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INTRODUCTION

TOUTES NOS FELICITATIONS POUR AVOIR CHOISI LE ROBOSAPIEN™ V2.
CELUI-CI CONSTITUE UNE NOUVELLE GENERATION DE RoBOSAPIEN™
ASSOCIANT TECHNOLOGIE ET F'ERSEINNALITé, DISPOSANT MAINTENANT
DE EARADTéRISTILTJLIES FONCTIONNELLES PLUS POUSSEES EN TERMES
DE MOUVEMENT DYNAMIQUE, CAPTEURS INTERACTIFS, NOUVELLES
FONCTIONS PROGRAMMABLES, CAPACITE D’ELOCUTION ET
PERSONNALITE UNIQUE.

LE ROBOT MULTIFONCTIONS, DOUE DE REFLEXION ET CAPABLE DE
PERCEPTION, EST ENFIN ARRIVE !

VEUILLEZ LIRE ATTENTIVEMENT CE MANUEL AFIN D’APPREHENDER
PLEINEMENT L'ENSEMBLE DES EARADTéRISTIQUES
FONCTIONNELLES DE VOTRE ROBOT NOUVELLE GENERATION

CETTE BOITE CONTIENT : X ROBOSAPIEN™ V2

X TELECOMMANDE
X BALLE DE BOWLING VERTE

W= = =

X QUILLES DE BOWLING ROUGES




GuIiIDE DE MISE EN SERVICE

AFIN DE VISUALISER D’EMBLEE CERTAINES DES FONCTIONS

CONVIVIALES DE VOTRE ROBOSAFPIEN™ V2, INSEREZ TROIS PILES (VOIR
PAGES 5-6). METTEZ LE ROBOT SOUS TENSION (VOIR PAGE 13) ET SUIVEZ
LES INSTRUCTIONS CI-DESSOUS :

ARRET : o APPUYEZ SUR CETTE TOUCHE POUR STOPPER L’ACTION REALISEE PAR
LE ROBOSAPIEN™ V2.

DEMONSTRATION 1 : e APPUYEZ SUR CETTE TOUCHE POUR LANCER LE
PROGRAMME ‘FONCTION DANSE’ DU ROBOT.

DEMONSTRATION 2 : + Q APPUYEZ SUR CES TOUCHES POUR LANGCER
UNE SERUENCE PRESENTANT TOUTE LA GAMME DE MOUVEMENTS QUE LE
ROBOSAPIEN™ V2 EST A MEME D’EFFECTUER.

POSITION ALLONGEE / ASSISE / POSITION ALLONGEE / DEBOUT :
+ e A CHARUE PRESSION, LE ROBOSAPIEN™ V2 EXECUTERA UNE PHASE
DU PROGRAMME.

LEVIER GAUCHE DE LA TELECOMMANDE : = MARCHE : LA MARCHE
DU ROBOT EST COMMANDEE GRACE AU LEVIER GAUCHE DE LA
TELECOMMANDE ; MOUVEMENTS AVANT, ARRIERE, GAUCHE, DROIT ET DIAGONAL.

LEVIER DROIT DE LA TELECOMMANDE : = TETE ET PARTIE
SUPERIEURE DU CORPS : LE MOUVEMENT BASIQUE DU TRONC EST
COMMANDE GRACE AU LEVIER DROIT DE LA TELECOMMANDE.

BRAS : + EGlasl + ASSOCIEZ LE LEVIER DROIT DE LA TELECOMMANDE
AUX TOUCHES SHIFT 1 (GAUCHE) ET/0U SHIFT 2 (DROIT) POUR COMMANDER LES
BRAS DU RoOBOSAPIEN™ V2.

DECLENCHEMENT AU ‘LASER?’ : @ POINTEZ LA TELECOMMANDE EN
DIRECTION DU SOL OU D’UN OBSTACLE PLAGCE DEVANT LE ROBOT ET TENIR
ENFONCE LE DECLENCHEUR DE RAYON ‘LASER’ @ . CETTE ACTION PERMET DE
DECLENCHER LE LASER. LE ROBOT SUIVRA LE POINT INDIQUE PAR LE RAYON.

MODE AUTONOME : ° METTEZ LE ROBOSAPIEN™ V2 EN MODE

AUTONOME AFIN QUE CELUI-CI PUISSE EXPLORER DE MANIERE AUTONOME SON
ENVIRONNEMENT. ASSUREZ-VOUS TOUTEFOIS QUE LE ROBOT EST BIEN EN CONTACT
AVEC LE SOL AVANT DE LANCER CETTE FONCTION !

VISION INFRAROUGE : PERMET UNE INTERACTION DIRECTE AVEC LE
ROBOSAPIEN™ V2. PLACEZ VOTRE MAIN DEVANT SON VISAGE ET LE ROBOT
DETECTERA ET SUIVRA VOS MOUVEMENTS.
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INFORMATIONS RELATIVES AUX PILES

PILES REQUISES :

CORPS ET CERVEAU DU ROBOSAPIEN™ Vv2

L’ALIMENTATION DE VOTRE ROBOSAPIEN'™ V2 S’EFFECTUE AU MOYEN DE 6
PILES LR20 (NON FOURNIES) ET DE 4 PILES LRO3 (NON FOURNIES). LES
PILES ALCALINES SONT RECOMMANDEES.

TELECOMMANDE DU ROBOSAPIEN™ Vv2

N

LE DISPOSITIF DE COMMANDE A DISTANCE DE VOTRE ROBOSAPIEN™ V2 EST

ALIMENTE AU MOYEN DE 3 PILES LRO3 (NON FOURNIES). LES PILES
ALCALINES SONT RECOMMANDEES.

VUE DE DESSOUS : ROBOSAPIEN™VZ2

ALIMENTANT
LE CERVEAU

1.5V “p~
LR20
UM

1.5V “p”

O ko @D R4

— PILES
ALIMENTANT
LE CORPS

INSERTION DES PILES :

1. AVANT TOUTE INSERTION OU CHANGEMENT DE PILES, ASSUREZ-VOUS QUE
LE BOUTON MARCHE/ARRET (ON/OFF) DE VOTRE ROBOSAPIEN™ V2 EST EN
POSITION ARRET.

2. RETIREZ LE COUVERCLE DU LOGEMENT DES PILES EN UTILISANT UN
TOURNEVIS CRUCIFORME (NON FOURNI).

3. INSEREZ LES PILES DANS LE ROBOSAPIEN™ V2 ET LA TELECOMMANDE
TEL COMME INDIQUE SUR LES SCHEMAS.

4. REMETTEZ EN PLACE LE COUVERCLE DU LOGEMENT DES PILES ET
REPOSITIONNEZ LES VIS.




INFORMATIONS RELATIVES AUX PILES

PILES ALIMENTANT LE CERVEAU

LE ROBOSAPIEN™ V2 vVOUS INFORME LORSRUE LES PILES ALIMENTANT SON
CERVEAU SONT FAIBLES. PUIS IL S’ETEINT. IL VOUS FAUT REMPLACER LES 4
PILES LRO3 LORSQHUE CELA SE PRODUIT.

PILES ALIMENTANT LE CORPS

LE ROBOSAPIEN™ V2 NE VOUS AVERTIT PAS LORSQUE LES PILES ALIMENTANT
SON CORPS (6 PILES LR20) SONT FAIBLES. VOUS POUVEZ TOUTEFOIS
CONSTATER QUE LE ROBOT EST PLUS LENT. CECI VOUS INDIQUE QU’IL EST
NECESSAIRE DE REMPLAGER LES PILES.

PILES DE LA TELECOMMANDE

Si1 LE ROBOSAPIEN™ V2 NE REAGIT PAS CORRECTEMENT AUX INSTRUCTIONS
DE LA TELECOMMANDE, CE PEUT ETRE SIGNE QU’IL VOUS FAUT REMPLACER
LES PILES DE LA TELECOMMANDE.

VUE ARRIERE

COUVERCLE DLI\\
LOGEMENT DES
PILES

ATTENTION : INFORMATIONS IMPORTANTES RELATIVES AUX PILES

® N'UTILISEZ QUE DES PILES NEUVES DE LA TAILLE ET DU TYPE REQUIS.

®* N'UTILISEZ PAS ENSEMBLE DES PILES NEUVES ET USAGEES, DIFFERENTS TYPES DE PILES
(PILES STANDARD (AU CARBONE-ZINC ), ALCALINES OU RECHARGEABLES) OU DES PILES
RECHARGEABLES DE PUISSANCE DIFFERENTES.

RETIREZ LES PILES RECHARGEABLES DU JOUET AVANT DE RECHARGER CELLES-CI.

LES PILES RECHARGEABLES NE DOIVENT ETRE RECHARGEES QUE SOUS LE CONTROLE D’UNE
PERSONNE ADULTE.

VEUILLEZ RESPECTER LA POLARITE INDIQUEE, (+) ET (-).

N’ESSAYEZ PAS DE CHARGER DES PILES NON RECHARGEABLES.

NE JETEZ PAS LES PILES AU FEU.

REMPLACEZ EN MEME TEMPS TOUTES LES PILES D’UN MEME TYPE/D’UNE MEME MARQUE.
LES POINTS D’ALIMENTATION DES PILES NE DOIVENT PAS ETRE COURT-CIRCUITES.

RETIREZ LES PILES VIDES DU JOUET.

LES PILES DOIVENT ETRE REMPLACEES PAR DES PERSONNES ADULTES DU FAIT QU’ELLES
CONSTITUENT DES ELEMENTS DE PETITES DIMENSIONS.

RETIREZ LES PILES S| LE JOUET NE DOIT PAS ETRE UTILISE PENDANT UN CERTAIN TEMPS.
L'EMBALLAGE DOIT ETRE CONSERVE, CELUI-CI FOURNISSANT DES INFORMATIONS PRECIEUSES.




VUE D’ENSEMBLE Du RoBOSAPIEN™ V2

VUE INTEGRALE

VISION :

CAPTEURS CAPTEURS
INFRAROUGES ET ACOUSTIQUES
CAMERA COULEUR. STEREOPHONIRQUES.

EPAULES ET POIGNETS
ARTICULES |
(DE CHARUE COTE)

TAILLE,
ARTICULEE

MAINS ARTICULEES
(DE CHARUE CcATE)

E:AF'TE|7IR5
POSITIONNES SUR
LES GANTS.

o

CAPTEURS PLACES
SUR LES DEUX PIEDS, A
L’AVANT ET A L’ARRIERE



VUE D’ENSEMBLE DE LA TELECOMMANDE

VUE FRONTALE DE LA TELECOMMANDE

DEL TROIS
COULEURS

LEVIER GAUCHE
(8 POSITIONS)

LEVIER DROIT
(8 POSITIONS)

TOUCHE DE
FDNCT!UN/

TOUCHE DE
ARRET

, FONCTION/
DEMONSTRATION

TOUCHES DE
FONCTION

VUE LATERALE DE LA TELECOMMANDE

EMETTEUR
INFRAROUGE
(RAYONNEMENT IR)

[\

SHIFT 2 SHIFT2

DECLENCHEMENT
AU LASER

SHIFT 3

&

CIBLER AU LASER




SYNOPTIQUE DES FONCTIONS DE LA

TELECOMMANDE - VUE D’ENSEMBLE

s R
o ©

APPUYER
SIMULTANEMENT

- Vv
0 )

AUCUN BOUTON . CAPTEURS
« SHIFT » MARCHE ARRET ACOUSTIQUES
MARCHE/ARRET

APPUYE

" J J G J J
Y

LANCER - BRAS

REINITIALISATION
DROIT

J\ J J

N
O

SHIFT2 } LANCER - BRAS
SOMMEIL/REVEIL
GAUCHE

AN J J

N
©)

MISE EN POSITION CouP DE
DEBOUT PIED DROIT

J\ J

o 'A

(e

™
J

I\

Slallaut QUITTER PROGRAMME

PROGRAMME PHONIQUE

AN J J

™ (C
J\

FoNCTION

/

BULLDDOZER — RIRE
AVANT

J G J J

(e

1
I\

1 FONCTION
SHIFT2
BULLDOZER — VZ2GROGNEMENT
ARRIERE

(e

J J J

I

1
I\

INTERACTION
AVEC LE
RoOBOSAPIEN™

SHIFT2 MISE HORS
TENSION

k® J G J J




SYNOPTIQUE DES FONCGCTIONS DE LA

TELECOMMANDE - VUE D’ENSEMBLE

SYSTEMES DE VISION ENTREE
MARCHE/ARRET PROGRAMME DE
POSITIONNEMENT

COMMANDES GAUCHES

RAMASSER EN RAMASSER EN
POSITION BASSE - POSITION HAUTE -
BRAS DROIT BRAS DROIT
RAMASSER EN RAMASSER EN
POSITION BASSE - POSITION HAUTE -
BRAS GAUCHE BRAS GAUCHE
TAPER, TRANCHANT
POUSSER,
MAIN DROITE /
BRAS DROIT
KUNG FU
J J
PROGRAMME PROGRAMME
DE VISION PRINCIPAL
LACHER
INSULTE
MAIN DROITE
J J
DIODE ATTRAPER
INTERACTION AVEC INTERACTION AVEC
™ ™ POUR PLUS
LE ROBORAPTOR LE ROBOPET
D’INFEIRMATIEINS,
/- S VOIR P. 13-16




