

libraries
Ir Herramientas

(& ¢ 4P | /home/pi/Downloads/arduino-1.8 9/libraries

Bidge  Esplora  Ethemet

1i ysta  Mouse [T Robot Contr

ol

<No hay subcarpetas>

nloads

Jarduino-1.89

| examples = - =
Ul e RobotiRrem Robot Moto  SD Sevo  SpacebrewY Stepper  Temboo TFT WiF:
[T hardware ote r

un

[jeva

fruit_Circuit_Pla
ridge
[T Esplora

[ Ethemet

[ Keyboard
[ tiquidCrystal

[IMouse

"Roboblog’ carpeta Espacio libre: 7.9 GiB (total: 14,5 GiB)




Primeros Pasos con Arduino IDE y Robobloq

Antes que nada conecta tu Robot Qoopers a la Raspberry mediante un cable USB.
iVamos a comenzar a Programar!

Les proponemos arrancar con una rutina simple, a modo de ejemplo, que harad que nuestro Robot
Qoopers reproduzca unos sonidos. Para ello, abrimos Arduino IDE.

Y nos dirigimos a Archivo > Ejemplos > RoboBloqDrive > example > RB_Buzzer.

Tal cual nos muestra la imagen a continuacion:

sevo
Abrir
Abrir Reciente

Proyecto >

«

Cerrar

Salval S
05 Control
GuardarComo..  Ctr+MayissS .

ColorSensol

fotor

Configurar Pagina  Ctri+M: = R
: d 1OTORONBOARD

mprimir
Preferencias

Salir

RoboBlogDrive
Robot Control >
v

Como vamos a programar el robot Qoopers, debemos indicarle a Arduino IDE que la placa es
Arduino/Genuino Mega. Esto lo realizamos yendo hacia Herramientas > Placa > Arduino/Genuino
Mega or Mega 2560, como vemos en la siguiente imagen.

>
>
>
>
>
>
>




[pi@raspbemypi

programa.

codificacién & Recargar

r Bibliotecas,

}

tor Serie
Serial Plotter
void loop() { = =
7/ put your main c WiFi101 INA Firmware Updater
¥

Arduino Yin
Placa: "Arduino/Genuino Mega or Mega 2560" >
Procesador "ATme

60 (Mega 2

:
Ar ga ADK

> Arduino Leonardo
Quemar Bootloader Ardui ardo ETH

Arduino USB

En el menu Herramientas > Puerto, verificaremos que esté seleccionado el puerto USB. En laimagen
anterior se puede apreciar que el puerto USB seleccionado es “/dev/ttyUSBO

Ahora compilamos y corremos el programa, haciendo click en la flecha
a reproducir unos sonidos.

RB_Buzzer Arduino 1.89

RB_Buzzer Buzzer(Buzzer_Pin);

void setup() {
// put your setup code here, to run once
for (int

thisNote = ©; thisNote < 29; thisNote++)
noteduration = 1088/noteDurations[thisNote];
Buzzer . tone (melody[thisNote], noteDuration);
t pauseBetweenNotes = noteDuration®®.6
delay(pauseBetweenNotes) ;
Buzzer .noTone();
3

. El Robot comenzara
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Importante: Es posible que al correr la rutina nos dé un mensaje de error. No te alarmes, se puede
resolver facilmente. Tan solo dirigete a la libreria de Robobloq y elimina la carpeta utility.

3 % 3% 1672

[Blvieraspbenypi -1

Roboblog -

GH

NSOR cpp

[Jstepper
— »
utilty” carpeta Espacio libre: 7,9 GiB (total: 145 GiB)

Eso es todo por el momento. Esperamos que esta guia te haya sido de utilidad para que comiences a
disfrutar de esta maravillosa plataforma y te diviertas aprendiendo.
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Importay distribuye:
UNOPS - Cerrito 382, Piso 3 CP 1010,
CUIDAD DE BUENOS AIRES, ARGENTINA.
Cuit: 30-71023386-8

HECHO EN CHINA
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