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Kurulum Seviyesi

3

28 ADET M3
10MM CIVATA

4 ADET M3
5MM CIVATA

32 ADET M3
SOMUN

28 ADET M3
PUL



Gövde Montajı
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Gövde kısmını oluşturmak için 
Parçaları, şemadaki dizilim şeklini 
baz alarak cıvata ile sabitliyoruz. 
6 numaralalı parçaları yan tara�a 
gösterilen deliklere geçirmeyi 
Unutmayınız.

Adım 1 : Servo motorlarının
takılacağı 3. parçaya, 1. ve 4. parçayı 
cıvata, somun ve pul ile yan tara�a 
bulunan fotoğra�aki gibi 
sabitliyoruz Adım 1 : Servo 
motorlarının takılacağı 3. parçaya, 1. 
ve 4. parçayı cıvata, somun ve pul ile 
yan tara�a bulunan fotoğra�aki gibi
Sabitliyoruz.

Bu durumda o�o robotun gövde

Adım 2: Aynı şekilde 3. parçaya 
kalan parçaları şemadaki gibi, cıvata 
ile sabitliyoruz.
Daha sonra servo motorları 3

vida ile sabitliyoruz.

Kısmının montajı tamamlanmış

numaralı parçaya, yanında gelen

oluyor.

NOT: Robotu montajlarken 
civataları fazla sıkmayınız. 
Gövde parçalarına zarar 
verebilir. 



Kafa Montajı
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Baz alarak cıvata ile sabitliyoruz.
parçaları, şemadaki dizilim şeklini
Vücut kısmını oluşturmak için

Sabitliyoruz.

takılacağı parçayı cıvata,somun ve
Adım 1: Mesafe sensörünün

pul ile 8. parçayı 9. parçaya

Adım 2: Aynı şekilde 8. parçaya
sağ, sol ve arka parçaları şemadaki
gibi, cıvata ile sabitliyoruz. Bu
durumda o�o robotun kafa
kısmının montajı tamamlanmış
Oluyor.



Ayak Montajı
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Ayak kısmını oluşturmak için yan tara�aki 
parçaları kullanacağız.

Adım 1 : Ayak kısmını yapmaya 13. ve 14. parçayı birbirine sabitleyerek başlıyoruz. Daha sonra 
bir adet servo başlığını iki yandan kısaltarak 13. parçanın deliğinden Fotoğra�aki gibi 
geçiriyoruz.

Adım 2 : 1. adımda birleş�rdiğimiz parçaları ayak kısmını kontrol eden servo motorlara, servo 
motorun yanında gelen küçük vida ile vidalalayınız. Bu işlemi iki ayak için de uygulayınız.



Ayak Montajı
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Adım 3 : Ayak bilek hareke� için 14 
numaları parçaya yan tara�aki gibi 
servo motoru, yanında gelen vida ile 
sabitleyiniz. Bu işlemi iki ayak için de 
uygulayınız.

sabitleyiniz. Bu işlemi iki ayak için de

Adım 4: Servo motorun araka kısmına 
gelen kısma 15 numaralı parçayı 
sabitleyiniz. 14 ve 15 numaralı 
parçaların arasına 17 numaralı parçayı

Uygulayın.

Adım 5 : Ayaklarını oluşturmak için 12,16 ve 18 numaralı parçaları fotoğraflarda
Gözüktüğü gibi vida ile sabitleyiniz.



Ayak Montajı
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Adım 6: 5. adaımda birleş�rdiğiniz parçanın 18 numaralı parçasındaki deliğini servo motora 
takınız. 12 numaralı parçasını da arada bir adet somun kalacak şekilde vida ile 15. parçaya 
vidalayınız. Bu işlemleri ikinci ayak içinde yapınız.

Bu kısıma kadar bütün işlemeri 
tamamladıysanız, o�o robot yan 
tara�aki fotoğra�aki gibi görünecek�r.



Elektronik Montajı
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Adım 1: Mesafe sensörünü 1. fotoğra�a
Göründüğü gibi kafa kısmına sabitliyoruz.
Adım 2: Mesafe sensörünü sabitledikten 
sonra arduino nano ve sensör shieldı
2. fotoğra�a göründüğü gibi sabitliyoruz.

Adım 3 : Yandaki fotoğra�a göründüğü 
gibi servo motorları pin sıarsına dikkat 
ederek shielda takınız.

Adım 4 : yandaki fotoğra�a göründüğü 
gibi mesafe sensörünü ve buzzerı pin 
sırasına dikkat ederek shielda takınız.



Elektronik Montajı
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Yuvasına ister, 4 adet 1.5v pil 
takablirsiniz. İsterseniz de 4 adet 1.2v pil 
takabilirsiniz. İki pilinde bağlan� şeması 
yan tara�a verilmiş�r.

verebilirsiniz. Se�n içinden çıkan 4'lu pil
Adım 5: O�o robota iki şekilde enerji

fazla kodu bulunuyor. Bu
kodlara ve kütüphanelerin

Adım 6: O�o robotun birden
fazla modu olduğu için birden

tamamına kısa linki ya da kare
kodu okutarak ulaşabilirsiniz.

h�ps://www.kisa.link/OACr
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