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

HUNAROBO SCIENCE CLASS BEGINNING COURSE
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HUNAROBO Science Class

Programa de educacion HUNAROBO 1

Programa de desarrollo educativo

- El programa completo se concentra en el desarrollo de actividades cientificas y de robdtica

- Desarrollo de conocimientos cientificos basicos y habilidades de pensamiento creativo para resolver
problemas complejos y desarrolo de programas para aumentar las habilidades relacionadas a la

resolucion de problemas y la creacion de soluciones novedosas.
Ventajas del programa

- Desafios que incluyen el uso de destreza mentar y concentracion
-Mejoran las habilidades de concentracion y liderazgo a través de actividades en pequefios grupos.
-Contenidos adaptados para su uso desde kinder y educacion bésica.

-Bajo la guia del maestro, el objetivo puede ser alcanzado a través del au-montaje para promover un
buen entorno de aprendizaje.

HUNAROBO 1(Principiante)
En el curso inicial Hunarobol, aprenderemos lo siguiente:

¢Qué es un robot? Aprenderemos como montar cada parte, su nombre y funcién

Historia de la polea y palanca Hacer objetos con diferentes bloques
Course

No.1 Mainboard-Caja magica Haciendo un Robot usando todos los modos de la mainboard

Historia y evolucién de los Robots | Haciendo un robot para jugar con la mainboard

Composicion del robot-Control | 5 cjendo robots de batalla para jugar con tus amigos

remoto
Siguelineas Haciendo un siguelineas capaz de seguir una linea negra
Course
No.2 Composicion del robot (0jos)- . .
P Sensor IR (0jos) Haciendo tu propio robot usando un sensor IR
¢Qué es un evasor? Haciendo un robot capaz de evadir objetos
Energia del robot - Electricidad | Haciendo tu propio robot y entendiendo principios de
electricidad
Composicion del robot (0jos) - | Haciendo un robot para seguir un objeto
Course Sensor IR 2
No.3  [composicién del Robot (musculos) Haciendo un robot usando un motor
- Motor

Eje, rueday engranaje Haciendo un robot futbolista para jugar con tus amigos
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Lista de las partes

Block * Las forma y color de las partes puede ser ligeramente diferente debido a las

continuas mejoras en la calidad del proceso de fabricacién

.w Block15 (10)

il (I [ (I [Tl [
20000000000 Block111 (6) Block90 (6)

1] I 1] 1] [T

I

! il 1]
Kjf@@@i% OO0 Block35(6)

O [0 ID

i

E

0000

T 000060
Block35 (6) Montura de motor (4)

CXY OO Y OOy oo
00000000000000000
00000000000000000
00000000000000000
Block511 (6) 000000000000000C0O0CO
C OO0 Y OO XY )

Block1117 (2)

Block523 (2)

Frame / Adapter

Marco5 (10)

Marcoll (10)

Frame21 (4)

XXX Adaptadori (10)

CXXXXXXXXXX  Adaptador2(10) Adaptador L (8)
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HUNAROBO Science Class

Ejes / Cojinetes

h Eje de coneccion (4) ~ /
I ) () N OO W .

I Eje(M) (4)
I Eje(G) (4)

Ruedas/ Engranajes

Acople(4) Cojinete (20) Cojinete (20) Cojinete rojo (10)

OO %ﬂ fg\%
€0\ @ B W
O O @%@ Engranaje(M) (2)
& y Rueda(s) 2 %3@@

5 . S
Rueda(M) (2) ( @ ‘ Engranaje(G) (2) Z@%g
\-/ Engranaje(P) (2)

Rueda guia(2)

Partes electrdnicas

@
| (==

Receptor RC (1) Sensor IR(3)

Mainboard (1) < ” »

Motor DC(2) Caja de baterias 6 (1)
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Aprendamos como montar cada parte y su funcion

Blocks de montaje

Los blocks pueden ser montados de cualquier forma siempre y cuando encajen.
(El hoyo central puede ser usado para montar un motor DC)

1) El Block 15 tiene 5 hoyos en una columna, tiene 3 salientes de un lado y 2 del otro.

3) El block 35 tiene tres columnas de 5 hoyosd (15 en total), también el block 35 tiene dos lados con
una saliente, un lado 5 salientes y otro con 6 salientes.

4) El block 511 tiene 11 hoyos en 5 columnas (55 en total), tiene un lado con 3 salientes, un lado con
2 salientes, un lado con 5 salientes y otro con 6.

e
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HUNAROBO Science Class

5) El Block90 tiene un angulo de 90 grados.

6) El Block135 tiene un angulo de 135 grados.

E Si ambos lados no encajan el adaptador no funcionara.
(0) : % ()

Si las partes de arriba son diferentes el adaptador no funcionara.
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

MOHTGJC de block y marco Si ensamblas usando un marco, las saliente deben quedar en
cada hoyo del marco.