SYNOPTIQUE DES FONCTIONS DE LA

TELECOMMANDE - VUE D’ENSEMBLE

COMMANDES DROITES

POUR PLUS
D’INFORMATIONS,
VOIR P. 13-16

ACTIVATION
PROGRAMME DE
POSITIONNEMENT

MODIFICATION DE
L’ALLURE /
REINITIALISATION

| RAPIDE |

PRENDRE - BRAS DONNER - BRAS
DROIT DROIT

PRENDRE - BRAS DONNER - BRAS
GAUCHE GAUCHE

TAPER, TRANCHANT
MAIN GAUCHE /

POUSSER - BRAS

GAUCHE

KUNG FU
PROGRAMME MobE GARDE/
D’EXECUTION SENTINELLE
LACHER - MAIN
PLAN

GAUCHE
DANGER APAISEMENT

MODE MANUEL -
RECONNAISSANCE
DES COULEURS :
LUMIERE DU JOUR

J

MODE MANUEL —

RECONNAISSANCE

DES COULEURS :
LUMIERE

ARTIFICIELLE .JAI_INE/‘




SYNOPTIQUE DES FONCTIONS DE LA

TELECOMMANDE - VUE D’ENSEMBLE

J

j

« APPUYER

SIMULTANEMENT

MODE AUTONOME

DEMONSTRATION DE
DANSE

J\

TETE ET PARTIE
SUPERIEURE DU
CORPS

J

"
S

A,
O .

AUCUN BOUTON
« SHIFT »
APPUYE

ENROULEMENT BRAS
DROIT

DEMONSTRATION DE
MOUVEMENT

"

BRAS DROIT

J

ENROULEMENT BRAS

J

POsITION
ALLONGEE/ASSISE/
POSITION ALLONGEE/

BRAS GAUCHE

GAUCHE
DEBOUT
J J J
CoOuP DE PIED N PIVOTEMENT
HoP-LA !

GAUCHE

HANCHES & TAILLE

J

(e

"

SUPPRESSION
ENTREE

DONNE-M’EN 5

J

LES DEUX BRAS

J

J

SHIFT2

.\
'-Q

-~

PIECE DE RECHANGE

HEY BABY !

TETE UNIQUEMENT

J

.\

- REMPLACEMENT @
1
Q.
TETE ET PARTIE SHIFT2
CALIN ROT SUPERIEURE DU
A A AR J

AN

MODE MANUEL —
RECONNAISSANCE
DES COULEURS:
LUMIERE ARTIFICIELLE
BLANCHE

J
/

NE PAS APPUYER

J

PARTIE SUPERIEURE
DU CORPS
UNIQUEMENT

J

J

~
'@

SHIFT2

fa

"




FONCTIONS DE BASE

BOUTON DE MISE SOUS TENSION DU ROBOSAPIEN™ V2

LE BOUTON DE MISE SOUS TENSION
EST PLACE SUR LE DOS DU ROBOT,
SOUS L’OMOPLATE DROITE. APPUYEZ
UNE FOIS SUR LE BOUTON POUR
EFFECTUER LA MISE SOUS TENSION.
LE RoBOSAPIEN™ V2 EST
MAINTENANT PRET A RECEVOIR LES
ORDRES DE VOTRE TELECOMMANDE
ET SON SYSTEME DE VISION
INFRAROUGE EST ACTIVE. POUR
EFFECTUER LA MISE HORS TENSION,
APPUYEZ UNE NOUVELLE FOIS SUR
LE BOUTON.

APPUYEZ UNE FOIS POUR ALLUMER

ACCES AUX DIFFERENTES FONCTIONS DE LA
TELECOMMANDE

VUE LATERALE DE LA
TELECOMMANDE

VUE AVANT DE LA
TELECOMMANDE

CHACUNE DES TOUCHES ET CHACUN DES LEVIERS SITUES SUR LA FAGCE AVANT
DE LA TELECOMMANDE DU ROBOSAPIEN™ V2 DISPOSE D’UNE FONCTION QulI
LUI EST PROPRE. MAINTENIR ENFONCEES LES TOUCHES [ Eiliadl EClas 1
PLACEES SUR LA FACE LATERALE DE LA TELECOMMANDE ET APPUYEZ SUR L’UNE
DES TOUCHES DE FONCTION OU POUSSEZ LE LEVIER.

UNE DIODE (DEL) TROIS COULEURS, SITUEE AU NIVEAU DE LA FACE AVANT DE
LA TéLéEDMMANDE, CONFIRMERA QUELLES SONT LES TOUCHES SHIFT
MAINTENUES ENFONCEES. LES COMBINAISONS POSSIBLES DES DIFFERENTES
TOUCHES SONT INDIL_JLIIéES AU TABLEAU SYNOPTIQUE DES FONCTIONS EN

P. 9-12.




FONCTIONS DE BASE

O = ArrRET

POUR STOPPER L’ACTION EN COURS DE REALISATION PAR LE

ROBOSAPIEN™ V2, VOUS POUVEZ, A TOUT MOMENT, APPUYER SUR LA TOUCHE
ARRET. LORSQUE CETTE TOUCHE EST MAINTENUE ENFONCEE PENDANT
ENVIRON DEUX SECONDES, LE ROBOSAPIEN™ V2 SE REINITIALISERA AFIN QUE
LE CORPS REPRENNE SA POSITION PAR DEFAUT.

LEVIER GAUCHE = MARCHE
LA MARCHE OU ORIENTATION MULTIDIRECTIONNELLE DU ROBOT EST
COMMANDEE AU MOYEN DU LEVIER GAUCHE DE LA TELECOMMANDE.

A = MARGCHE VERS L’AVANT
EFFECTUEZ UNE SEULE PRESSION AVANT SUR LE LEVIER GAUGCHE DE LA
TELECOMMANDE ET LE ROBOSAPIEN™ V2 AVANCERA.

APPUYEZ UNE SECONDE FOIS SUR k AFIN QUE LE ROBOSAPIEN™ V2 FASSE
DES ENJAMBEES PLUS COURTES.

° = MODIFICATION DE IPALLURE (DEMARCHE)

LE ROBOSAPIEN™ V2 EST DOTE DE QUATRE STYLES D’ALLURE DIFFERENTS.
A CHARUE PRESSION SUR LA TOUCHE Y, LE ROBOT CHANGERA D’ALLURE ET
PASSERA AU STYLE DE MARCHE SUIVANT.

+ @D + Q = FONCTION BULLDOZER — AVANT

LE ROBOSAPIEN™ V2 EVITE NORMALEMENT LES OBSTACLES GRACE A SON
SYSTEME DE VISION INFRAROUGE ET A SES CAPTEURS SENSORIELS. SI
TOUTEFOIS VOUS REGLEZ CELUI-CI SUR LE MODE BULLDOZER, LE ROBOT
AVANCERA DE PLUSIEURS PAS, PEUT IMPORTE L'OBSTACLE SE TROUVANT SUR
SA TRAJECTOIRE.

+ @ + o = FONCTION BULLDOZER — ARRIERE
ACTIVEZ LE ROBOSAPIEN™ V2 EN MARCHE ARRIERE. CELUI-CI RECULERA DE
PLUSIEURS PAS SANS S’ARRETER AU NIVEAU DES OBSTACLES.

REMARGQUE : LA PROGRESSION DU ROBOSAPIEN™ V2 PEUT ETRE AFFECTEE
PAR DIFFERENTS TYPES DE SURFACE OU PAR LE PORT D’UNE CHARGE LOURDE.
POUR UN ARRET D’URGENCE SANS INTERVENTION DE LA TELECOMMANDE,
ACTIVEZ SA FONCTION ‘CLIGNEMENT DES YEUX’ [VOIR : SYSTEMES DE VISION
(P. 21-22)1.

REMARQUE : COMMANDEZ LE ROBOSAPIEN™ V2 COMME S’IL ETAIT VOTRE
PROPRE REFLET DANS UN MIROIR. LEVIER GAUCHE 1 COMMANDANT SON COTE

DROIT ET LEVIER GAUCHE 2 COMMANDANT SON COTE GAUCHE.




FONCTIONS DE BASE

@D = DECLENCHEMENT AU LASER

POINTEZ LA TELECOMMANDE EN DIRECTION DU SOL OU D’UN OBSTACLE PLACE
DEVANT LE ROBOSAPIEN™ V2 ET TENEZ ENFONCE LE DECLENCHEUR DE RAYON
LASER . CETTE ACTION PERMET DE DECLENCHER LE LASER. LE ROBOT SUIVRA
LE POINT INDIQUE PAR LE RAYON.

LE TEMOIN VERT D’AIDE AU DECLENCHEMENT CLIGNOTERA, VOUS PERMETTANT
D’APPRECIER LA DIRECTION CIBLEE.

REMARRUE : LE ROBOSAPIEN™ V2 DETECTERA PLUS FACILEMENT LE

DECLENCHEMENT AU LASER S| CELUI-CI EST DIRIGE VERS UNE SURFACE VERTICALE, TEL
UN MUR. IL SUIVRA ALORS LE DECLENCHEMENT AU LASER MEME S| SON SYSTEME DE
VISION A ETE ETEINT. TOUTEFOIS, S| LA PROGRESSION DU ROBOT A DEJA ETE ACTIVEE
ET QUE VOUS POINTEZ LE RAYON EN DIRECTION D’UN OBJET DONNE, LE ROBOT
\IGNORERA CET OBJET.

LORSEU’IL SUIT LE DECLENCHEMENT AU LASER, LE ROBOSAPIEN™ V2 N’UTILISE PAS
SA FONCTION INFRAROUGE LUI PERMETTANT D’EVITER L'OBSTACLE. PAR CONSEQUENT,
S| UN OBSTACLE SE TROUVE PLACE SUR SA TRAJECTOIRE TANDIS QU’IL S’APPROCHE DE
L’OBJET CIBLE, LE ROBOSAPIEN™ V2 NE POURRA NI DETECTER NI EVITER L'OBSTACLE.

TETE ET PARTIE SUPERIEURE DU CORPS

LEVIER DROIT = MOUVEMENT
LE MOUVEMENT BASIQUE DE LA PARTIE SUPERIEURE DU CORPS DU ROBOSAPIEN™ V2

EST COMMANDE GRACE AU LEVIER DROIT DE LA TELECOMMANDE.




FONCTIONS DE BASE

LE LEVIER DROIT PERMET DE COMMANDER LA TETE ET LA PARTIE SUPERIEURE DU
CORPS DU ROBOSAPIEN™ V2.

REMARGUE : LA TETE OPERE TOUT D’ABORD UNE ROTATION EXTREME AVANT QUE
LE CORPS NE SUIVE.

REMARQRUE IMPORTANTE : LES MAINS DU ROBOSAPIEN™ V2 S’OUVRENT
DANS LE SENS OU LA TETE EST DIRIGEE. UNE MAIN S’OUVRE TANDIS QUE L’AUTRE

SE FERME LORSQUE LE ROBOT TOURNE LA TETE.

= HANCHES ET TAILLE

LES HANCHES DU ROBOSAPIEN™ V2 PEUVENT PIVOTER VERS L’AVANT ET
L’ARRIERE ET SA TAILLE DE GAUCHE A DROITE ET VICE-VERSA. EN POUSSANT LE
LEVIER DE COMMANDE A LA DIAGONALE, IL VOUS EST POSSIBLE DE COMMANDER
EN MEME TEMPS CES DEUX FONCTIONS.

sHiFT1 s @ +

FAITES PIVOTER LA TETE DU ROBOSAPIEN™ V2 SANS INTERVENTION DU CORPS.

mm D -

FAITES PIVOTER LA PARTIE SUPERIEURE DU CORPS TOUT EN MAINTENANT LA TETE
FIXE.

