HUNAROBO Science Class
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Haciendo un robot de juegos usando todos los modos de la mainboard |
______________________ ‘-//
A | Eltrompo poderoso e

| iPuedes usar un motor DC y un sensor IR para hacer tu propio trompo!

Prepara las partes

A ) Marco21 X3
Block523  x1
Siiiisn [+ ravronaes] Marco11 X2
- : oo Adaptador1  x1
o Block511  x2
: [eesecieeeass] Adaptador2  x2
— Eje(P) X2
Block135  x1 Eje(G) %1 Mainboard x1
Sofeloinfeds Block111 x4 wl Red Bush x4 f]
Block15 x2 L) Half Bush x4 Senx1
Block35 %3 Gear(L) X2
Rueda(P) x1 Gear(S) x2

Rueda(M)  x1 .‘. Motor DC x1 Battér;Case x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot
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Block511

AY

4

Motor DC
3
% X1 “1" Medio cojinete
HRLEE
X Eje(P) \ >, "1

Engranaje(P}

* El lado de atrés va sujeto con un cojinete rojo.

Block111

Engranaje {L}
Xl ~ < > -

4 ( Parte de abajo del modelo #3)

Cojinete rojo

Adaptador2
Block3s \[
AV

Block511

Adaptador1
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Modelo #7
N

AN

Modelo #5

Combina el modelo #5 con el modelo# 7.

Engranaje(l}

Model #9

Wi
MainBoard

Voltea el modelo #9 y conecta la Mainboard

Voltea el modelo #10 , y conecta dos
"block111, en la parte de abajo de la mainboard

46 | www.huna.asia



Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot
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Block15 Lt <2

Eje(P)/Cojinete rojo

: -.-’_’--K Block35

-

o

17

P\

Caja de baterias

Conecta las cajas de baterias al modelo #16

Inserta un eje pequefo entre los "block15,
con dos medios cojinetes y dos cojinetes rojos .

16

Marco21(X2)

R nn e X 2

Block35

18

Sensor IR

Conecta un sensor IR al modelo #17
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2 .

Cojinete rojo
/Medio conjinete

Rueda(iv)

Eje(G) Marcoll =2
) @ X1 % X1

EESEE X2
J

. J |\

Conectados "Marcoll, al eje grande del modelo #19 con
un cojinete rojo y un medio cojinete en orden

. [ \

*Deja un espacio del
espesor de un marco Frame21
entre la rueda y el J,
engranaje
Block135
Engranaje(P)
Rueda(P)
& J . J

Inserta un engranaje pequefo y una rueda pequefia en el
eje grande, deja un espacio del espesor de un
"Marco5 .

Modelo #18 = _Este punto es para el trompo

Modelo #21

Modelo #22
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

5 .

Inserta el modelo #22
entre el efe y el block3s,

S

¥

\

L

Combina el modelo #18 con el modelo #21y luego
conecta el modelo #22.
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) | Como operar el trompo poderoso |

P

f—( Conectando la mainboard )ﬁ
Conecta en este orden.

L_IR seneor{IN1} . .
= N L 1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder

e

2. Conectar el motor izquiedo al conector del motor
izquierdo.
3. Conectar el sensor IR a la IN1 del conector de

LEFT MOTOR
connector

entradas

@=- El cable rojo del motor debe estar conectado
© a positivo @ y el cable negro al negativo © .

® - Inserta el lado del cable negro del '
conector de tres puntas en el negativo ©.

Power connector —T
. J

° |
. |

p [Configur'ando modo) .

1. Asegurate que la caja de baterias y el Motor DC estén bien conectados
2. Enciende la mainboard
3. Presiona el boton MODE, solo se debe iluminar el LED verde.

MODE #2 _ Modo encendido/apagado

4, Presiona el botén START.

\

- ( How to make it move | )

@Pon el trompo en el punto rojo. Coloca la manija de
seguridad.

Cuando coloques el dedo en Hala de la rhanija de

el sensor IR el trompo seguridad para liberar el
comenzara a girar trompo. )

\.
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