" ¢ Block90
-3
V b
Marcol1

Montaje de motor DCy acople

El acople puede ser unido al eje y al motor para hacer el del motor mas largo.

Eje

4
. Acople
ﬁz

=

Mator DC
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HUNAROBO Science Class

Montaje de motor y rueda Sigue el orden.

Block 523
Y

Montura
de motor @]

R

2 2]
° Motor DC
= Rueda (M)
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

:Qué robots vamos a montar?

< Brazo del Inspector Gadget > < Helicoptero Apache >

< Air-sing-sing > < Trompo poderoso >
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HUNAROBO Science Class

¢Qué robots vamos a montar?

< El tren Thomas >

< Show de pingtiinos > < Robot futbolista 1 >
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

_ . ,
Nstow; ¢Que es un robot :

;Puedes entender su
lenguaje?

Si, porque ambos
somos robots

{Es un robot? jEso signifca Claro que sil Un robotse define como una maquina que
que un Refrigeraador es Creo que todavia tiene una estructura y un programa capaces de
un robot? no entiendes que funcionar de manera humana o ayudar con

es un robot tareas humanas.

;Sabes quién invento la palabra robot?

@es muy complicado! El origen de la palara "Robot"; El Dr. Carel Capek fue uno de los
escritores checos mas influyentes del siglo XX, el entrodujo la
ﬂ palabra "Robot" y la uso mucho en su obra R.U.R (Robots
Universales de Rossum) in 1921, el significado de "Robot" en sus
raices eslavas, significa "trabajo". La palabra viene del Checo
"robota" que significa "Labor compulsiva.”

iEsperal, la expendedora estd

iDice que le pusistes una
\ diciendo algo.

moneda rota y se enfermé!

Perdon seré mas
cuidadosa a la proxima,
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HUNAROBO Science Class
L, Let's : o
A Moke it] Aprendiendo montaje baS|co

Turtle

: -y Prepara las partes
Block15 X3
Block35 X2
Block511 X2
Block135 X3
Marco5 X6
Eje x1
Eje de coneccion x2
1 2 Cojinete X6

Block511 gt € Blockl5

/ ;(—- Block135

r
v
»
"
. v
b |
&%
X
N
OO0 D00k
|
L\
L\
-
MR-

42
Block135 2 X 1

Conecta un "block135; a un "block511,. Conecta dos"block135; y un "block15, al modelo #1.

4 (parte de abajo del modelo)#3)
100

L R
Eje de conecc :
/Cojiente

/Cojiente

.,
&xxm <2 =}
f X D _.-_-
5 -
®» X2 -

Conecta dos "Marco5; con ejes de coneccidn y cojinetes
al modelo #2
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

N N
Block15(X2)
Block511
4
x1 20 X2
4 Y, § Y,
Conecta un "block511; al modelo #3 Conecta dos "block15, al modelo #5
N N
Marco5
~
X x4
4 Y, 4 Y,
Conecta dos "block35; al modelo #6 Conecta 4 "Marco5 s al modelo #7.
N N
Cojinete(X2)
—— X ]
P X4
4 Y, § Y,

Conecta un eje pequeno con un cojinete
a cada lado en el modelo #8
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HUNAROBO Science Class

Escorpion }

Block111

Block511

&

R R R —

Prepara las partes
Block15 x4
Block111 x1
Block511 %2
Block135 x3
Marco5 X6
Eje X2
Cojinete X2
Medio cojinete %2

‘L — Block135
zle
L1

)

Conecta un "block111;y un block511,.

&

Conecta cuatro "block15, al modelo #2.
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e e
s s s@s.ss,

Conecta dos "block135, al modelo #1

Block511

X1

Conecta un "block511, al modelo #3




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

5 \

N
= oxm X1
-
Marco5 5
X
.
§ Y, ~ Y,
Conecta un "Marco5, a la parte de atras del modelo #4 Connecta un "block135, a un "Marco5, al modelo #5.
R . .
Marco5(X2)
Marco5(X2 X2
rc
2 ) P X2
§ Y, 4 Y,
Conecta 5 "frame5, al modelo #6. Haz los ojos del Escorpion usando ejes y
cojinetes.
~ 9(Parte de abajo del modelo#s) )
Medio
cojinete
® X2
S y, y,

Conecta medios cojinetes en la parte de
abajo del modelo #8.
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HUNAROBO Science Class

Tipos de robot

Soy un robot
humanoide

iQué es un robot
humanoide?