= TETE SEULE

= PARTIE SUPERIEURE DU CORPS SEULE

BRAS

LORSQUE VOUS COMMANDEZ LES BRAS DU ROBOSAPIEN™ V2, IL CONVIENT DE
NOTER QU’UN MOUVEMENT DU LEVIER VERS LE HAUT ET LE BAS PERMET DE
MOUVOIR LES EPAULES, UN MOUVEMENT DU LEVIER VERS LA GAUCHE OU LA
DROITE PERMET DE MOUVOIR LES POIGNETS. LE FAIT DE POUSSER EN DIAGONALE
SUR LE LEVIER PERMET DE COMMANDER EN MEME TEMPS CES DEUX FONCTIONS.
= MOUVEMENTS DU BRAS DROIT

SHIFT1 +

PERMET DE BOUGER LE BRAS DROIT DU ROBOSAPIEN™ V2 INDEPENDAMMENT DU
BRAS GAUCHE.

Effllasd 1

= MOUVEMENTS DU BRAS GAUGCHE

PERMET DE BOUGER LE BRAS GAUCHE DU ROBOSAPIEN™ V2 INDEPENDAMMENT
DU BRAS DROIT.

PERMET DE COMMANDER SIMULTANEMENT LES DEUX BRAS DU RoBOsAPIEN™ V2.

= MOUVEMENTS DES DEUX BRAS ENSEMBLE

REMARRUE ! LORSQUE VOUS COMMANDEZ LES DEUX BRAS, LES POIGNETS
S’ARTICULENT SIMULTANEMENT VERS L’INTERIEUR OU L’EXTERIEUR MAIS NE
PEUVENT PIVOTER SIMULTANEMENT VERS LA GAUCHE OU LA DROITE.




DEMONSTRATIONS ET ANIMATIONS

REMARRUE : S1 vOUS APPUYEZ DE MANIERE REPETITIVE SUR LES MEMES TOUCHES DE
FONCTION, LE ROBOSAPIEN™ V2 SE FATIGUERA DE RECEVOIR LES MEMES
INSTRUCTIONS. SI vVOUS PERSISTEZ, CELUI-CI FINIRA PAR VOUS IGNORER.

GDEMDNSTRATIEIN DE DANSE : LE ROBOT EXECUTERA SANS A-COUPS ET DE
MANIERE HARMONIEUSE CETTE DEMONSTRATION.

+ 92 DEMONSTRATION DE MOUVEMENTS : LE ROBOSARIEN™ V2
VOUS PRESENTERA UNE RAPIDE SELECTION DE L’ENSEMBLE DES MOUVEMENTS QU’IL

EST A MEME D’EFFECTUER.

+ °°° °°° TOUCHES = COMMANDES DU BRAS DROIT

= LANCER ° = PRENDRE
a = RAMASSER EN POSITION BASSE* ° = DONNER
° = RAMASSER EN POSITION HAUTE* ° = LANCER — AVANT-BRAS

+ 969 94% TOUCHES = COMMANDES DU BRAS GAUCHE

°= LANGER °= PRENDRE

° = RAMASSER EN POSITION BASSE¥* °: DONNER
° = RAMASSER EN POSITION HAUTE¥* °: LANCER — AVANT-BRAS

* VOIR DIAGRAMME SUR LA PAGE 28
RAMASSER/PRENDRE : S| LES CAPTEURS DE LA MAIN N’ENREGISTRENT PAS
L’'OPERATION DE RAMASSAGE COMME ETANT EFFECTIVE, LE ROBOSAPIEN™ V2
REPETERA A NOUVEAU CETTE ACTION (UNE FOIS) (VOIR P. 38).

+ e = POSITION ALLONGEE / ASSISE / POSITION ALLONGEE /
DEBOUT : A CHARUE PRESSION DE CETTE TOUCHE, LE ROBOSAPIEN™ V2 EXECUTERA
UNE PARTIE DE LA SEQUENCE PROGRAMMEE. LORSHEU’IL EST ASSIS ET EN POSITION
ALLONGEE, SES MOUVEMENTS SONT LIMITES AFIN D’EVITER TOUT

ENDOMMAGEMENT. LE ROBOT VOUS INFORMERA DES ORDRES @U’IL NE PEUT EXECUTER.

@ + o = MISE EN POSITION DEBOUT : QU’IL SOIT EN POSITION ASSISE
OU ALLONGEE, LE ROBOSAPRIEN™ V2 SE METTRA ALORS EN POSITION VERTICALE EN SE
TENANT PARFAITEMENT DROIT.

+ e = HOP-LA ! ET BIEN ! PLUTOT DEHORS RUE DEDANS !
TERJECTIONS)
+ = COUP DE PIED DROIT

+

+ o+
0000600
I

POUSSER — BRAS DROIT

TAPER - TRANCHANT MAIN DROITE / KUNG FU

TAPER — TRANCHANT MAIN GAUCHE / KUNG FU

+

POUSSER — BRAS GAUCHE

COUP DE PIED GAUCHE
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DEMONSTRATIONS ET ANIMATIONS

+ @D + @ - BRAS DROIT, SE BAISSER, LACHER
P

@B+ 0
+ @ + @ = Hevaaay:

EcCouTE ET APPRENDS, MON AMI !

@ @ 0 -~ne

Al-JE RATE RUELRUE CHOSE A LA CONVERSATION 7

+ @ + @ = NnsulTe

EST-CE COMME CELA QUE L’ON PARLE A SA CARTE MERE 7

+ @ + @@= rLaN

NE NOUS REPROCHEZ PAS LES CONSERUENCES !

BRAS GAUCHE, SE BAISSER, LACHER

DONNE-M’EN 5

+ @ + ° = PIECE DE RECHANGE - REMPLACEMENT

NE CEDE PAS A SES DEMANDES !

@ @ 0 -ror

DIFFICILE DE SE DEBARRASSER DES VIEILLES HABITUDES.

+ @ +° = GROGNEMENT

QUELRU'UN EMPREINT D’EMOTION.

+@ +°=DIEIDE

VOTRE PROGRAMMEUR VOUS-A T'IL APPRIS CELA 7

+ @ +° = ATTRAPER

QUE DIRAIS-TU D’UNE BONNE BOISSON FRAICHE !

+ @ +°=DANEER

AUCUNE RAISON DE SE FAIRE DU SOUCI.

+ @ +° = APAISEMENT

LE RoBosarlEN™ V2 EST APAISE ET ENTRE DE BONNES MAINS.

+@ +°=|::A|_|N

MEME LES ROBOTS ONT BESOIN DE SE SENTIR AIMES.




REINITIALISATIONS

+ o = REINITIALISATION COMPLETE

LE FAIT D’OPERER UNE REINITIALISATION COMPLETE AURA POUR EFFET DE
RAMENER LE ROBOSAPIEN™ V2 A SA POSITION DU CORPS PAR DEFAUT. CECI
N’AFFECTERA AUCUNEMENT LES PARAMETRES AYANT ETE PROGRAMMES.

° = REINITIALISATION RAPIDE / MODIFICATION DE L’ALLURE
CETTE TOUCHE PERMET DE RAMENER LE ROBOSAPIEN™ V2 A SA POSITION
DEBOUT PAR DEFAUT. CECI AURA EGALEMENT POUR EFFET DE MODIFIER
L’ALLURE DU ROBOSAPIEN™ V2 LORSQRUE CELUI-CI PROGRESSE (VOIR
MODIFICATION DE L’ALLURE (DEMARCHE)).

+ o = SOMMEIL/REVEIL

APPUYEZ UNE FOIS POUR METTRE LE ROBOSAPIEN™ V2 EN PHASE DE
SOMMEIL. AVANT GU’IL NE PRONONCE SES DERNIERES PAROLES, IL VOUS EST
POSSIBLE DE STOPPER SON ENDORMISSEMENT EN APPUYANT SUR LA
TOUCHE

LORSQU’IL SE TROUVE EN MODE SOMMEIL, LE ROBOSAPIEN™ V2 NE REAGIT
PLUS AUX STIMULATIONS DES CAPTEURS OU AUX ORDRES EMIS PAR LA
TELECOMMANDE, A L’EXCEPTION DE LA COMMANDE REVEIL.

EN APPUYANT SUR LES TOUCHES a8 + o ET EN MAINTENANT CELLES-CI
ENFONCEES PENDANT ENVIRON DEUX SECONDES, LE ROBOSAPIEN™ V2 sE
REVEILLERA. SES PROGRAMMES NE S’EN TROUVENT PAS AFFECTES.

+ + @ + o = MISE HORS TENSION

CETTE OPERATION A POUR EFFET DE METTRE LE ROBOSAPIEN™ V2
COMPLETEMENT HORS TENSION. POUR REMETTRE LE ROBOT SOUS TENSION,
APPUYEZ A NOUVEAU ET CONSECUTIVEMENT SUR LE BOUTON DE MISE SOUS
TENSION SITUE SUR SON DOS, D’ABORD SUR ARRET (OFF) PUIS SUR MARCHE
(ON). SES PROGRAMMES NE S’EN TROUVENT PAS AFFECTES.

° = CAPTEURS ACOUSTIQUES MARCHE/ARRET (ON/OFF)
EFFECTUEZ UNE PRESSION POUR DESACTIVER LA FONCTION ECOUTE DU
ROBOSAPIEN™ V2.

APPUYEZ A NOUVEAU POUR ACTIVER LA FONCTION ECOUTE DU ROBOSAPIEN™
V2.

POUR PLUS D’INFORMATIONS CONCERNANT LES CAPTEURS ACOUSTIQUES ET
LA PERCEPTION AUDITIVE, VOIR : CAPTEURS ACOUSTIQUES (P. 27).

°= SYSTEMES DE VISION MARCHE/ARRET (ON/OFF)
EFFECTUEZ UNE PRESSION POUR DESACTIVER LE SYSTEME DE VISION DU

RoBOSAPRPIEN™ V2.

APPUYEZ A NOUVEAU POUR ACTIVER LE SYSTEME DE VISION DU
ROBOSAPIEN™ V2.

POUR PLUS D’INFORMATION CONCERNANT LES SYSTEMES DE VISION DU
ROBOSAPIEN™ V2, VOIR : SYSTEMES DE VISION / EVITEMENT D’OBSTACLES
(P. 22).




MODE AUTONOME

MODE AUTONOME

e = MODE AUTONOME

IL VOUS EST POSSIBLE DE METTRE LE ROBOSAPIEN™ V2 EN MODE
AUTONOME LIBRE AFIN QUE CELUI-CI EXPLORE DE MANIERE AUTONOME SON
ENVIRONNEMENT.

ATTENTION : NE PLACEZ PAS LE ROBOSAPIEN™ V2 A PROXIMITE DU
REBORD D’UNE TABLE. CELUI-CI POURRAIT EN TOMBER LORSQ@U’IL SE MET EN
MARCHE.

PENDANT TOUT LE TEMPS 0OU LE ROBOSAPIEN™ V2 EST EN MODE AUTONOME,
CELUI-CI EVITE LES OBSTACLES EN UTILISANT LES CAPTEURS ASSOCIES A SON
SYSTEME DE VISION INFRAROUGE (P. 21), LES CAPTEURS SITUES SUR SES
PIEDS (P. 28) ET LES CAPTEURS SITUES SUR SES GANTS (P. 28).

REMARRUE : S| LES CAPTEURS ACOUSTIQUES DU ROBOT OU CEUX ASSOCIES
A SON SYSTEME DE VISION SONT DESACTIVES (OFF) LORSRUE LE ROBOT EST
MIS EN MODE AUTONOME, LE ROBOT ACTIVERA DE LUI-MEME CES CAPTEURS
(ON) MAIS LES DESACTIVERA A NOUVEAU (OFF) EN QUITTANT LE MODE
AUTONOME. POUR PLUS D’INFORMATIONS, VOIR | SYSTEMES DE VISION (P.
21-22) ET CAPTEURS ACOUSTIRQUES (P. 27).

LE FAIT D’APPUYER SUR N’IMPORTE QU’ELLE TOUCHE DE COMMANDE,
D’ACTIVER LA FONCTION ‘CLIGNEMENT DES YEUX’ (VOIR PAGE 22) TANDIS
QUE LE ROBOT PROGRESSE OU DE TOUCHER L’UN DES CAPTEURS SITUES A
L’ARRIERE DE SES PIEDS (A MOINS QUE CES CAPTEURS NE SOIENT ACTIVES
TANDIS QUE LE ROBOT SE TROUVE EN POSITION STATIQUE) AURA POUR EFFET
DE DESACTIVER LE MODE AUTONOME.

LE ROBOSAPIEN™ V2 SE METTRA HORS TENSION ET QUITTERA LE MODE
AUTONOME APRES ENVIRON DIX MINUTES. POUR REMETTRE LE ROBOT SOUS
TENSION, IL VOUS SUFFIT D’APPUYER SUR LE BOUTON DE MISE SOUS
TENSION SITUE AU NIVEAU DE SON DOS EN EFFECTUANT TOUT D’ABORD UNE
PRESSION SUR ARRET (OFF) PUIS SUR MARCHE (ON).

