HYDRAULIC
ROBOTARM

Assembly & Instruction
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Instrukcja montazu i obstugi
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HYDRAULICROB®T:

This Robaot Arm has made a little more interasting and hydro-meachanically fun,

With Hydraulic Arm Edge, command zix axes of varied movements: the gripper to open and close
up to 1.89 inches, wrist rotation of 180 degreas, wrist mobility of 98 dagrees, elbow range of 44
degrees, base rotation of 270 degrees, and shoulder motion of 45 degrees. With a vertical reach of
16.35 inches, horizontal reach of 12.42 inches, and lifting capacity of 50g, your robotic friend is
ready for your genius to erupt. With the removal of the gripper, you can activate the suction appara-
tus. This feature enables the user to elevate objects with a larger surface area (like a small mobile
phone). Another prodigious attribution is a braking system that is integrated in the lever controllers
to execute all commands accurately, WOW!

How does Hydraulic Robot Arm equate to fun? Children will have total command and visual
manipulation using the science principles of a Hydraulic system and its application. Easy to follow
instructions with detailed graphic illustrations pave the way for successful and satisfying kit building
of 229 pieces. Compliment your engineering, math, science, and technology learning strategy. No
battery or motor required. It is powered by water; thus, the "Hydraulic” significance and how it
manipulates axes movement via lever controllers. Hydraulic Robot Arm is recommended for ages
10 and up, but with its 229 assembly parts, it will challenge the beginner engineering anthusiasts.

Tools You May Need

= .~

P-—
o
Diagonal Cuter " scissors

g || &

L
Tissue Paper Cup & Water Marker Pen (Fine)

Tape Measure or Ruler
1

Wprowadzenie do produktu

Ramie robota zapewnia mndéstwo interesujgcej, hydromechanicznej
zabawy.

Ramie hydrauliczne ma szes$¢ osi ruchu: uchwyt zamyka sie otwiera w
zakresie 1,89 cala, nadgarstek obraca sie do 180 stopni i zgina do 98
stopni, tokie¢ zgina sie do 44 stopni, podstawa obraca sie do 270 stopni, a
ramie zgina do 45 stopni. Robot o zasiegu

16,35 cala w pionie i 12,42 cala w poziomie oraz maks. nosnosci 50 g
pozwala rozwing¢ kreatywnos$c¢ uzytkownika. Po zdjeciu chwytaka mozna
uruchomié¢ mechanizm przyssawkowy. Dzieki temu mozna podnosic
przedmioty o wiekszej powierzchni (np. maty telefon komérkowy). Inng
swiethg cechg jest system hamowania wbudowany w sterowniki
dzwigniowe, ktory zapewnia doktadne wykonywanie wszystkich polecen.
WOW!

Dlaczego ramie hydrauliczne jest takie ciekawe? Dzieci uzyskujg catkowitg
kontrole i poznajg zasady rzgdzace funkcjonowaniem uktadéw
hydraulicznych oraz ich zastosowanie. Jasna instrukcja ze szczegétowymi
ilustracjami utatwiajg montaz zestawu (tgcznie 229 elementow).
Uzupetnienie strategii uczenia sie inzynierii, matematyki, fizyki i techniki.
Niepotrzebna bateria ani silnik. Robot jest zasilany wodg. Stad okreslenie
"hydrauliczny" - osie sg sterowane dzwigniami. Hydrauliczne ramie jest
zalecane dla dzieci od 10 lat, ale poniewaz zestaw sktada sie az z 229
czesci, dla poczatkujgcych entuzjastéw techniki bedzie nie lada
wyzwaniem.