iiNo lo sabes!? Un robot humanoide tiene la

forma de un humano con tecnologfa robética.
| -

Me siento un poco

enojada por que sabes
mas que yo

There are many kinds of robots \_
used for manufacting, servicing,

etc. I'm a service robot.
=

1) Industria de
Manufactura

2) Robots sirvientes

Robot limpiador

Robot de seguridad Robot Humanoide
'g _“ iMira cerca de tu casa y haz una lista de los robots que puedas encontrar! |
L

AQIVJVVVAVVVVAVIVVVAVV VIV IVVVIVAVIVVIVIVVVVY
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Haciendo tu propio robot

AQUIVAVVVVAVVVIVVVVAVVIVVAVIVIIVAVVIIVVVVVVVY

e ® O
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HUNAROBO Science Class

\(/’;(j??;twf Principio de la palanca

Es simple, si entiendes
como funcionan las
palancas

iPodrias bajarme? Ups, soy muy pesado.

iWow!, estamos a nivel
;{Cémo hiciste eso?

Si, de hecho el
sube y baja se basa
en los principios de
las palancas para
funcionar

Energia
Oh, ;Eso significa que con
l una barra puedo levantar

objetos usando un pivote?

)
©

Punto

de accién
Fulcro iCorrecto!

Si el fulco esta mas
alejado del punto donde se
hace fuerza, la fuerza (en el
punto de accién) es mayor.

Siaflades mas energia
de un lado, por las leyes de la
fisica el otro punto (llamade

punto de accién) se muve en
direccién opuesta

Power

!

il )
Por eso es que te iEres buenal Fulcro o
acercaste al fulcro para iSabes acerca de
que nos pusieramos otros usos de las Bueno... ;Queé iNo te preocupes!

a nivel palancas? otros usos hay? Encontremolos juntos
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

adaptada para muchos propositos practicos en la vida cotidiana. Las tres imagenes arriba
muestran algunos usos para esta tecnologia.

|

i |

Es un brazo robético de movimiento libre basado en la caricatura 'Inspector Gadget', y ha sido |
|

)

Prepare parts for assembly

Block15 x4
Block135 x4
Montura de Motor|  x2
Marco11 X2
Marco21 x4

Eje de coneccion| x4

Cojinete rojo x4
AN . = .
X2

Eje de coneccién

|

Cojienete rojo

™ Ve
Marco21 K
Modelo #1
J ]
I X 2
|\ J \. X1 J

Fija la coneccidén usando un cojinete rojo
(Monta dos iguales).

HUNAROBO Guidebook Series | 21




R
N

PO
N

i
@=O1@)

Q

HUNAROBO Science Class

J

Eje de coneccién

2

R
Modelo #2

2
T Modelo #2

Eje de coneccién

P X2
\ Y,
Une dos modelos #2 con ejes de coneccion.
5 i
Modelo #4
4
Lty X 2
\ Y,

Conecta dos "block15, al modelo #4

(E-I—I-_Z-:-'. -l

mx2

Conecta dos monturas de motor
al "block135, del modelo #6.

22 | www.huna.asia

e Cojinete rojo

Cojinete rojo

X
\. g

Coloca cojinetes rojos en cada eje de
coneccién del modelo #3

L
Modelo #5

Conecta dos "block135, al modelo #5.

S \

Block15

o <2

. J

Conecta dos "block15,al modelo #7.



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

Marco 11

Block135

Bo0c00c60d) X 2
\ J \ J

Conecta dos "block135, al modelo #8. Conecta dos "framel11, al modelo # 9.
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Una polea esta formada por una rueda, un eje y
una cuerda. Hay dos tipos de poleas, ;Quieres
tratar de levantar cbjetos con ambos tipos?

iCudles son los usos de los pesos y poleas?

IOHO)
l@l@l@lc
(59@9:
©©% )%

K

Polea mévil

N

{Wow! Este objeto es
muy facil de levantar,
iPero por qué se mueve

tan poco?

]

Este objeto no es tan
liviano, pero la polea fija
lo hace mas facil de mover

P e —
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

= P

¢t/ Let's . .
W Make it £ Usando diferentes blocks para hacer objetos

El Helicdptero Apache es parte de la armada de EEUU . Es letal contra tanques y
otros blancos enemigos. Tambien tiene suficiente poder de fuego apra eliminar
helicopteros enemigos y es muy eficaz en la noche.