MODE D’ATTENTE

LORSQUE LE ROBOT EST LAISSE A LUI-MEME PENDANT PLUS DE CING
MINUTES, SANS AUCUN OBJET DANS SON CHAMP DE VISION INFRAROUGE, LE
ROBOSAPIEN™ V2 EXECUTE DES ANIMATIONS DE MANIERE ALEATOIRE
ENVIRON TOUTES LES 45 SECONDES (MODE D’ATTENTE). S’IL PERGOIT UN
SON PENDANT CE DELAI, LE ROBOSAPIEN™ V2 REAGIRA A CELUI-CI, MAIS
UNIQUEMENT DE MANIERE VOCALE, AFIN D’EVITER TOUTE CHUTE D’UNE TABLE
SITUEE DANS UN ENVIRONNEMENT BRUYANT. LE ROBOSAPIEN™ V2 SE
METTRA HORS TENSION APRES ENVIRON DIX MINUTES S’IL N’EST PAS

DERANGE. TOUTEFOIS, TOUT OBJET PERGCU DANS SON CHAMP DE VISION
INFRAROUGE AURA POUR EFFET DE PROLONGER CE DELAI.




SYSTEMES DE VIsION

G = SYSTEMES DE VISION — MARCHE/ARRET (ON/OFF)

* LE ROBOSAPIEN™ V2 EST DOTE DE DEUX SYSTEMES DE VISION POUVANT
SUIVRE LES MOUVEMENTS, DETECTER LES OBSTACLES ET DISTINGUER
DIFFERENTES COULEURS.

®* VOUS POUVEZ ACTIVER ET DESACTIVER LES SYSTEMES DE VISION GRACE A
LA TOUCHE (SYSTEMES DE VISION - MARCHE/ARRET) SITUEE SUR LA
TELECOMMANDE.

* LORSRUE LE ROBOSAPIEN™
V2 EST EN POSITION STATIQUE,
LE SYSTEME DE VISION
INFRAROUGE PEUT DETECTER TOUT
MOUVEMENT SELON DEUX TYPES
DE DISTANCE, TEL QU’INDIQUE AU

NDOMIANI WO S£ 30 3ONVLSIa

)
SCHEMA CI-CONTRE. Sl
* LE ROBOT REAGIRA DIFFEREMMENT 2
AUX OBJETS EN FONCTION DE LA &
DISTANCE DE RAPPROCHEMENT DE 8 o
5%
CEUX-CI. 0%« N

VISION INFRAROUGE - LONGUE DISTANCE

* LORSQUE LE ROBOSAPIEN™ V2 DETECTE UN OBJET GRACE A SON SYSTEME DE
RAYONNEMENT INFRAROUGE LONGUE DISTANCE, LE ROBOT SUIT L’OBJET EN
UTILISANT A LA FOIS SA TETE ET LA PARTIE SUPERIEURE DE SON CORPS.

* IL N’EFFECTUE AUCUN COMMENTAIRE CONCERNANT L’OBJET PERGU A CETTE
DISTANCE.

* TANDIS @U’IL SUIT LE MOUVEMENT D’UN OBJET A LONGUE DISTANCE, SES YEUX
CLIGNOTENT A UN RYTHME LENT. (VOIR CLIGNOTEMENT DES YEUX EN PAGE 26).

VISION INFRAROUGE - DISTANCE RAPPROCHEE

* LORSRU’IL DETECTE UN OBJET A DISTANCE RAPPROCHEE, LE ROBOSAPIEN™V 2
SUIT L’OBJET JUSQU’AU POINT MAXIMUM DE ROTATION DE SA TETE.

®* |L EFFECTUE DES COMMENTAIRES SUR LES OBJETS DETECTES A DISTANGE
RAPPROCHEE ET SES YEUX CLIGNOTENT A UN RYTHME RAPIDE. (VOIR
CLIGNOTEMENT DES YEUX EN PAGE 26).

®* S| L’OBJET QUE LE ROBOSAPIEN™ V2 DETECTE ET SUIT A DISTANCE
RAPPROCHEE, GRACE A SON SYSTEME DE RAYONNEMENT INFRAROUGE, DEMEURE
STATIQUE PENDANT QUELRUES SECONDES, IL PEUT VOUS DEMANDER DE LE LUI
DONNER.

* 51, DANS CE CAS DE FIGURE, VOUS LUI PROPOSEZ UN OBJET PLUSIEURS FOIS
SANS LE LUI DONNER, LE ROBOT PEUT S’EN TROUVER AGACE ET EFFECTUERA
UNE REINITIALISATION.

ATTENTION : PRENEZ GARDE LORSQRUE VOUS PROPOSEZ UN OBJET AU
RoBOSAPIEN™ V2. POUR S’EN SAISIR, LE ROBOT LACHERA CE RU’IL TIENT DEJA.
REMARGUE : S| VOUS FAITES SUIVRE AU ROBOSAPIEN™ V2 UN OBJET PENDANT
UN TEMPS TROP LONG, EN LUI FAISANT UTILISER SON SYSTEME DE VISION A
DISTANCE RAPPROCHEE, LE ROBOT SE LASSERA DE L’ORDRE DONNE ET
PROCEDERA A UNE REINITIALISATION.




SYSTEMES DE VIsIiON

REACTION PAR CLIGNEMENT DES YEUX
S| VOUS PLACEZ DE MANIERE IMPROMPTUE UN OBJET A TRES FAIBLE DISTANCE
DES YEUX DU ROBOSAPIEN™ V2 EN COUVRANT DE CE FAIT TOUS LES CAPTEURS
(ET QUE LE ROBOT N’EFFECTUE PAS DEJA LE SUIVI D'UN OBJET), LE ROBOT
REAGIRA PAR UN REFLEXE DE CLIGNEMENT DES YEUX.

COUVREZ TOUS LES
CAPTEURS POUR
QUE LE ROBOT
Y CLIGNE DES YEUX.

* EN MEME TEMPS RU’IL CLIGNE DES
YEUX, LE ROBOT ACTIVERA SA
CAMERA COULEUR. SI L’'OBJET DEMEURE
PROCHE DU VISAGE ET STATIQUE
PENDANT QUELRUES SECONDES, LE
ROBOT TENTERA D’IDENTIFIER LA
COULEUR. (VOIR CAMERA COULEUR,
PAGES 23-26).

* S| L’OBJET QUE VOUS TENEZ FACE A
SON VISAGE BOUGE, LE ROBOT SE
METTRA A SUIVRE LE MOUVEMENT GRACE

N

A SON SYSTEME DE VISION INFRAROUGE.

REMARRUE : POUR RUE LE RoBOSAPIEN™
V2 CLIGNE DES YEUX, IL VOUS FAUT TENIR
L’'OBJET SUFFISAMMENT PROCHE DE SON
VISAGE ET DE SORTE A COUVRIR TOUS LES
CAPTEURS, TEL QUE LE SCHEMA
CI-CONTRE LE MONTRE.

EVITEMENT D’OBSTACLES

TANDIS QUE LE ROBOSAPIEN™ V2 SE DEPLACE, CELUI-CI UTILISE SON SYSTEME DE
VISION INFRAROUGE AFIN D’EVITER LES OBSTACLES.

ATTENTION : LE ROBOSAPIEN™ V2 NE PEUT DETECTER LE REBORD DES TABLES.
SURVEILLEZ-LE ATTENTIVEMENT LORSRHUE LE ROBOT SE DEPLACE SUR UNE TABLE
OU A PROXIMITE DES MARCHES OU D’ESCALIERS.

®* LE SYSTEME DE VISION INFRAROUGE DU ROBOSAPIEN™ V2 N’EST PAS OPERANT
LORSRUE LE ROBOT RECULE OU SE TOURNE.

* LE ROBOSAPIEN™ V2 PEUT PARFOIS PECHER PAR EXCES DE PRUDENCE ET
REFUSER DE FRANCHIR TOUT ESPACE VIDE OU TROU CORRESPONDANT A SA
TAILLE DANS LERUEL IL POURRAIT CHUTER ET SE TROUVER PRISONNIER.

® S| CELA SE PRODUIT, IL VOUS EST POSSIBLE DE DESACTIVER SES SYSTEMES DE
VISION AU MOYEN DE LA TOUCHE ° (SYSTEMES DE VISION — MARCHE/ARRET)

DE LA TELECOMMANDE.

* LE ROBOT CONTINUERA D’UTILISER LES CAPTEURS DE SES GANTS ET DE SES
PIEDS POUR REAGIR AUX OBSTACLES, MEME LORSQHUE SES SYSTEMES DE VISION
ONT ETE DESACTIVES. (VOIR CAPTEURS DES PIEDS ET DES GANTS EN PAGE 28).

®* LES CAPTEURS DE VISION INFRAROUGES DU ROBOT FONCTIONNENT SUR LE MODE
DE LA REFLEXION VISUELLE. CECI SIGNIFIE QUE LE ROBOT PEUT DETECTER DES
SURFACES HAUTEMENT REFLECHISSANTES COMME DES MURS PEINTS EN BLANCG
OU DES MIROIRS ET CE, A DES DISTANCES PLUS ELOIGNEES.




CAMERA COULEUR

RECONNAISSANCE DES COULEURS
LE ROBOSAPIEN™ V2 EST DOTE D’UN
SYSTEME DE VISION DES COULEURS
UNIQUE EN SON GENRE. LA CAMERA
COULEUR EST ACTIVEE GRAGE A UN
CLIGNEMENT DES YEUX

(VOIR PAGE 22).

REMARGUE : POUR UNE DETECTION PRECISE DES
COULEURS, REGLEZ LE PARAMETRE D’ERUILIBRAGE
DES BLANCS « REGLAGE DU NIVEAU DE BLANC »
CORRESPONDANT A LA PIECE DANS LAQUELLE vOUS
VOUS TROUVEZ (VOIR REGLAGES DE LA CAMERA COULEUR
EN PAGE 25).

* LORSEU’UN OBJET SE TROUVE SOUDAINEMENT PLACE DEVANT LUI (ET
RU’IL NE FIXAIT PAS PREALABLEMENT QUELRUE CHOSE), LE ROBOT
ACTIVE SA CAMERA COULEUR APRES AVOIR EXECUTE UN CLIGNEMENT DES
YEUX.

® S| L’OBJET DEMEURE STATIQUE ET A UNE DISTANCE RAPPROCHEE, TEL
QUE LE SCHEMA LE MONTRE, LE ROBOT TENTERA D’IDENTIFIER LA
COULEUR.

® S| L’OBJET NE RESTE PAS A UNE DISTANCE RAPPROCHEE DU ROBOT,
CELUI-CI DESACTIVERA SA CAMERA COULEUR.

®* PENDANT TOUT LE TEMPS OU LA CAMERA RESTE ALLUMEE (ET TANDIS
@RU’IL VERIFIE LA COULEUR OU LA SUIT DES YEUX), LES YEUX DU ROBOT
CLIGNOTERONT A UNE CADENCE MOYENNE (VOIR CLIGNEMENT DES YEUX
EN PAGE 26).

* LE ROBOSAPIEN™ V2 EST CAPABLE DE RECONNAITRE LES COULEURS
PRIMAIRES MONOCHROMES OU PURES UE SONT LE ROUGE, LE VERT ET
LE BLEU.

® |L PEUT EGALEMENT DISTINGUER ET RECONNAITRE LES NUANCES CHAIR
EN FONCTION DE LA COULEUR DE VOTRE PAUME.

* LE ROBOSAPIEN™ V2 UTILISE SA CAMERA COULEUR POUR IDENTIFIER
LES ACCESSOIRES LUI ETANT ASSOCIES. TOUT OBJET D’UN VERT
MONOCHROME SERA IDENTIFIE COMME ETANT SA BALLE DE BOWLING.

® S’|L DETECTE UN OBJET DE COULEUR ROUGE, LE ROBOT SUPPOSERA
RU’IL S’AGIT LA DE L’UNE DE SES QUILLES DE BOWLING.

COULEUR VERTE

®* AVANT DE TENDRE AU ROBOSAPIEN™ V2 SA BALLE DE BOWLING,
PLACEZ LES RUILLES FACE A LUI, A ENVIRON UN METRE, TEL QUE LE
SCHEMA EN PAGE 24 LE MONTRE. (VOIR PAGE 24).

* MONTREZ AU ROBOSAFPIEN™ V2 SA BALLE DE BOWLING POUR LANGCER LE

PROGRAMME CORRESPONDANT AU JEU DE BOWLING.