Niezbedne narzedzia

Obcinak boczny Wkretak Nozyczki

Reczniki Marker (cienki)

papierowe

Kubek z wodg,

Miarka lub linijka



Mechanical Parts List Lista czesci mechanicznych

n Product contains functional edges and sharp points.

g Serewsnor] Wron Bar (Shord Produkt zawiera ostre krawedzie i zakonczenia.
P1 Wkret samogwintujacy (krétki)
P2 Wkret samogwintujacy (dtugi)
9 pcs 1 pc P3 Zelazna sztabka (krétka)
P4 Zelazna sztabka (diuga)
2 Taeing screwitong)| 2N Iron Bar (Long) P5 Klocek hamulcowy
P6 Zatyczka (mata)
P7 Zatyczka (duza)
P8 Przyssawka
28 pcs 1pc P9 Gabka
P10 Sprezyna (najmniejsza
Bl srekerad Cap (Small) Cap (Big) Suction Cup P11 Sgrgzzna gkrg)tka) jsza)
P12 Sprezyna ($rednia)
’ @ % P13 Sprezyna (dtuga)
10 pes 5 pes 6 pcs 1pc
Sponge Spring(Smallest)

5 pcs
Spring(Short)
P12 Spring(Medium)
1pc
P13 Spring(Long)

TNV

1pc

2




P14

o pCs
P15 Qil Bag
v. Do not touch the oil while
o L fitting the soft tube.
: 3 1pc

Plastic Parts

Cut the plastic parts when they are required.
Da not cut them in advance.

P14 Miekka rurka
P15 Torba z olejem

Podczas mocowaniem rurki nie dotykaé oleju.

Czesci plastikowe

Czesci plastikowe nalezy wycinaé w momencie, gdy sg potrzebne.
Nie wycinac z wyprzedzeniem.






Wskazéwka:
przed montazem usunagé pozostatosci ramki




Gripper Unit Assembly

: Cut off the burrs
| before assembly.

Cut off the burrs
bafore assembly.
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Montaz chwytaka

Przed montazem usung¢ pozostatosci
ramki.



Stand & Control Base Assembly Montaz podstawy i uktadu sterowania










WCISKAC

|
| You will hear G11 snap into place when you Nalezy wciska¢ G11 do momentu, az styszalne bedzie klikniecie.
push down far enough.




Wolny obroét




Podstawa sterujaca

Podstawa




Main Body Assembly

c1s

Montaz giéwnego korpusu
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Nadgarstek

Przedramie



E15

Ensure The
Right Direction

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy

Upewnic sie, ze kierunek jest
wiasciwy



Nadgarstek i przedramie




Przedramie

Nadgarstek

Ramie

Podstawa i podstawa sterujaca
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n Cut off the burrs
before assembly.
]

Pi—§

n Make sure E10 iz not inserted upside down.

Bottom View

Bottom View

18

Przed montazem usung¢ pozostatosci ramki.

Upewnic sie, ze cze$¢ E10 nie jest wktadana do gory nogami.

Widok od spodu



How To Qil The Parts

Tissue Paper

Do not spill any oil from the G9 oil sink. Y
Keep oil contained. s

E Y = Apply Oil

BB Do not oil outside the shadow as shown below.

= ¢ ) —
= i B -_—
\ = *':C}'
y St )| '\:‘\_,-"

Mote : Oil the parts when ﬂ appears.

HO~HS5 Cylinder Assembly

HO Cylinder Assembly
E6— ,%g I
: o1 o
) % q\;

(4
=

HO %
Cylinder

O

>

€
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Smarownie czesci

Reczniki papierowe

Uwazac, aby nie wylac oleju ze zbiornika G9.
Nie dopusci¢ do rozlania sie oleju.

= Natozy¢ olej

Uwaga: Czesci nalezy smarowac, gdy pojawia sie ikona --.

Nie naktada¢ oleju poza zacieniony obszar pokazany ponizej.

Montaz sitownika HO - H5

Montaz sitownika HO
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I1 ~ I5 Cylinder Assembly Montaz sitownika H5
h I1 & 12 Cylinder Sitowniki 11 - 12

MM P7 u

x4 x| o
\\\IJ‘ "
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A\
AB ) E Th Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.
E - o n Rllllgs:tr:lireztian x
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WCISNAC

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.

Ensure The Right Direction




Cut off the burrs
hefore assembly.

- —
M o ,‘#‘
™ E23

E23

o " Ensure The
= Right Direction

S | i . o E18

Ensure The

Right Direction

Front View

| | ey

I
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Przed montazem usuna¢ pozostatosci ramki.