Prepara las partes

Block15 X8 Gear(L) X2
Block111 X6 Gear(M) X2
Block35 x4 Gear(S) X2
Block511 X4 Shaft(L) X4
Block90 X3 Shaft(M) X3
Block135 x4 Shaft(S) x1
Mountura de M.| x3 Cojinete x5
Marco5 x2  |Medio Cojinete | x2
Marco11 x6 | Cojinete Rojo | x10
Marco21 x3 Adaptardor1 x1
Rueda(P) X2 Adaptador2 X2

Block511 Block35

"4

Adahtadoﬂ

Block111

Block111(X2) N

X1 Modelo #3 il X 2

Connect two "block111,s to model(pic)# 3.
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HUNAROBO Science Class
9

Blockg0 N

Modelo #5

xxxxx

7 8
@ <2 Cojinete
— ] rojo (X2)
Booc066655g) X 2

Block35

8 Modelo #6 Modelo #7

9 10
-
Modelo #8
=t
Block111(X2) Adaptador2(X2)
Vg 2

5

-_f' i

r

o
ol
._If'

o

-.;;_l.'..'(_. &
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

12

11(Parte de abajo del modelo #10)

Block15

Voltea el modelo#10y conéctale dos "block15,
y un Tblock111; .

13

Block511

X2

Voltea el modelo #12 y conéctale dos
"block511 .

15

Block90 —

xxxxx

14
A
Block135 =7
16

Cojinete Cojinete

=4 VA
I ! Cojinete rojo ! I

I(\ Eje(G) N I

Pon atencio en la direccion de los block15,
(Ensambla dos modelos iguales.)
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HUNAROBO Science Class
17

#15

Combina el modelo #15 con los modelos #16.

19 20
a0

Block15(X2) ~3

21 22

Block15(X2)

Montura de Motor
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

23 - n .

Modelo #22 Ni Modelo #23 S

Cojinete Rojo Engranaje(M)

Ruedal(P)
Y

Cojinete

rojo
X1
© X
. X2
E P)(X2 '
] ngranaje(P)(X2) ® xi
\ J \ J

Conecta las partes en este orden; Engranaje mediano—
Rueda (P) > Dos engranajes(P)=>Un Cojinete Rojo.

Marco5
X ﬁ
il X2)

Voltea el modelo #24 y monta el modelo #20

Marco21(X3)
"4

Modelo #27
74

Engranal=(L) XTI % 3
J & J

Conecta ejes grandes y pequeios al engranaje grande.
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HUNAROBO Science Class

Engranaje(_G)

Pon un engranaje grande en el modelo #28

kD \

Engranaje(M)

Model(Pic) #32

Model(Pic) #26

Combina el modelo #32 con el modelo #26.

30 | www.huna.asia

Cojinete rojo

N v Rueda(P)

Cojinete

X1 X1 @ X1

Conecta las partes en este orden;
Un cojinete = Rueda pequefia = Cojinete Rojo

X1 @ X1

Cojinete rojo

v Block511

7

Modelo #31

S Y,
Voltea el modelo #31 )y coloca un
"block511, y un cojinete rojo.




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

Haciendo tu propio robot

DUV VVVVVVVVAVIVVIVVIVIVIVVIIVIVIIVIVVVIVAVVVVY

@ ® O
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HUNAROBO Science Class

™ Robot

\ Nstorﬂ La caja magica del robot - La mainboard

;Qué te pasa? Un amigo de la escuela

iPor qué estas
tan enjoada?

.Estoy celosal

compré un robot que baila

iNo te preocupes!, jpuedes
hacer tu propio robot!

iYol? jiComol?

iTa-dal, estaesla
solucién a tu
problema

iQué es eso?

Esta es la mainboard sila
tienes en tu robot puedes
hacer que se mueva

Y puedes controlarlo
con un control remoto

L

L6

Puedes hacer que tu robot
sienta objetos alrededor de é|

32 | www.huna.asia

iWow! que impresionante,
ahora ;puedo hacer mi propig_kt
robot que se mueva?

Yea, trust me! |




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

Como usar las partes electronicas?

Montando la Mainboard vy la funcion de cada parte

LED de seleccién de modo

Muestra el modo de programa
Conector de entrada del sensorIR -~ °) 55 0 iendo. prog Conector de entrada del receptor RC

Esta entrada maneja las refales Esta entrada maneja las sefales
recibidas por el sensor IR. recividas del control remoto.

Conector del Motor

DC izquierdo MCU
Esta Sfl"dla i Este IC (circuito
maneja e integrado) maneja todas
motor DC = las funciones del robot
izquierdo S (actla como un cerebro).

| I Conector del
motor DC derecho

Esta salida maneja el
motor DC derecho

Switch para modificar ID del
control remoto

Esta parte sirve para
configurar el ID del control
remoto

Boton Start

Boton para comenzar

a utilizar un modo.

Switch de poder ® Botén MODE

Switch para encender / Apagar Modifica el Modo en el que
va a funcionar el robot.

Conector de poder
Se conecta a la caja de baterias de 6V.
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HUNAROBO Science Class

Configuracion de modos

1.Presiona el botén Mode y un LED se iluminara.
2. Después presiona el boton Start y e Robot se movera.

Control Remoto Encendido/Apagado Seguidor de lineas
Evasor Acechador Movimiento libre

Receptor RC (Placa receptora de control remoto)

xInserta el lado del cable negro donde estd marcado un triangulo en la
mainboard.