* LE ROBOT SUIVRA LE MOUVEMENT IMPRIME A LA BALLE S| VOUS BOUGEZ
CELLE-CI DE PART ET D’AUTRE.

® S| vOUS BOUGEZ LA BALLE DE PART ET D’AUTRE PENDANT UN TEMPS
TROP LONG, LE ROBOT SE LASSERA ET RENONCERA A EFFECTUER LE JEU.




CAMERA COULEUR

® S| VOUS TENEZ L’OBJET PENDANT 2 A 4 SECONDES SANS LUI IMPRIMER DE
MOUVEMENT, LE ROBOT vVOUS DEMANDERA DE LE LUI DONNER.

* g5, APRES QUELQUES SECONDES F’ASEéEE, LE ROBOT NE vVOUS DEMANDE PAS
L’'OBJET, BOUGEZ CELUI-CI POUR LUI FAIRE PRENDRE UNE POSITION LEGEREMENT
DIFFERENTE PUIS TENEZ L’'OBJET SANS LE BOUGER A NOUVEAU.

®* LORSRU’IL REGOIT SA BALLE, LE ROBOT RECHERCHE AUTOMATIQUEMENT LES
QUILLES ROUGES DE BOWLING PLACEES DEVANT LUI.

® S’IL DETECTE TOUT OBJET ROUGE PLACE FACE A LUI, LE ROBOT LANCERA LA
BALLE DANS CETTE DIRECTION AFIN DE RENVERSER LES QUILLES.

®* S| LE ROBOT NE PERGOIT AUCUN DOBJET ROUGE, CELUI-CI NE LANCERA PAS LA
BALLE.

COULEUR ROUGE

®* S| VOUS MONTREZ AU ROBOSAPIEN™ V2 UN OBJET DE COULEUR ROUGE,
CELUI-ClI PENSERA QU’IL S’AGIT DE L'UNE DE SES QUILLES DE BOWLING.

® IL SUIVRA ALORS LE MOUVEMENT DE L’'OBJET, DE MEME QUE POUR SA BALLE.

® S| vOuUuSs TENEZ LA QUILLE SANS LA BOUGER, LE ROBOT VOUS DEMANDERA DE
LA LUI DONNER.

¢®* S1 vOUS LUl DONNER CELLE-CI, LE ROBOT RECHERCHERA UNE AUTRE RUILLE DE
BOWLING AFIN QU’ELLES RESTENT GROUPEES.

* LE ROBOT REGARDERA DIRECTEMENT FACE A LUI SELON TROIS DISTANCES
DIFFERENTES (LES DISTANCES ETANT DETERMINEES EN FONCTION DE L’ANGLE
QUE PREND SA TETE LORSQRU’IL DETECTE UN OBJET).

®* S’|L DETECTE TOUT OBJET DE COULEUR ROUGE, LE ROBOT COMMENCERA ALORS
A AVANCER D’UN NOMBRE DE PAS PREDEFINI EN FONCTION DE LA DISTANCE.

®* UNE FOIS LA DISTANCE PREDEFINIE PARCOURUE, LE ROBOT LACHERA LA QUILLE.

®* LORSRUE LE ROBOT AVANCE, VOUS POUVEZ PLACER VOTRE MAIN FACE A sON
VISAGE POUR LE STOPPER DANS SA MARCHE ET AFIN QU’IL LACHE LA QUILLE.

Op<¢

COULEUR BLEUE

* LE ROBOSAPIEN™ V2 EPROUVE UN INTERET CERTAIN POUR LES OBJETS DE
COULEUR BLEUE MAIS NE SAIT PAS LES IDENTIFIER.

®* |L PEUT SUIVRE DES OBJETS DE COULEUR BLEUE UNE FOIS QUE CEUX-CI ONT
ETE IDENTIFIES. SI VOUS LUI DONNEZ UN OBJET DE COULEUR BLEUE, LE ROBOT
TENTERA DE DEPOSER CELUI-CI POUR L’ASSOCIER A TOUTE AUTRE CHOSE DE
MEME COULEUR, TEL QU’IL LE FERAIT POUR SES PROPRES RUILLES DE BOWLING.




CAMERA COULEUR

COULEUR CHAIR

* LE ROBOSAPIEN™ V2 PEUT IDENTIFIER LES TONS COULEUR CHAIR S| VOUS TENEZ
VOTRE PAUME FACE A SON VISAGE APRES QuU’iL A CLIGNE DES YEUX.

* APRES IDENTIFICATION, LE ROBOT SUIVRA LE MOUVEMENT DE L’OBJET COULEUR
CHAIR LE PLUS IMPOSANT PLACE DEVANT LUI.

®* S| vOus BOUGEZ VOTRE MAIN DE PART ET D’AUTRE PENDANT UN CERTAIN TEMPS,
LE ROBOT SUPPOSERA QIUE VOUS LUI DITES BONJOUR ET VOUS REPONDRA PAR LE
MEME SIGNE DE MAIN.

* S| VOUS PERSISTEZ A FAIRE LE MEME SIGNE, LE ROBOT FINIRA PAR SE LASSER ET
CESSERA DE VOUS ADRESSER TOUT SIGNE.

®* S| VOUS TENEZ VOTRE MAIN FAGE A LUI SANS LA BOUGER, LE ROBOT SUPPOSERA
QUE VOUS VOULEZ LUl SERRER LA MAIN ET REAGIRA EN ECINSéQLIENCE.

REGLAGES DE LA CAMERA COULEUR

LA CAMERA DU ROBOSAPIEN™ V2 PEUT EPROUVER DES DIFFICULTES A

IDENTIFIER CERTAINES COULEURS, PRINCIPALEMENT LES TONS CHAIR, EN FONCTION
DE L’ECLAIRAGE AMBIANT. VOUS POUVEZ MODIFIER MANUELLEMENT LE REGLAGE DU
NIVEAU DE BLANC EN VOUS SERVANT DES TOUCHES SHIFT AINSI QU’EN COMBINANT
LES TOUCHES MANUELLES DE LA TELECOMMANDE DEDIEES AU MODE COULEUR.

®* UTILISEZ LA FONCTION « LUMIERE DU JOUR » LORSRUE LA SOURCE LUMINEUSE
PRINCIPALE EST CONSTITUEE PAR LA LUMIERE SOLAIRE NATURELLE
T @

® UTILISEZ LA FONCTION « LUMIERE ARTIFICIELLE JAUNE » LORSQUE LA SOURCE
LUMINEUSE PRINCIPALE EST CONSTITUEE PAR UN ECLAIRAGE ARTIFICIEL AU
« TUNGSTENE », SOIT DES AMPOULES ORDINAIRES AU TUNGSTENE

sHiIFT1 T + @—‘,—

® UTILISEZ LA FONCTION « LUMIERE ARTIFICIELLE BLANCHE » LORSRUE LA SOURCE
LUMINEUSE PRINCIPALE EST CONSTITUEE PAR UN ECLAIRAGE INTERIEUR DE COULEUR
BLANCHE, SOIT DES TUBES FLUORESCENTS + + @ +

* LE ROBOSAPIEN™ V2 EST REGLE PAR DEFAUT SUR « LUMIERE ARTIFICIELLE JAUNE».

REMARGQUES RELATIVES A LA CAMERA COULEUR :

* LORSQRUE LE ROBOSAPRPIEN™ V2 DETECTE DES OBJETS EN COULEUR, CELUI-CI
REAGIT A L’OBJET LE PLUS GRAND CORRESPONDANT A LA COULEUR ADEQUATE. SI
vVOUS vOUS TROUVEZ PLACE DEVANT UN FOND OU ARRIERE-PLAN AFFICHANT DE
MULTIPLES COULEURS, CECI PEUT INTERFERER AVEC L’IDENTIFICATION DES
COULEURS QUE LE ROBOT TENTE D’OPERER.

®* S| LE NIVEAU DE LUMINOSITE EST TROP FAIBLE, LE ROBOSAPIEN™ V2 COUPERA
SA CAMERA APRES AVOIR CLIGNE DES YEUX ET VOUS FERA SAVOIR QUE LA
LUMINOSITE N’EST PAS SUFFISANTE.

* UNE LUMIERE SOLAIRE TROP FORTE OU AVEUGLANTE ET DES SURFACES HAUTEMENT
REFLECHISSANTES PEUVENT INTERFERER AVEC L’IDENTIFICATION DES COULEURS
MDUE LE ROBOT TENTE D’OPERER.

®* LA CAMERA COULEUR DU ROBOSAPIEN™ V2 PEUT EPROUVER DES DIFFICULTES A

IDENTIFIER LES COULEURS LORSQUE LES PILES ALIMENTANT LE CERVEAU DU ROBOT
SONT FAIBLES. |L VOUS EST POSSIBLE DE VOUS EN RENDRE COMPTE AVANT MEME
QUE LE ROBOT NE VOUS TRANSMETTE UN MESSAGE D’AVERTISSEMENT vOUS
INDIQUANT QUE LES PILES SONT FAIBLES.




CAMERA COULEUR

CLIGNOTEMENT

LA VITESSE DE CLIGNOTEMENT DES YEUX DU ROBOSAPIEN™ V2 vous INDIQUE

LES ACTIONS EN COURS QUE LE ROBOT EFFECTUE GRACE A SON SYSTEME DE

VISION OU A SON SYSTEME AUDITIF.

YEUX CLOS EN PERMANENCE

LE ROBOSAPIEN™ V2 EST ETEINT OU EN MODE DE
SOMMEIL.

AUCUN CLIGNOTEMENT, LES YEUX DEMEURENT
OUVERTS EN PERMANENCE

| g

AUCUN OBJET N’EST DETECTE, LE SYSTEME DE
VISION EST ALLUME ET ACTIVE.

CLIGNOTEMENT TRES LENT

J

LE ROBOT EST EN MODE GARDE/SENTINELLE (VOIR
PAGE 34).

CLIGNOTEMENT LENT

\

UN OBJET DISTANT A ETE DETECTE (VOIR PAGE
21).

CLIGNOTEMENT ALTERNE (PHASES OU LE CLIGNOTE-
MENT DES YEUX EST ACTIF ET ALTERNE AVEC DES
PHASES COURTES SANS CLIGNOTEMENT DES YEUX)

VERIFICATION ET IDENTIFICATION DES COULEURS.

CLIGNOTEMENT ALTERNE INVERSE (PHASES
D’ALTERNANCE SANS CLIGNOTEMENT DES YEUX
ALTERNANT AVEC DES PHASES COURTES OU LES
YEUX CLIGNOTENT)

| S | I | |

SOIT LE SYSTEME DE VISION EST ETEINT SOIT LE
ROBOT TENTE DE PERCEVOIR LES SONS
ENVIRONNANTS.

CLIGNOTEMENT RAPIDE

UN OBJET PROCHE A ETE DETECTE.

CLIGNOTEMENT EN MODES DE FONCTIONNEMENT
EN MODE DE FONCTIONNEMENT, LES YEUX DU ROBOSAPIEN™ V2 CLIGNOTENT
TRES RAPIDEMENT LORSRUE CELUI-ClI EST EN ATTENTE D’UN REPERE VISUEL
OU CLIGNOTENT LENTEMENT LORSRUE CELUI-CI EST EN ATTENTE D’UN REPERE

ACOUSTIQUE. (VOIR PAGES 31_33).

CAPTEURS

CAPTEURS ACOUSTIQUES — MARCHE/ARRET (ON/OFF)

LE ROBOSAPIEN™ V2 EST EQUIPE DE CAPTEURS ACOUSTIQUES
STEREOPHONIQUES POUVANT DETECTER DES SONS AIGUS ET FORTS, TEL UN
BRUIT SEC OU CLARUEMENT. LE ROBOT ECOUTE CES SONS LORSRU’IL SE
TROUVE EN POSITION VERTICALE ET/0OU SE TIENT SANS BOUGER MAIS NON
LORSEU’IL EST EN POSITION ALLONGEE OU ASSISE.

ECOUTE

PREMIEREMENT, LORSQUE LE ROBOSAPIEN™ V2 ENTEND UN SON, IL
DESACTIVE SON SYSTEME DE VISION ET COMMENCE A ECOUTER POUR
PERCEVOIR D’AUTRES SONS. (S’IL PERGOIT DES SONS TROP NOMBREUX SANS
POUVOIR IDENTIFIER LA DIRECTION D’OU CEUX-CI PROVIENNENT, IL
DESACTIVE SES CAPTEURS ACOUSTIQUES STEREOPHONIQUES ; CEUX-CI
PEUVENT A NOUVEAU ETRE ACTIVES A L’AIDE DE LA TELECOMMANDE). (VOIR
CAPTEURS ACOUSTIQUES MARCHE/ARRET P. 19).