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.

Upewnic sie, ze kierunek jest wlasciwy.

Widok z przodu



Przed montazem usung¢ pozostatosci ramki.

Widok z tytu

\
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Widok z boku

O

]
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Side View

v
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Przed montazem usung¢ pozostatosci ramki.

Bardzo wazne

Przyssawka

n Very Important

.Edgkh‘:iﬁgii:

n Cut off the burrs before assembly
]
/D8, DY

A

P2x4

az






' ! ﬂ Ensure The Right Direction _

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.

E19 x
Pﬁ_@ o

n Ensure The Right Direction

O

Upewnic sie, ze kierunek jest wtasciwy.

)
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Measuring & Marking E Cutting o E Ciecie
|
P14 L .
Soft Tube : . x Pomiar i oznaczanie
‘ Marker Pen Miekk Ka P14
{Fine) I€KKa rurka
: : X X ﬁ;
; ]L: Marker (cienki)
|
| s
Codin
| B 9 \ \ Kodowanie
n “ Use the same tube to cut Tube 1 & Tube 0. Images below not to scale n
™ [+ 8cm (3.15 inches) ——» Do wykonania rurek 0 i 1 docigc te samg rurke. Ponizsze rysunki nie

[ 0]

odzwierciedlajg rozmiaréw rzeczywistych.

iy +——50cm (19.69 inches)
[ /

5

= X

H

f—BBcm (22.05 inches)
I Z

CICIE

™ —— 38cm (14.96 incheT}—-{
I |

=]
S

s «————— 42cm (16.54 inc?es}—q
l ]

ey [ 53cm (20.87 inches)
5 { 5]

x

o
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How To Fill Up The Cylinder With Water

Prass down
the piston to
the bottom

o' Pull up the piston to the top (as shown above),
€ Press down the piston to the bottom,
9' Re-do step 283 to fill up the cylindar with water.

Fill up the cylinder with water

when appears.

]

Napetnianie sitownika woda

Nala¢ ok. pot kubka wody

n Docisng¢ ttok do dna.

1. Wyciggna¢ ttok do goéry (jak pokazano wyzej).
2. Docisngc¢ ttok do dna.
3. Powtdrzyc¢ kroki 2 i 3, aby napetni¢ sitownik woda.

Uwaga
Znak -- oznacza polecenie napetnienia sitownika woda.



How To Fit Tue _

[ |

4

ife

NI

Hydraulic Cylinder Moduel Assembly

h : Connect l-l5 With I5
7 D
4 1
lln'II,l' ".II'I,
gmge | [ II'.Illl
TN B[R R
| ' Cylinder '\tf with vl

[

ar

Mocowanie rurki

Montaz modutu sitownika hydraulicznego
Podiaczyé H5 do 15

Napetni¢ sitownik woda



Wcisng¢ do konca

Wyciggnaé¢ maksymalnie

Docisng¢ ttok do dna.

Press down the
piston to the bottom

ag



Connect H4 With 14

Podiaczy¢ H4 do 14

3

H4
Cylinder [m

Fill up the cylinder

with water

Push To The End
==

Pull Up Entirely O

I !
=

Press down the
piston to the bottom

33

Napetnic sitownik wodq

Wcisnac¢ do konca

Wyciggnaé¢ maksymalnie

Docisng¢ ttok do dna.




H3
Cylinder

Connect H3 With I3

) A7 B
@ & Fill up the cylinder
with water

Podtaczy¢ H3 do I3

Press down the
piston to the bottom

40

Napetnic sitownik wodq

Wcisnac¢ do konca

Wyciggnaé¢ maksymalnie

Docisng¢ ttok do dna.