Parte receptora del control remoto
Esté sensor transforma la sefial del control en una sefal de
entrada para la Mainboard.

"Emisor" deluz
Una sefal infraroja es enviada a un objeto.
Si la luz se refleja en algo es detectada por el receptor.

"Receptor” de luz
Recive la sefal reflejada, que envia el misor y lo convierte en
una sefal de entrada.
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Remote Control configuration

LED para chequear la ID del control remoto/LED de estado Led de configuracion de ID
Muestra el estatus del ID del control.(LED 1~8) * Una vez haz configurado la

ID del control muestra "OK"

Boton para

Botdn para
configurar ID

chequear ID

Boton de
avance/retroceso

Boton de
Izquierda/Derecha

Teclas de funcion especial

Configurando ID de control remoto
1.Enciende el robot. _
2.Selecciona en modo #1.(Red LEDtumson)
3.Presiona el botdn cH mientras presionas el boton. &
El panel de LED A se enciende y te muestra el ID seleccionado.4.Presiona el

boton e mientras presionas el botoni« y escoge tu ID
(Numeros 1~8)

5.Despues de seleccionar la ID si liberas el boton < y presionas el boton ¢
,seleccionaras esa ID. .

6. El led en la Mainboard parpadeard tres veces y se apagara automaticamente
eso significa que el ID se configuré correctamente

7-Si presionas el botén « puedes ver la ID seleccionada.

*Si hay un problema repite los pasos del 1 al 7 cuidadosamente.

Como configurar el ID de comunicacion

*El maximo numero de canales que se pueden usar sin interferencia se muestran abajo. Usa la
imagen para guiarte al configurar los canales.

CH2 CH3 CH4 CH5 CHé6 CH7
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HUNAROBO Science Class

¥, ,.-
“\

i

" Let's
,Makeit5 Makmg a robot using aII kmds of mainboard modes

| Este modelo es el uno de los ganadores del desafio de disefio de Hunarobo. Este modelo ha sido

creado para asemejarse a un avion. Se llama "biplano” por que tiene dos pares de alas.

Prepara las partes para el montaje

Rueda (P) x2

Caja de bateriasx1

eecccccccccccccccccce Marco21 x1
Block523 x1 Frveeeeesees] Marcol1 6
- Block511  x3 _— Marcos x2
h Eje de coneccion X1
Block135 %4 E— Eje(P) x1 Mainboard x1
L) Medio cojinete  x1 &
wees Block111 x4 (3% Cojinete %3 ’
Block15 x5 Receptor RC X1
Block35s 4 # Motor DC %2 P \
® au0®
Montura de Motor x3 / ® za \
— )
-/ \

Remote Control x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

1 2

Montura de motor

Modelo #1

4

N

A _

Montura de motor

I\ Block511

Voltea el modelo#1 y luego inserta el eje
en la montura de motor.

q

Block15(X2)

Block111(X2)

Marco11(X2)

X2
R X 2
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7

Rueda(P)

/

Cojinete
rojo

Inserta las dos ruedas pequefas y coloca los
dos cojinetes rojos.

g
Motor DC
derecho

' MainBoard
¢

Motor DC
Derecho

Conecta la mainboard al modelo #8.

1

Caja de baterias ———>

Voltea el modelo #10 y conecta las cajas de
baterias
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Block523 £ 4

Modelo #9

Voltea el modelo #9 ,y conecta dos "block135; s
en la parte de abajo de la mainboard.

12
Cojinete rojo(X2) _y a

@ x2

— X ]

o X1



13

Block35(X4)

17

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

Montura de Motor

N

[ 39

-

T

o Blockts

LA

Conecta las partes en este orden;
Cojinete rojo
Marco 11>

Marco11

0550560569 X |

18
Marco11 ~ .
COJlnete | Medio
copnete
(\ Eje(P)
Medlo
@ X1 & x2 ete
mm if Modelo #17

Un eje corto  —>

Medio cojinete —> Medio cojinete —>
ojinete = Cojinete Rojo
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19 20

Modelo#16

Block111(X2
i ( )'

Modelo #18

Combina el modelo #16 con el modelo #18.

22
Receptor RC

it X |
Monta dos "Marco5, y un Tblock15, al modelo #20. Conecta el receptor RC (Placa receptora de control
remoto) al modelo #21.

Conecta la mainboard Completedado

Motor DC Iz. %
‘? "
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Conectando la mainboard
Conecta en este orden.

1. Conectar las cajas de batarias al conector de poder.

Conector R/C

2. Conectar el motor DC izquiedo al conector del motor DC
izquierdo
3. Conectar el motor DC derecho al conector del motor DC
Conector derecho

“del motor | 4. Conectar el Receptor RC al conector RC
_Derecho

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

]
| ®
I ©
|

- S

Conector de poder T ' ® g [nserta el lado del cable negro del

| .
. © conector de tres puntas en el negativo ©.