CAPTEURS

S’IL PERGOIT UN AUTRE SON SUR LE DﬁTé, IL FAIT ALORS PIVOTER SON CORPS
EN DIRECTION DE CELUI-CI. TOUTEFOIS, IL CONVIENT DE NOTER QUE LE ROBOT
REPONDRA A UN SON, EMIS DIRECTEMENT FACE A LUI, PAR LES EXCLAMATIONS
SUIVANTES : « HE HO ! SALUT ! » OU « IL SE PASSE FORCEMENT QUELQUE
CHOSE ! ». TOUT EST ENSUITE FONCTION DU FAIT QUE LE RoBOSAPIEN™ V2
TIENNE OU NON UNE BALLE : VOIR CI-DESSOUS.

S| SES MAINS SONT VIDES

LE ROBOSAPIEN™ V2 SE DIRIGERA IMMEDIATEMENT EN DIRECTION DE LA
SOURCE SONORE (A ENVIRON UN METRE) MAIS IL VOUS EST POSSIBLE DE
STOPPER SA PROGRESSION EN PLAGCANT VOTRE MAIN DEVANT SON VISAGE
(VOIR CLIGNEMENT DES YEUX P. 22).

S1 SA MAIN TIENT UN OBJET :

LE ROBOSAPIEN™ V2 ATTENDRA PENDANT 4 SECONDES PUIS SE

DIRIGERA EN DIRECTION DE LA SOURCE SONORE ET LACHERA L'OBJET Qu’iL
TIENT. IL EST EGALEMENT POSSIBLE DE LUI FAIRE LANCER L’OBJET QU’IL
TIENT EN PRODUISANT UN SON PENDANT LES 4 SECONDES QUE DURE
L’ATTENTE.

REMARRUE : SI LA PARTIE SUPERIEURE DE SON CORPS A DEJA PIVOTEE ET
@RU’IL LUI FAUT SE TOURNER AVANT DE MARCHER EN DIRECTION DU SON EMIS,
LE ROBOT DESACTIVERA SON SYSTEME DE VISION ET NE REAGIRA PAS A UNE
MAIN PLACEE DEVANT SON VISAGE ALORS QU’IL PIVOTE.

LE ROBOSAPIEN™ V2 N’ECOUTE PAS LES SONS LUI PARVENANT LORSQU’IL
EXECUTE DES MOUVEMENTS, QUELS QU’ILS SOIENT, OU S’IL DETECTE ET SUIT
UN OBJET GRACGCE A SON SYSTEME DE VISION. S’IL EST EN MODE D’ATTENTE
(VOIR PAGE 20), LE ROBOT NE SE DIRIGERA PAS EN DIRECTION DE LA SOURCE
SONORE UNE FOIS CELLE-CI LOCALISEE AVEC PRECISION.

REMARRUE : LE ROBOSAPIEN™ V2 SUPPOSERA RUE TOUS LES SONS QRU’IL
PERGOIT PROVIENNENT DE LA DIRECTION DONNEE A LAQUELLE IL FAIT FACE
(GAUCHE, DROITE OU FACE A LUI).

CAPTEURS D’ARRET D’URGENCE

LE ROBOSAPIEN™ V2 EST DOTE DE CAPTEURS D’ARRET D’URGENCE
INTERROMPANT LA PLUPART DES FONCTIONS, AFIN D’EVITER TOUT DOMMAGE,
S| LE ROBOT VIENT A ETRE RENVERSE. EN CAS DE cHOCG (RENVERSEMENT,
RETOURNEMENT) LE ROBOT CESSE DE FONCGTIONNER. S’IL TOMBE SUR LE
DOS, LE ROBOSAPIEN™ V2 CESSERA D’EXECUTER LA FONCTION EN COURS.
LORSQUE VOUS TENTEZ DE COMMANDER LE ROBOSAPIEN™ V2, ET QUE
CELUI-CI NE SE TROUVE PAS EN POSITION VERTICALE, CELUI-CI VOUS
INFORMERA DE SA NON-POSSIBILITE A EXECUTER CERTAINS ORDRES OU vOUS
FERA SAVOIR QU’IL LUI FAUT ETRE EN POSITION DEBOUT ET IL SE
REDRESSERA.

CAPTEURS DE LA MAIN

LORSRUE VOUS DONNEZ L’'ORDRE AU ROBOSAPIEN™ V2, A L’AIDE DE LA
TELECOMMANDE, DE RAMASSER OU DE SE SAISIR D’UN OBJET, LE ROBOT
VERIFIERA LES CAPTEURS DE SES MAINS POUR S’ASSURER QU’IL A
EFFECTIVEMENT EXECUTE L’ORDRE DONNE. SI TEL N’EST PAS LE CAS, LE
ROBOT REPETERA A NOUVEAU ET AUTOMATIQUEMENT LE MOUVEMENT.
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CAPTEURS

POUR RAMASSER EN POSITION BASSE, PLACEZ LA QUILLE DEVANT LE PIED
CORRESPONDANT A LA MAIN QUI PERFORMERA L’ACTION DE RAMASSER.
POINTEZ LA QUILLE VERS L’'INTERIEUR (CONSULTER LE DIAGRAMME
DEMONTRANT LE PIED DROIT. EFFECTUEZ LE CONTRAIRE POUR RAMASSER DU
COTE GAUCHE.

ENVIRONS 2 POUCES

POUR RAMASSER EN POSITION HAUTE.
LA BALLE DOIT ETRE PLACEZ
APPROXIMATIVEMENT AU MEME NIVEAU

™

DES GENOUX DE ROBOSAPIEN V2.

LA BALLE DOIT ETRE POSITIONNE ENTRE LE
PREMIER DOIGT ET L’'INDEX POUR QUE
ROBOSAPIEN'" V2 SOIT CAPABLE DE LA
RAMASSER. (VOIR DIAGRAMME) \
™ \/2
NE PUISSE RECONNAITRE UN OBJET DANS

IL EST PROBABLE QUE ROBOSAPIEN

SA MAIN S’IL EST PLUS PETIT QUE SA BALLE.




CAPTEURS

CAPTEURS DES GANTS

CHACUNE DES MAINS DU ROBOSAPIEN™ V2 EST POURVUE D’UN GANT. CES
CAPTEURS PEUVENT ETRE ACTIVES EN APPUYANT OU EN ENFONGANT

CEUX-CI. ILS FONT OFFICE DE DETECTEURS TANDIS GUE LE ROBOT EXPLORE
SON ENVIRONNEMENT. IL LUI EST AINSI POSSIBLE DE DETECTER ET
PERCEVOIR TOUS LES OBSTACLES RU’IL RENCONTRE ET EGALEMENT D’ACTIVER
LES PROGRAMMES DE POSITIONNEMENT CORRESPONDANTS DANS LE CAS OU
CES PROGRAMMES EXISTENT ET ONT ETE PARAMETRES.

CAPTEURS DES PIEDS

CHACUN DES PIEDS DU ROBOSAPIEN™ V2 EST DOTE DE DEUX CAPTEURS,
L’UN PLACE A L’AVANT DU PIED, L’AUTRE A L’ARRIERE. CES CAPTEURS
PEUVENT ETRE ACTIVES EN LES TOUCHANT. ILS FONT OFFICE DE DETECTEURS
TANDIS QUE LE ROBOT EXPLORE SON ENVIRONNEMENT. LORSEUE LE ROBOT
AVANCE, L'UN OU L’AUTRE DES CAPTEURS, SITUE A L’ARRIERE DE SES PIEDS,
PEUT ETRE ACTIVE POUR UN ARRET D’URGENCE. LES CAPTEURS SITUES AU
NIVEAU DES PIEDS PEUVENT EN OUTRE ETRE UTILISES A DES FINS DE

PROGRAMMATION DES POSITIONNEMENTS (VOIR P. 29).
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PROGRAMMATION

TOUCHES DE PROGRAMMATION

LA PROGRAMMATION PEUT SE SCINDER EN DEUX CATEGORIES DISTINCTES
TELECOMMANDE ET POSITIONNEMENT, CHACUNE DES DEUX CATEGORIES
COMPRENANT 3 MODES DE FONCTIONNEMENT OU PROGRAMMES DISTINCTS.

]
o
SHIFT1 N + °
SHIFT1 + + °
sHIFT1ES + °
sHIFT1 Y —+ °

- @2 0

CATEGORIES RELATIVES AUX PROGRAMMATIONS DES POSITIONS
(MODES MARIONNETTE)

PROGRAMMATION DES POSITIONS - ENTREE

PROGRAMMATION DES POSITIONS — ACTIVATION

PROGRAMME SONORE

PROGRAMME VISUEL

PROGRAMME PRINCIPAL

PROGRAMME D’EXECUTION/
PROGRAMME DE SORTIE

SUPPRIMER LPENTREE

IL VOUS EST POSSIBLE DE PROGRAMMER MANUELLEMENT LE ROBOSAPIEN™ V2 EN
MANCEUVRANT SON CORPS DANS DIFFERENTES POSITIONS. POUR CE FAIRE,
UTILISEZ L’UN DES TROIS PROGRAMMES DE POSITIONNEMENT SUIVANTS
PROGRAMMATION PRINCIPALE DES POSITIONS, PROGRAMMATION DES POSITIONS
COTE GAUCHE, PROGRAMMATION DES POSITIONS COTE DROIT.

MODE PROGRAMMATION PRINCIPALE DES POSITIONS

IL EST POSSIBLE D’ACCEDER A CE MODE EN UTILISANT LA TOUCHE DE LA
TELECOMMANDE, LAQUELLE CORRESPOND AU PROGRAMME DE POSITIONNEMENT —
ENTREE. APRES QUE LE ROBOT Al RECONNU LE MODE SOUS LERUEL IL SE TROUVE,

N

vOous POUVEZ COMMENCER A PROGRAMMER CELUI-CI.

* LA POSITION DE SON CORPS EST ACTIVEE LORSRUE VOUS ACCEDEZ AU MODE
PROGRAMMATION. LA POSITION DU CORPS DU ROBOT EST SA POSITION
INITIALE, AVANT TOUTE PROGRAMMATION. LE ROBOT REPRENDRA SA POSITION
INITIALE A CHARUE ACTIVATION DU PROGRAMME.

* BOUGEZ MANUELLEMENT SES BRAS ET LA PARTIE SUPERIEURE DE SON
CORPS.

* A CHARUE FOIS QUE VOUS CESSEZ DE LE BOUGER, LE ROBOT ENREGISTRE LA
POSITION ET RECONNAIT CELLE-CI EN DISANT « OK ». VOUS POUVEZ BOUGER
SES EPAULES, SES POIGNETS, SA TAILLE EN LA PENCHANT VERS L’AVANT OU
L’ARRIERE OU EN LA FAISANT BASCULER D’UN CATE SUR L’AUTRE OU ENCORE
EN LUI IMPRIMANT UNE ROTATION. ELEMENTS MOTEURS.

* VOUS POUVEZ IMPRIMER UN MOUVEMENT A PLUS D’UN ELEMENT MOTEUR A LA
FOIS. EN D’AUTRES TERMES, VOUS POUVEZ ACTIONNER LES DEUX BRAS
ENSEMBLE OU VOUS POUVEZ LUI FAIRE TENDRE LA MAIN TOUT EN LE FAISANT
SE PENCHER SUR LE COTE, VERS L’AVANT.




PROGRAMMATION

* 5| VOUS CESSEZ TOUTE PROGRAMMATION PENDANT UNE DUREE D’ENVIRON
TROIS SECONDES, LE ROBOSAPIEN™ V2 QUITTERA LE MODE
PROGRAMMATION ET REPETERA LES MOUVEMENTS EFFECTUES.

* NE CHERCHEZ PAS A FAIRE SE MOUVOIR LE ROBOSAPIEN™ V2 AU-DELA DES
LIMITES MECANIQUES POUR LESQUELLES IL EST CONGU OU A LUI IMPRIMER
DES MOUVEMENTS TROP RAPIDES.

® S| VOUS PLACEZ LE ROBOT DANS UNE POSITION PRESENTANT POUR LUI UN
DANGER (PAR EXEMPLE, S| VOUS LE PENCHEZ TROP VERS L’AVANT OU VERS
L’ARRIERE DE SORTE RU’IL PUISSE CHUTER), IL AJUSTERA DE LUI-MEME LE
MOUVEMENT EN REPETANT CELUI-CI.