Connect H2 With 12

H2
Cylinder

i

4

Fill up the cylinder
with water

Podtaczy¢ H2 do 12

Napetnic sitownik wodq

Wcisnac¢ do konca

Wyciggnaé¢ maksymalnie




H1
Cylinder

4

Fill up the cylinder :

with water

_ @ Pull Up Entirely
o

h¥4

42

Napetnic sitownik wodq

Wcisna¢ do konca

Wyciggnaé¢ maksymalnie



Push To The End | Pull Up Entirely [ ﬁ
O, |x e
HO
Cylinder "#
>
I -
< .-""' ““u““
n Ensure The Right Direction
e L

Press down
the piston to
the bottom

43

Wcisng¢ do konca

Wyciggnaé maksymalnie

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.

Docisngc¢ ttok do dna.



WCISNAC

a4



Wcisng¢ do konca

Wyciggnaé maksymalnie

Cylinder

45



Ponizsze rysunki nie odzwierciedlaja rozmiarow

50cm
(19.69 inches)

1%

21 cm —-1 — 8.5cm —»
(8.27 inches) {3.26 inches)

H1
Cylinder

S6cm

{22.05 inches)
Tube
H2
. . Cylinder

— 220m ————+i — 135cm —=
(8.66 inches) (5.31 inches)

ﬂ#ﬁi -
38cm
13 (14.96 inches)

| Cylinder

M |.._ 11 cm —Hﬁ((&aa inches)

46 47
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Lever Controller Assembly

Very Important | P5 (Brake Pad) must be clean and not stained by oil.

@) X
oy |
g | M || x10

PUSH PUS

A

I

Vv

Push G19 To The Bottom

gfpz
!
|
\J

I

49

Montaz dzwigni

Bardzo wazne

Czesc¢ P5 (klocek hamulcowy) musi by¢ czysta i niezanieczyszczona
olejem.

Przed montazem czes$¢ P5 nalezy recznie wyczysci¢ i osuszyc.

WCISNAC

Docisng¢ G19 do dna



E28

[ Big H

g Hole | |
5 ® ﬁ

Duzy otwor
Maty otwor

| s

PRZOD

Dzwignia 1

Dzwignia 2

Dzwignia 3, 4, 5

al



Control Moduel Assembly Montaz modutu sterowania

Unit 1: HO.H1 Cylinder & Lever Controller 1 Uktad 1: Sitownik H0.H1 i dzwignia 1
Stand
&

Control Base

Podstawa i podstawa sterujaca

E'_ . Ensure The R

=N Right Direction  { A& & Dzwignia 1
Lever . :

Conlmller1 n UL L

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy

Front View Widok z przodu

21






WYCIAGNAC

WCISNAC




L
C%T‘ITI‘O“EI’ 2 n

Dzwignia 2

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy

Widok z przodu




WCISNAC




WYCIAGNAC

WCISNAC




Dzwignia 3

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy

Widok z przodu

38

Lever
Controller

57



WCISNAC




WYCIAGNAC

WCISNAC




Front View

Dzwignia 4

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy

Widok z przodu






WYCIAGNAC

WCISNAC




Lever
Controller 5 n

e

Front View

Dzwignia 5

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy

Widok z przodu



WCISNAC




WYCIAGNAC

WCISNAC




Robot Arm Module Assembly Montaz modutu ramienia robotycznego

12
Cylinder

il



&7

Oznaczenie

Oznaczenie



E Set the soft tube in the groove.

Wiozy¢ miekkg rurke do rowka.

Oznaczenie



Widok z gory Nie ciagnac

Top View

Inside View

Widok od wewnatrz

Inside View




Oznaczenie




Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.




Oznaczenie

Marking

L/
M




Dzwignia 5
WCISNAC
WCISNAC




LA
P
Marking

Using your hand, measure approx

4-finger width of soft tube, this is to assist

you in fixing E17 and binding the tubes.

74

Oznaczenie

Rurka1-2-3-4-5

Za pomocg dtoni odmierzy¢ odcinek miekkiej rurki o dtugosci rownej
szerokosci ok. 4 palcow, pomoze to w mocowaniu E17 i taczeniu
rurek.



Using your hand, measure approx

4-finger width of soft tube, this is to assist
you in fixing E17 and binding the tubes.

Za pomocq dtoni odmierzy¢ odcinek miekkiej rurki o dtugosci rownej
szerokosci ok. 4 palcow, pomoze to w mocowaniu E17 i taczeniu
rurek.