Configurando modo

1. Asegurate que las baterias y el motor DC estén conectados.

2.Enciende la Mainboard.
3.Presiona el boton MODE y el led rojo debe encender.

MODO #1 MODO Control Remoto

4.Selecciona la ID del control remoto. (Ver abajo.)
5.Presiona el boton START y trata de mover el Robot.

Remote Control ID Setup

1.Enciende el robot. ( N "o -
2.Selecciona en modo #1.(El led rojo se enciende) CH
3.Presiona el boton cH mientras presionas el boton.
El panel de LED A se enciende y te muestra el ID seleccionado. .
4.Presiona el boton cH mientras presionas el botén « y escoge tu ID
(Numeros 1~8) B

5.Despues de seleccionar la ID si liberas el boton « y presionas el boton cH

, seleccionaras esa ID. .
6. El led en la Mainboard parpadeara tres veces y se apagara
automaticamente eso significa que el ID se configur6 correctamente?7.

Si presionas el boton « puedes ver la ID seleccionada.
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El cerebro del robot - La MCU

La MCU (Unidad MicroControladora) es lo que
hace que el robot se mueva. La MCU guarda y

corre programas para hacer que el robot se
mueva de la manera deseada.

Modo#1:
Ambas ruedas adelante 5 veces
Ambas ruedas atras 5 veces

La rueda a la derecha 5 veces.

OLLA
@
X S

@XO=®

a(
@@=/
O

-\
-%i@-
(@@

g
Dot (@)

La rueda derecha se
mueve de manera
independiente

©

@
O
&

)
% ©l
S

@

<

Modo#3
arueda izquierda se
mueve de manera
independiente

T T T T T T T T T T T
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Robot

\Kstowj La evolucién de los robot

iClaro! Es que los | | Si- en un principio solo eran
{robots mejoramos usados para tareas simples, pero
todo el tiempo | |@hora hasta pueden correr
carreras con nosotros __
Yy Jaja, dejame
[ explicarteun poco |
acerca de la evolucién /
\_ de los robots

iGané!, pero creo
que eres mas rapido
que la ultima vez.

Los primeros robots eran usados para tareas
simples como los procesos de fabricacién.

La 12 generacién
de robots solo podia
hacer tareas simples y
repetitivas

-Simples y repetitivos o7
-Robots industriales

Estos robots son
mas amigables con
los humanos y mas
divertidos de ver
por ahi.

La segunda generacion de robots tienen sentidos como
los humanos, tienen sensores para ayudar en el proceso.

63\ -Robots de entretenimiento
-Robots mascota

©

La tercera generacién de robots serd el futuro, | | Asique en el futuro podras disenar
tendran caracteristicas y formas que repliquen un robot a tu imagen.

las de verdaderos humanos, tendran 1A
(Inteligencia Artifical) y seran capaces de
interactuar con humanos.

iQuiero hacer
\& un robot para que me
haga las tareas!

“ -Robot humanoide con TA
-Robot personal
-Robot educaciona

&

O
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- g
@ Let's . Haciendo un robot de juegos usando todos los modos de la mainboard
A % Make lt6
- w
) ) EI trompo POdEroso oo

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

Prepara las partes
feeeccecccecccaccancss] Marco21 X3
Block523  x1
: : [eoscccccccsl Marco11 X2
oo Adaptador1  x1
Block511  x2 aptador
I Adaptador2  x2
O 00k Eje(P x2
o4 Block135 X1 J )
©r Eje(G) x1
ool iohat Block111 x4 a Red Bush x4 [
2
Block15 X2 ) Half Bush x4 Senx1
Block35 x3 ¢
Gear(L) %2 o .
Rueda(P) x1 ‘ Gear(S) %2 l \
< L )
Rueda(M)  x1 MotorDC X1 Battery Case x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

2

Engranaje (L)
Block511

Y

ok X1

2
Motor DC

3

X1 s

Y X1 Medio cojinete

P X1
X1

4 (Parte de abajo del modelo #3)

-
-

Eje(P)—)‘LTI‘,"I_’ ,.“

Engranaje(P) Coj]neté rojo

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

Adaptador2
Block111

Block511

Adaptador1
X2
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7

X1

Engranaje(L)
"4 ,

"

Block111

X2

Voltea el modelo #10 , y conecta dos
Tblock111, €nlaparte de abajo de la mainboard
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2R
o0
-

A

Modelo #5

Combina el modelo #5 con el modelo# 7.