* EN MODE PROGRAMMATION DES POSITIONS, VOUS POUVEZ COMBINER LES
MOUVEMENTS DE LA PARTIE SUPERIEURE DU CORPS AVEC CEUX DES JAMBES
ET CEUX ASSOCIES A LA MARCHE EN UTILISANT POUR CE FAIRE LES
CAPTEURS SITUES AU NIVEAU DES PIEDS :

PRESSION SUR UN SEUL CAPTEUR AVANT
LE ROBOSAPIEN™ V2 EFFECTUERA PLUSIEURS PAS TOUT EN PIVOTANT DANS
LE SENS DU PIED RUI A ETE TOUCHE.

PRESSION SUR LES DEUX CAPTEURS AVANT DES PIEDS
LE ROBOSAPIEN™ V2 EFFECTUERA PLUSIEURS PAS VERS L’AVANT.

PRESSION SUR LES DEUX CAPTEURS ARRIERE DES PIEDS
APPUYEZ SUR LES DEUX CAPTEURS ARRIERE POUR FAIRE RECULER LE ROBOT
DE PLUSIEURS PAS.

PRESSION SUR LE CAPTEUR AVANT ET LE CAPTEUR
ARRIERE DU PIED OPPOSE = PIVOTEMENT

LE FAIT D’APPUYER SUR LE CAPTEUR AVANT DU PIED DROIT ET LE CAPTEUR
ARRIERE DU PIED GAUCHE (OU INVERSEMENT) AURA POUR EFFET DE FAIRE
PIVOTER LE ROBOT VERS LE PIED DONT LA PARTIE AVANT A ETE TOUCHEE.

PRESSION SUR LE CAPTEUR AVANT ET LE CAPTEUR
ARRIERE DU MEME PIED = COUP DE PIED

SI vOUS APPUYEZ SUR LES DEUX CAPTEURS D’UN MEME PIED, LE
RoBOSAPIEN™ V2 LANCERA CE PIED VERS L’AVANT (COUP DE PIED).




PROGRAMMATION

LE MODE PROGRAMMATION PRINCIPALE DES POSITIONS COMPREND UN MAXIMUM
DE DOUZE MOUVEMENTS. 51 vVOUS ATTEIGNEZ CE CHIFFRE MAXIMUM, LE ROBOT
VOUS INDIQUERA QUE LA MEMOIRE EST 5ATURéE, IL QUITTERA CE MODE DE
PROGRAMMATION ET REPETERA LES MOUVEMENTS ENREGISTRES.

POUR EFFACER LES MOUVEMENTS AU SEIN D’UN PROGRAMME DE POSITIONNEMENT,
ACCEDEZ AU MODE ET NE BOUGEZ PLUS LE ROBOT PENDANT ENVIRON TROIS
SECONDES. LE ROBOT QUITTERA ALORS AUTOMATIQUEMENT CE MODE ET VOUS
INDIQUERA QUE LA MEMOIRE EST VIDE. LES MOUVEMENTS ONT ETE EFFACES.

MODES PROGRAMMATION DES POSITIONS CATES GAUCHE ET DROIT
* VOUS POUVEZ AFFECTER DIFFERENTS PROGRAMMES AUX CAPTEURS SENSORIELS
ASSOCIES AUX COTES GAUCHE ET DROIT DU ROBOT A L’AIDE DES MODES DE

PROGRAMMATION DES POSITIONS GAUCHE ET DROITE.

* POUR ACCEDER A L’UN DE CES MODES DE PROGRAMMATION, APPUYEZ
BRIEVEMENT A DEUX REPRISES, ET EN L’ESPACE D’UNE SECONDE, SUR LES
TOUCHES ASSOCIEES AUX CAPTEURS DES PIEDS.

* VOUS POUVEZ ENSUITE PROGRAMMER LE ROBOT DE MANIERE SIMILAIRE AU MODE
PROGRAMMATION PRINCIPALE DES POSITIONS CI-DESSUS.

* VOUS POUVEZ EFFACER LES MOUVEMENTS ENREGISTRES DANS CE PROGRAMME
DE POSITIONNEMENT EN ACCEDANT AU MODE CONCERNE ET EN NE BOUGEANT
PLUS LE ROBOT PENDANT ENVIRON TROIS SECONDES.

* POUR ACTIVER A NOUVEAU LES MOUVEMENTS ENREGISTRES AU SEIN DU
PROGRAMME, IL VOUS SUFFIT D’APPUYER BRIEVEMENT SUR L’UN DES CAPTEURS
DES PIEDS OU DES GANTS DU ROBOT SITUES SUR LE COTE MEME DU CORPS
AURUEL VOUS AVEZ AFFECTE LE PROGRAMME.

CATEGDRIES RELATIVES AUX PROGRAMMES DE LA TELECOMMANDE

VOUS POUVEZ AFFECTER LA LISTE DES MOUVEMENTS ET ANIMATIONS DU
RoBOSAPIEN™ V2 A L’UN DES TROIS MODES DE PROGRAMMATION S’EFFECTUANT
A PARTIR DE LA TELECOMMANDE : PROGRAMMATION PRINCIPALE, PROGRAMMATION
VISUELLE, PROGRAMMATION ACOUSTIQUE.

MODE PROGRAMMATION PRINCIPALE
ACCEDEZ AU MODE DE PROGRAMMATION PRINCIPALE EN APPUYANT SUR LES
TOUCHES + +

* VOUS POUVEZ A CE STADE ENREGISTRER DES MOUVEMENTS AU SEIN DU
PROGRAMME EN UTILISANT LES TOUCHES DE FONCTION DE LA TELECOMMANDE.
LE ROBOSAPIEN™ V2 SE RAPPELLERA LES FONCTIONS SELON L'ORDRE DANS
LEQUEL CELLES-CI LUI ONT ETE INDIQUEES.

* VOUS POUVEZ ENREGISTRER DIFFERENTES ALLURES DE DEPLACEMENT,
DIFFERENTS MOUVEMENTS DES BRAS ET DE LA PARTIE SUPERIEURE DU CORPS
AINS| QUE DES DEMONSTRATIONS ET ANIMATIONS.

* CHARUE MOUVEMENT CONSTITUE UNE PHASE UNIQUE ET PARTICULIERE DU
PROGRAMME.

* S| VOUS CHOISISSEZ D’ENREGISTRER DES MOUVEMENTS MOTEURS SIMPLES,
TELS LES MOUVEMENTS DES BRAS ET DE LA TAILLE, ALORS LE TEMPS OU
LA TOUCHE DE LA TELECOMMANDE EST MAINTENUE ENFONCEE DETERMINERA
L’AMPLEUR DU MOUVEMENT.

* UN MOUVEMENT COMPLET EST ATTEINT LORSRUE LA TOUCHE DE LA
TELECOMMANDE A ETE MAINTENUE ENFONCEE PENDANT TROIS SECONDES.




PROGRAMMATION

* S|, AU COURS D’UNE SERUENCE DONNEE, VOUS APPUYEZ SUR LA TOUCHE
ARRET (STOP), LE ROBOT EFFECTUERA UNE PAUSE D’ENVIRON TROIS
SECONDES LORSRUE VOUS RAPPELEZ CE PROGRAMME.

* LES ORDRES OU COMMANDES SUIVANTES NE PEUVENT ETRE ENREGISTREES
AU SEIN D’UN PROGRAMME : SOMMEIL, MISE HORS TENSION, MARGHE/
ARRET DU SYSTEME DE VISION OU SYSTEME ACOUSTIQUE STEREOPHONIQUE,
INTERACTION ROBOT, MODIFICATION DE L’ALLURE, MODE AUTONOME OU
REGLAGES MANUELS DES COULEURS.

* LE MODE PROGRAMMATION PRINCIPALE COMPREND UN MAXIMUM DE VINGT
MOUVEMENTS.

* LORSRUE VOUS ACCEDEZ A UN MODE DE PROGRAMMATION DONNE, LE
PROGRAMME PREALABLEMENT ENREGISTRE DEMEURE EN MEMOIRE MEME Sl
VOUS AVEZ MIS HORS TENSION PUIS REMIS SOUS TENSION LE
ROBOSAPIEN™ V2.

®* S| LA MEMOIRE EST SATUREE, L’'INDICATION VOUS EN SERA DONNEE DES
RUE VOUS ACCEDEZ A CE MODE.

S| VOUS SOUHAITEZ EFFACER L’'INTEGRALITE DES PROGRAMMATIONS
EFFECTUEES, APPUYEZ SUR (@ + + °

S| VOUS SOUHAITEZ N’EFFACER QUE LE DERNIER ENREGISTREMENT EFFEETLIé,

APPUYEZ SUR + + °

RQUITTER LA PROGRAMMATION

POUR QUITTER LE MODE DE PROGRAMMATION, APPUYEZ SUR LES TOUGHES
+ + ° LE ROBOSAPIEN™ V2 RAPPELLERA LE PROGRAMME SI
CELUI-CI EST ENREGISTRE.

SOUS-PROGRAMMES

IL VOUS EST POSSIBLE D’ADJOINDRE DES SOUS-PROGRAMMES AU MODE DE
PROGRAMMATION PRINCIPALE AFIN D’AUGMENTER LA CAPACITE DU PROGRAMME
ENREGISTRE. POUR CE FAIRE, PROCEDEZ COMME SUIT :

SOUS-PROGRAMME SONORE : + + 6
SOUS-PROGRAMME VISUEL : + + a )

SOUS-PROGRAMME DE POSITIONNEMENT : °

* 5| VOUS AJOUTEZ UN SOUS-PROGRAMME VISUEL OU SONORE MAIS QU’IL
N’EXISTE AUCUNE DONNEE AU SEIN DE LA MEMOIRE ASSOCIEE AU
PROGRAMME VISUEL OU SONORE, LE ROBOT MARRUERA ALORS UN TEMPS DE
PAUSE D’ENVIRON 90 SECONDES AVANT DE POURSUIVRE LE RESTE DU
PROGRAMME, ATTENDANT GU’UN SON FORT OU AIGU OU QU’UN STIMULUS
VISUEL PROCHE DECLENCHANT LE RAYONNEMENT INFRAROUGE SE PRODUISE.

* S| LA MEMOIRE ASSOCIEE AU PROGRAMME VISUEL OU SONORE CONTIENT
DEJA DES DONNEES, LE ROBOT EXECUTERA ALORS AUTOMATIQUEMENT LES
MOUVEMENTS A PARTIR DU SOUS-PROGRAMME SANS MARQRUER DE TEMPS DE
PAUSE OU D’ARRET.




PROGRAMMATION

®* EN TANT QUE PARTIE INTEGRANTE DU PROGRAMME PRINCIPAL, IL VOUS EST
POSSIBLE DE METTRE LE ROBOSAPIEN™ V2 EN MODE GARDE/SENTINELLE.

®* LE ROBOT MARQUERA ALORS UN TEMPS DE PAUSE D’ENVIRON 90
SECONDES AVANT DE POURSUIVRE LE RESTE DU PROGRAMME, ATTENDANT
QU’UN SON FORT OU AIGU OU QU’UN STIMULUS VISUEL PROCHE
DECLENCHANT LE RAYONNEMENT INFRAROUGE SE PRODUISE.

® SI, AU COURS DE CETTE PHASE, LE ROBOT PERGCOIT UN STIMULUS VISUEL
0OU SONORE, CELUI-CI EXECUTERA LE SOUS-PROGRAMME CONCERNE AVANT
DE POURSUIVRE.

MODES PROGRAMMATION ACOUSTIQUE ET VISUELLE

IL VOUS EST POSSIBLE D’AFFECTER UNE SEQUENCE DE MOUVEMENTS
DECLENCHES PAR UN SON FORT OU AIGU (PROGRAMME SONORE) OU UN
MOUVEMENT PROCHE DECLENCHANT LE RAYONNEMENT INFRAROUGE
(PROGRAMME VISUEL) LORSEUE LE ROBOSAPIEN™ V2 EST EN MODE GARDE/
SENTINELLE (P. 34).

ACCEDEZ AU MODE PROGRAMME SONORE EN APPUYANT SUR LES TOUCHES

@ @0

ACCEDEZ AU MODE PROGRAMME VISUEL EN APPUYANT SUR LES TOUCHES

®* LEs MODES PROGRAMMES SONORE ET VISUEL DISPOSENT CHAGCUN D’UN
MAXIMUM DE 20 MOUVEMENTS.

® |L VOUS EST POSSIBLE DE PROGRAMMER LES MOUVEMENTS DE MANIERE
SIMILAIRE AU MODE PROGRAMMATION PRINCIPALE.

® VOUS POUVEZ ENREGISTRER LE SOUS-PROGRAMME DENOMME
PROGRAMMATION PRINCIPALE DES POSITIONS DANS LES PROGRAMMES SONORE
0OuU VISUEL MAIS vOUS NE POUVEZ ENREGISTRER LES SOUS-PROGRAMMES
SONORE OU VISUEL OU ENREGISTRER LE MODE GARDE/SENTINELLE EN TANT
QUE PARTIE INTEGRANTE D’UN PROGRAMME SONORE OU VISUEL.