How To Play Uzywanie robota

Uwaga

Umiesci¢ robota na gtadkiej i réwnej powierzchni.

.:4_; . -&

Hadla s kiR s Sha s het st e shiswin b Z ramieniem nalezy obchodzi¢ sie ostroznie - unika¢ czynnosci
pokazanych powyzej.

TE



Uzywanie robota: OSIE 2-6

T




How To Play-Gripper Mode

Installation

[ il

T ] T——— Lever Controller 1 =D

Pull "Lever Controller 1" backward as above: .

41 "f — _-_.' =

Ensure The
Right Direction

T8

Uzywanie robota - tryb chwytania

Montaz

Dzwignia 1

Pociggna¢ dzwignie 1 jak wyzej.

Chwytak

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.



Chwytak

Upewnic sie, ze kierunek jest wiasciwy.

Gripper Unit

Ensure The
Right Direction

73



E Grip the object:
Push " Lever Controller 1" forward
@)
=

Release the object:
Pull "Lever Controller 1" backward

Maximum Lift : 50 [y]

B0

Uchwycenie przedmiotu: Popchna¢ dzwignie 1 do przodu.

Zwolnienie przedmiotu: Pociggna¢ dzwignie 1 do tytu.

Maksymalna nosnos¢: 50 g



How To Play- Suction Mode

Release Gripper unit and put it aside as below

__ Gripper Unit

Uzywanie robota - tryb przyssawkowy

a1

Zwolni¢ ukfad chwytaka i odtozy¢ go na bok jak nizej

Chwytak

Bardzo wazne - w trybie przyssawkowym nalezy wypetni¢ wszystkie
instrukcje kroku 2.




Set the "Lever Caontroller 1 * in the middle as below Ustawic¢ dzwignie 1 na $rodku jak pokazano ponizej.

Lever Cuntmller1

Operate the lever Controllers 2-6 (refer to page. 77), Za pomoca diwig_ni 2-6 (patrz strona 77) ustawic przyssawke w
and have suction cup target the object. kierunku przedmiotu.
o T I
D Przyssawka
Przedmiot

s =i
X

///l b
T

Aby uzyskad najlepsze wyniki, stosowac przyssawke na gtadkiej
powierzchni, podnosi¢ przedmioty wieksze od przyssawki i wazace
maks. 50 g.

L LL SIS,
To obtain the best results, suction
objects on a smooth surface,

suction objects bigger than the . » ) : ) . .y .
sitetion cu::n. 2 r%?ax.ﬁﬂl q n Make suction cup stick to the object tightly. n Doktadnie przystawic przyssawke do przedmiotu.

rd s -
. i #

82



[} Direct the Wrist to the object straightly

a3

n Nadgarstek musi by¢ wyprostowany.

Nadgarstek

Pociggna¢ dzwignie 1 do tytu jak ponizej, a przyssawka przylgnie do
przedmiotu.



ﬂ Push "Lever Controller 5 " forward to lift the object.

Lever Controller D

i/

Popchna¢ dzwignie 5 do przodu, aby unies¢ przedmiot.

Ustawi¢ dzwignie 1 na $rodku, aby zwolni¢ przedmiot.



Tip: Put the object under a slightly higher/and smoother platform, it may Wskazowka: Umiescié¢ przedmiot na nieco wyzszej i gtadszej
help you practice the "Suction mode" with greater success. platformie - moze to utatwi¢ prace z robotem w trybie
przyssawkowym.

Platform

i

W A de/

a5



Trouble Shooting Wykrywanie i usuwanie usterek

® If gripper unit does fmt work (open or close) functionally, ¢ Jezeli chwytak nie dziata (nie otwiera sie lub nie zamyka),
please check following steps. nalezy:

1.Check if gripper unit is installed in the correct position and direction ( as
below pics in pages 78,79) 1. Sprawdzi¢, czy chwytak zainstalowano we wtasciwej pozycji i
ukierunkowaniu (jak na rysunkach na stronie 78, 79)

Lever Controller 1

Pull "Lever Controller 1" Pociggna¢ dzwignie 1 do tytu jak wyzej.

backward as above:

2.Back to page 32, and check step 16 is correct.
x 2. Przejs¢ do strony 32 i sprawdzi¢, czy krok 16 wykonano

: prawidtowo.