10

Model #9

P
MainBoard

Voltea el modelo #9 y conecta la Mainboard

Block523

X1




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

13 14

Block15 & X2 N X1 Eje(P)/Cojinete rojo

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

10 16

Marco21(X2)

Block35

17 18

Caja de baterias

Sensor IR

Caja de baterias

Conecta las cajas de baterias al modelo #16 Conecta un sensor IR al modelo #17
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19

Rueda(M)

21

*Deja un espacio del
espesor de un marco
entre la rueda y el
engranaje

Engranaje(P) ==

LY
Rueda(P)

Inserta un engranaje pequefio y una rueda pequefia en el

eje grande, deja un espacio del espesor de un
Marco5

23

Modelo #18
"4

Modelo #22
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20

Cojinete rojo
/Medio conjinete

\

Marco11l =
@ X1 & X1
XX < 2

Conectados Marcoll aleje grande del modelo #19 con
un cojinete rojo y un medio cojinete en orden

22

Frame21

\

Block135

y

. ‘)‘.—‘ “.J‘;J'u

24




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

25 Completado

Inserta el modelo #22
entre el eje y el block35.

Combina el modelo #18 con el modelo #21 y luego
conecta el modelo #22.
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Conectando la mainboard
Conecta en este orden.

1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder

L_IR seneor(IN1)

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

LEFT MOTOR 2 entradas

connector

€r)=- El cable rojo del motor debe estar conectado
S a positivo @ vy el cable negro al negativo © .

Inserta el lado del cable negro del
® =1l 9 .
conector de tres puntas en el negativo .

Power connector —T

Configurando 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.

[F
|

-
- —

Cuando coloques el dedo en Hala de lamanijade
el sensor IR el trompo seguridad para liberar el
comenzard a girar trompo.
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Make your own spinner

{Por qué pierdo?
{Qué puedo hacer para
ganar?

Analizando...

Cuando mi trompro
choca contra otro trompo
jrebota mucho!

- trompo poderoso 3

;Cual crees que
es tu problema?

Lo tengo!

jHaré mi trompo mas
pesadol

. Has tu propio trompo poderoso para jugar con tus amigos

- -

el L

DAV V VIV VAV AV
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HUNAROBO Science Class
“Robot . .
- Historia de los robots

jHechemos un vistazo a la historia
de los robots!

Pasado Pasado reciente Presente Futuro

-Sehabladeellosenla  -En 1949, elautorJack  -En203,lacompania
literatura. El robot mas = Williams escribié in su WowWee hizo un

ntiguo mencionado es | libre, "Humanoide" juguete robot
Cultura un gigante de bronze | acercade lacreaciénde ~humanoide de juguete.
en la mitologfa Griega. ~ un personaje robot- Un afio después ZMP
humano. hizo el "Nuvo" un robot a

control remoto.

-En el sigo XVlll en francia - En 1927, el americano - La NASA hizo el robot  -MricroRobots, robots

Jacquess de Vaucanson | R.J.Wensley hizo el Robonaut controladoa  sirvientes, de industria
hizo un pato artificial "Telebox"y en inglaterra  control remotoy la agricola, espaciales, de
Tecnologia  capazde batirlasalas,  en 1928 el Capitdn W.H.  Anthony Gallo Company  transporte y
graznar, comer y digerir  Richards hizo a Eric el desarroll6 el Mars Probe,  entretenimiento seran
comida. robot para abrir la un robot volvador. lanzados para uso
exhibicion anual de la préactico
Sociedad de ingenieros
modelistas.

e T T . e S ———

-q_\\ . @ s / “
\J' o .\yj I {Qué tipos de robots crees que se produciran en el futuro? ‘!

/
7 ’

Q = ¥ Imagina uno y trata de hacerlo /;
JE I e e o Tl -

AQAVVVVVVVVVIJVVVVVVIIVVVVIVVIVAVVVIVIVVAVY
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

™\ Robot

\\Nst ory]

Controlando el robot

- El control remoto

r
i;Puedes cambiar el canal? )

jHaslo tu
mismo!

@:estas mas cerca que y

@ui esta el control remoto. l

o =

Gracias Huna
Pero,;Cémo funciona un
control remoto?

( jvamosaver! )

:Como es que puedo cambiar
el canal desde tan lejos?

Si presionas el botén, esa informacién es enviada al
la TV por medio del sensor IR y la TV recibe esa
informacion.

0Ok, y luego
;Qué pasa?

El sensor IR derecta la senal, la TV lo reconoce
y cambia el canal o hace otras cosas.
s U -

Entonces.. jPor que las Radios
y aires acondicionados no se
pueden controlar con el control?

V%

Cada producto y compania tiene diferentes Sensores y
senales IR. Actualmente puedes encontrar controles
universales capaces de adaptarse a estos diferentes
tipos de sensores y sefales

Gracias, Quiero controlarte
icudles tu numero Mwajajajaja...
de serie?