®* LORSQUE LE ROBOSAPIEN™ V2 EXECUTE LES PROGRAMMES, IL NE FAIT PAS
APPEL A SON SYSTEME DE VISION INFRAROUGE OU A SES CAPTEURS
SENSORIELS POUR EVITER LES OBSTACLES.

REMARQUE : TOUS LES MODES PROGRAMMES RESTENT EN MEMOIRE LORSQUE
LE ROBOT EST HORS TENSION MAIS SERONT PERDUS LORSQUE LES PILES

SONT RETIREES.




MODE GARDE/SENTINELLE

+ + ° = MODE GARDE/SENTINELLE

S| VvOUS METTEZ LE ROBOSAPIEN™ V2 EN MODE GARDE/SENTINELLE, CELUI-
Cl DEVIENDRA ALORS IMMOBILE. SES CAPTEURS DE VISION INFRAROUGES 0OU
CAPTEURS ACOUSTIQUES STéRéDF'HEINIL_\]UES FERONT RETENTIR UNE ALARME
OU EXECUTERONT UN PROGRAMME LEUR ETANT AFFECTE LORSQAU’ILS SONT
DECLENCHES PAR LA DETECTION D’UN STIMULUS VISUEL OU SONORE.

® S| LE SYSTEME VISUEL ou SONORE pu RoBOSAPIEN™ V2 EST
DESACTIVE LORSRU’IL EST MIS EN MODE GARDE/SENTINELLE, CE SYSTEME
S’ACTIVERA AUTOMATIQUEMENT.

®* CE SYSTEME SE DESACTIVERA AUTOMATIGUEMENT LORS DE L’ABANDON DU
MODE GARDE/SENTINELLE.

* LES DEUX PROGRAMMES SONORE ET VISUEL PEUVENT ETRE UTILISES EN
MODE GARDE/SENTINELLE (CECI CONSTITUANT LEUR FONCTION PRIMAIRE).

® S’IL EST DERANGE ET QU’AUCUNE DONNEE NE SE TROUVE ENREGISTREE
DANS LA MEMOIRE ASSOCIEE AU PROGRAMME, LE ROBOT EXECUTERA UNE
ACTION PAR DEFAUT.

* LE ROBOSAPIEN™ V2 QUITTERA LE MODE GARDE/SENTINELLE S| vOUS
APPUYEZ SUR UNE TOUCHE, QUELLE QU’ELLE SOIT.

* S| LE ROBOT PERGOIT DIX SONS D’AFFILEE SANS QU’UN STIMULUS VISUEL
NE VIENNE S’INTERCALER, IL DESACTIVERA ALORS DE LUI-MEME SON
SYSTEME SONORE.

* S| LE ROBOT PERGOIT TROIS STIMULI VISUELS D’AFFILEE, SANS
INTERRUPTION ENTRE CHACUN D’ENTRE EUX, IL DESACTIVERA ALORS DE LUI-
MEME SON SYSTEME VISUEL.

® S| LES DEUX SYSTEMES SONT DESACTIVES DE CETTE SORTE, LE ROBOT
HUITTERA LE MODE GARDE/SENTINELLE.

ATTENTION : DU FAIT QUE LE ROBOSAFPIEN™ V2 PEUT S’ANIMER EN MODE
GARDE/SENTINELLE, IL EST CONSEILLE DE NE PAS LAISSER CELUI-CI A
PROXIMITE DU REBORD D’UNE TABLE.

REMARGRUE : EN MODE GARDE/SENTINELLE, LE ROBOSAPIEN™ V2 IGNORERA
LA FONCTION ‘DECLENCHEMENT AU LASER’ MAIS LA FONCTION ‘INFRAROUGE’
LUI ETANT ASSOCIEE PEUT INTERFERER AVEC LE SYSTEME DE VISION DU
ROBOT. LES CAPTEURS SENSORIELS NE FONCTIONNENT PAS EN MODE GARDE/
SENTINELLE.

LE ROBOSAPIEN™ V2 SE METTRA HORS TENSION APRES 30 MINUTES PASSEES

EN MODE GARDE/SENTINELLE.




INTERACTION ROBOT

LORSQRU’IL SE TROUVE SOUS CE MODE, UNE INTERACTION DU ROBOSAPIEN™
V2 AVEC L'UN DES SES AMIS ROBOTS EST POSSIBLE. CEUX-CI DOIVENT ETRE
POSITIONNES SUR UNE MEME LIGNE ET SE FAIRE FACE. LES ROBOTS DOIVENT
REPOSER SUR UNE SURFACE PLANE ET L’ANGLE DE VISION (AXE OPTIQUE) DOIT
ETRE PARFAITEMENT DEGAGE (VOIR ILLUSTRATIONS).

ROBOSAPIENT"VZ2

1,50 M

ROBOTS !

DISTANCE MAXIMALE ENTRE LES DEUX

<

LES DEUX ROBOTS FONCTIONNENT A PARTIR DE LA MEME TELECOMMANDE.
PAR ACTIVER L’INTERACTION, IL VOUS FAUT POINTER LA TELECOMMANDE VERS

SEULEMENT L’UN DES DEUX ROBOSAPIEN™ V2 EN UTILISANT LES TOUCHES

+ + @ + ° = INTERACTION ROBOSAPIEN™ V2.




INTERACTION ROBOT

ROBORAPTOR™

LE ROBORAPTOR™ SE TROUVE TOUT
D’ABORD EN PHASE PASSIVE (ETAT
D’ATTENTE) LORSEU’IL EST MIS
SOUS TENSION. LE PROGRAMME
D’INTERACTION DOIT ETRE LANCE
AVANT DE PASSER EN MODE
AUTONOME SANS QUOI IL SERA
NECESSAIRE DE REPETER LA
PROCEDURE D’INITIALISATION.
INTERACTION DU RoBORAPTOR™ :

@ @ D 0

CE PROGRAMME INTEGRE DES

ELEMENTS ALEATOIRES.

ROBOPET™

METTEZ LE RoBoOPET' sous
TENSION PUIS ORDONNEZ-LUI DE
S’ASSEOIR. VOUS DISPOSEZ D’UN
INTERVALLE DE DIX SECONDES POUR
LANCER L’INTERACTION SINON LE
ROBOPET™ COMMENGCERA A
EXECUTER LES FONCTIONS @UI LUI
SONT PROPRES.

INTERACTION DU RoBorPET™ :

@ o

CE PROGRAMME INTEGRE DES

2-3 PIEDS




REMARQUES IMPORTANTES

NE DONNEZ PAS AU ROBOSAPIEN™ V2 TOUT OBJET FRAGILE OU DE VALEUR A
TENIR. IL POURRAIT LANCER OU LACHER CES OBJETS DE MANIERE
IMPROMPTUE.

POUR COMPRENDRE VOTRE ROBOSAPIEN™ V2, IL EST UTILE D’APPRENDRE CE
QUE CHAQUE CLIGNEMENT OU CLIGNOTEMENT SIGNIFIE. OBSERVEZ BIEN SES
YEUX ET AGISSEMENTS.

LE ROBOSAPIEN™ V2 SE DEPLACE PLUS AISEMENT SUR DES SURFACES
LISSES. S’IL EPROUVE DES DIFFICULTES A SE MOUVOIR SUR UNE SURFACE,
ESSAYEZ ALORS DE MODIFIER SON ALLURE POUR OBTENIR UNE MEILLEURE
EXECUTION DES MOUVEMENTS. LE ROBOSAPIEN™ V2 REAGIT PLUS

FACILEMENT AUX ORDRES TRANSMIS PAR LA TELECOMMANDE LORSHUE vOUS
VOUS TROUVEZ PLACE FACE A LUI. DE MEME, LE ROBOT NE DETECTERA PAS LES
ORDRES LUI ETANT DONNES SI LA TELECOMMANDE EST SITUEE DANS SON DOS.

LES FONCTIONS INFRAROUGES PEUVENT SE TROUVER PERTURBEES PAR UNE
LUMIERE SOLAIRE VIVE OU AVEUGLANTE, UN ECLAIRAGE FLUORESCENT OU UNE
LUMIERE TAMISEE DONT LA DENSITE PEUT ETRE ATTENUEE

ELECTRONIQUEMENT. POUR PLUS D’INFORMATIONS, VEUILLEZ VOUS REPORTER
AU CHAPITRE SYSTEMES DE VISION DU ROBOSAPIEN™ V2 EN PAGES 21-22 DU
PRESENT MANUEL.

POUR SE DEPLACER, LE ROBOSAPIEN™ V2 ADOPTE DE LUI-MEME LA POSITION
ADERUATE CONVENANT LE MIEUX A SON CORPS. SI vOUS TENTEZ DE

BOUGER SES BRAS A L'AIDE DE LA TELECOMMANDE, LE ROBOT S’ IMMOBILISERA.
S| VOUS BOUGEZ MANUELLEMENT SES BRAS OU SA TAILLE ALORS QU’IL

SE DEPLACE, LE ROBOT CONTINUERA SA PROGRESSION MAIS PEUT PERDRE
L’EQUILIBRE ET CHUTER.

LORSQ@U’IL EST ACTIVE, LE ROBOSAPIEN™ V2 REAGIT AUX STIMULI SONORES,
VISUELS ET TACTILES. CECI CONSTITUE SON MODE PAR DEFAUT. LE ROBOT SE
TROUVERA SOUS CE MODE A CHARUE FOIS QU’IL EST ACTIVE OU APRES UNE
MISE HORS TENSION TOTALE.

LE SYSTEME DE VISION INFRAROUGE ET LE DECLENCHEMENT AU LASER DU
ROBOSAPIEN™ V2 OPERENT SUR LE MODE DU REFLECHISSEMENT. CECI
SIGNIFIE QUE LE ROBOT DETECTE DES SURFACES HAUTEMENT
RéFLéEHIESANTES, TELS DES MURS BLANCS 0OU DES MIROIRS, BIEN PLUS
FACILEMENT ET A DES DISTANCES PLUS IMPORTANTES QU’IL NE DETECTE DES
SURFACES MATES OU SOMBRES.

S’IL NE PERGOIT PAS LES COULEURS COMME IL SE DOIT, VEILLEZ A REGLER LE
NIVEAU DE BLANC (EQUILIBRAGE DES BLANCS) EN FONCTION DE L’ECLAIRAGE
DE VOTRE PIECE.

ATTENTION : LA TETE DU ROBOT EST DOTEE DE NOMBREUX CAPTEURS ET
DOIT ETRE MANIPULEE AVEC SOIN.




nodification non expressément approuvée par
pement peut rendre nulle la

C ot ! orme aux limitations
prévues dans le cadre de la catégorie B ppareils numériques définies par
la section 15 du reglement de la FCC. Ces limitations sont stipulées aux fins de
garantir une protection raisonnable contre les interférences génantes en
installation résidentielle. Cet équipement génére, utilise et diffuse des ondes
radio, et s’il n’est pas installé ni utilisé en conformité avec les instructions

dont il fait I'objet, peut causer des interférences génantes avec les
communications radio. Cependant, nous ne pouvons vous garantir qu’une
interférence ne se produira pas dans une installation particuliére. Si cet
équipement produit des interférences graves, lors de réceptions radio ou
télévisées qui peuvent étre détectées en allumant et en éteignant I’équipement,
vous étes invités a les supprimer de plusieurs maniéres

_ Réorientez ou déplacez I'antenne de réception.

_ Augmentez la distance séparant I’équipement et le récepteur.

_ Connectez I’équipement a un circuit différent de celui du récepteur.
_ Contactez votre revendeur ou un technicien radio/TV qualifié.

Nous vous recommandons de conserver WS809 l fl'o 1

notre adresse afin de pouvoir nous
contacter ultérieurement.

Les produits et les coloris du produit
peuvent varier.

Emballage imprimé en Chine.

Ce produit ne s’adresse pas a des
enfants de moins de trois ans d’age en
raison des piéces de petites dimensions
le constituant. Risques d’étouffement.
Fabriqué en Chine

Fabriqué et distribué par
© 2005 WowWee Ltd.
Tous droits réservés.

WowWee (Asie)
Unit 301A-C, 92 Granville Rd.
T.S.T. East. Hong Kong.

WowWee (Amérique du Nord)
4480 Cote de Liesse, Suite 320
T.M.R. Quebec, H4N 2R1, Canada

Service d’assistance téléphonique :
1-800-310-3033

L http://www.wowwee.com
ROB0LICS http://www.robosapienv2online.com