3.Check if there is excess air inside the Cylinder H1, 11 and Tube 1. In the
case, back to pages 42-45 to re-assemble.”

3. Sprawdzi¢, czy wewnatrz sitownikéow H1, I1 i rurki 1 nie ma
nadmiernej ilosci powietrza. Jezeli tak, przej$¢ do stron 42-45 i
zmontowac ponownie.

¢ Jezeli przyssawka nie przylega do przedmiotow w trybie
przyssawkowym.

@ If sunction cup cannot suck the objects under suction mode. o ) N )
1. Przejsc do stron 81-84 i sprawdzi¢, czy kroki 2-6 wykonano

1.Back to pages 81~84, and check if all steps 2~6 are installed correctly. prawidtowo.
2.Check if there are excess air inside the Cylinder H1, 11 and Tube 1. In the 2. Sprawdzi¢, czy wewnatrz sitownikéw H1, I1 i rurki 1 nie ma
case, back to pages 42-45 to re-assemble. nadmiernej ilosci powietrza. Jezeli tak, przejs¢ do stron 42-45 i

zmontowac ponownie.

B



@® If operation angle on the Axes 3/4/5 is unable to extend to
the max.

3/4/5, in that case, back to pages 37~40 to re-assemble.

2.Check if all tubes are routing and not twisting during assembly. In the case of

twisted tubes.

(a) back to pages 66~75 " Robot Arm Module Assembly " to check if all
markings on the tubes are installed in the right position.

(b) back to Pages 46~48 " Measuring & Marking " to check if all lengths of
tubes are cut and marked correctly.

@ Poor movement of the 6th Axe.

1.1f 6th Axe doesnot move when
rotating E2, back to Page 19, Step 13
and check if E10 is intalled in the right
position.

& -

2.Check if all tubes are routing and not twisting during assembly. In the case
of twisted tubes,
(a) back to pages 66~75 "Robot Arm Module Assembly” to check if all
markings on the tubes are installed in the right position.
(b) back to Pages 46~48 " Measuring & Marking” to check if all lengths of
tubes are cut and marked correctly.

ar

e Jezeli w osiach 3/4/5 nie da sie osiagna¢ maksymalnego
kata

1. Sprawdzié, czy wewnatrz sitownikéow H3/4/5, 13/4/5 i rurki 3/4/5
nie ma nadmiernej ilosci powietrza; jezeli tak, przejs¢ do stron 37-
40 i zmontowac¢ ponownie.

2. Upewnic¢ sie, ze wszystkie rurki sq odpowiednio prowadzone i nie
sq skrecone. W przypadku skreconych rurek:

(a) przejsc do stron 66-75 "Montaz modutu ramienia robotycznego"
i sprawdzi¢, czy wszystkie oznakowania na rurkach znajdujg sie na
wilasciwych pozycjach.

(b) przejs¢ do stron 46-48 "Pomiar i oznaczanie" i sprawdzié, czy
wszystkie odcinki rur wtasciwie wycieto i oznaczono.

e Problemy z przemieszczaniem 6. osi
1. Jezeli 6. 0$ nie przemieszcza sie wraz z obrotem E2, przejs¢ do
strony 19 kroku 13 i sprawdzi¢, czy E10 zamontowano we wiasciwej

pozycji.

2. Upewnic¢ sie, ze wszystkie rurki sq odpowiednio prowadzone i nie
sq skrecone. W przypadku skreconych rurek:

(a) przejsc do stron 66-75 "Montaz modutu ramienia robotycznego"
i sprawdzi¢, czy wszystkie oznakowania na rurkach znajdujg sie na
wilasciwych pozycjach.

(b) przejs¢ do stron 46-48 "Pomiar i oznaczanie" i sprawdzi¢, czy
wszystkie odcinki rur wtasciwie wycieto i oznaczono.
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