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1. Spojite noge na modificiranu i na jednu nemodificiranu plocu stola.

Napomena: Na trecu ploCu ne spajamo noge.




2. Narancaste kutnike pric¢vrstite na nemodificirani stol. Pozicionirajte ih uz sami rub
stola i pricvrstite vijcima. Pazite da su kutnici orijentirani kao na slici.




3. Umetnite noge stola sa stazom u narancaste kutnike i pricvrstite ih vijcima.




4. Umetnite nosace na straznju stranu upravljackog modula. Utor na gornjoj strani
nosaca tlocrtno mora biti vidljiv kao na donjoj slici.




5. Umetnite upravljacki modul na stol
tako da poziciju odredite umetanjem
pleksiglasa koji na sebi ima 2 utora

unutar kojih Cete pozicionirati nosace
modula.

6. Pricvrstite nosace vijcima.




7. Umetnite 4 noge i preostala 3 pleksiglasa u utore
kao na slici.
8. Svaku nogu pricvrstite s dva vijka.




9. Ljubicaste kutnike pricvrstite na donju stranu plocCe preostalog stola. Pozicionirajte
ih uz sami rub stola i pricvrstite vijcima. Pazite da su kutnici orijentirani kao na slici.




10. Smjestite modificiranog robota u kuciste na
stazu. Ukljucite ga i pozicionirajte u donji desni
kvadrat.

11. Ljubicasti USB kabel upravljackog modula
prikljucite u ispravljac te potom prikljucite na
mrezu.

12. Uz pomoc¢ dodatnog USB kabela na isti
ispravljac prikljucite i punjac robota koji je
pricvrséen za stol iza upravljackog modula.

13. Ispitajte funkcionalnost robota pratedi
upute na upravljackom modulu.




14. Nakon ispitivanja funkcionalnosti, plocu
stola na koju ste pricvrstili ljubicaste kutnike
spojite s kucistem u kojem se nalaze staza i
robot.

15. Obratite paznju na umetanje pleksiglasa u
vodilice kutnika.

16. Pricvrstite gornju plocu sa po dva vijka na
svakom kutniku.
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