;Por que?
preguntas
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» "—
~ Let’s
e i Make it
-

Usando los bloques para hacer objetos

Prepara las partes para el montaje
[eeecececcacacaceceesl] Frame21 x3
Block523  x2
[eecessccses] Frame11 x4
2 o Frame5 4
Block511 x4 rame X
e Adapter2 %8
seceesesed L Adapt %2 i
B Blockd0 x4 J apter Mainboard x1
'E' — Shaft(L) X4 i ~
Block135  x2 ) Cojinete x12 & ’
RC receiver x1
Block111 x4 - CojineteRojo X6
Block35 x4 Engranaje(G)  x2 /8 ===00
Montura de Motor x2 - —
, Control remoto x2
() Rueda Guia x2 o Engranaje (M) x2
O Rueda(P) %2 '
a Motor DC X2 . —Namm
Rueda(M) x2 Battery Case x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

1 2

MainBoard Marco11(X2)

N
Block511(X2)
3 il
Block523(X2) Adaptador2(X4)
Y Modelo #1
Conectados "block523, ycuatro "adaptador2,
al modelo
o 6

Adaptador2(x4}

L

Conecta cuatro "adaptador2; al modelo #4.
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7 ( Bottom of model(Pic)#6 )

7

Motor DC

~
Modelo #6

Voltea el modelo #6 y conecta los motores DC.

Block90(X4) 3

11 ( Parte de abajo del modelo #70)
Block35 —

Block35
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& Montura
de motor

Montura de motor

10

_Marco21

\’

Rueda(P}
@ x2

Cojinete
rojo
Voltea el modelo #11y inserta las ruedas pequefias
y cojinetes rojos al eje del motor DC



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

14

Block135 ~3

™,

Block111(X4)
X2
svsecsse I
Conect cuatro "Marco5, ydos "Marcoll, .
1 5 1 6 * Attach facing up

“. Block511(X2)

J><2

Conecta dos adaptadores'L' alos "block135,.
(Pon especial atencion a las flechas( A )que indican como
deben ser montados los adaptadores L.)

17 18
Marco21 N OO X 1 | X2 §x6 | : . Cojinete(X3)

Conecta las partes en el siguiente orden; dos ejes grandes
—>Dos ruedas medianas—> tres cojinetes
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19 ( Bottom of model(Pic)#18)

Voltea el modelo #18 y inserta cojinetes rojos y
engranajes grandes en cada rueda mediana

21 ( Bottom of model(Pic)#20)
Cojinete
rojo

Engranaje(M)

Voltea el modelo #20 y luego inserta un engranaje
mediano y un cojinete rojo en cada eje grande.

23

Receptor
RC

Connecta el receptor RC a la parte de atras del receptor RC

58 | www.huna.asia

20

¥ EeG)
. - S Cojinete(X3)

Conecta las partes en el siguiente orden; Ejes grandes —>
Ruedas guia —> Tres cojinetes

Voltea el modelo #21y luego conecta las cajas de
baterias.

Completado




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

Connecting the mainboard

Conecta en este orden.
1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder.

Conector R/C

2. Conecta el motor DC izquierdo al conector del motor Izquierdo.
3. Conecta el motor DC derecho al conector del motor derecho.

4. Conecta el receptor RC al conector R/C.

Conector Conector
del motor " del motor
lzquierdo _Derecho

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

Conector de poder T ® m Inserta el lado del cable negro del

conector de tres puntas en el negativo ©.

Configurando modo

1. Asegurate que la caja de baterias y Motores DC estén bien conectados.
2. Enciende la mainboard.
3. Presiona mode hasta que solo se encienda el led Rojo.

MODO #1 . Modo control remoto

@)

4. Selecciona la ID del control remoto. (Ver abajo.)
5. Presiona el boton START y trata de mover el robot.

Remote Control ID Setup

1.Enciende el robot. ( E | A i -
2.Selecciona en modo #1.(El led rojo se enciende) CcH -
3.Presiona el botoén cu mientras presionas el botoén.
El panel de LED A se enciende y te muestra el ID seleccionado. ) —
4.Presiona el boton cH mientras presionas el boton « y escoge tu ID

(Numeros 1~8) B

5.Despues de seleccionar la ID si liberas el boton « y presionas el botén cH
, seleccionaras esa ID. .

6. El led en la Mainboard parpadeara tres veces y se apagara

automaticamente eso significa que el ID se configurd correctamente?7.

Si presionas el botén « puedes ver la ID seleccionada.
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#7 Robot El principio del control remoto.
e story2

Sifunciona, lo que pasa es que tu dedo esta
blogueando el sensor

It doesn't work!\
Volumen

Sensor IR emisor /\/\/\/\/\/\/\/\/

Encenderla TV

Canal

/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\ Sensor

Receptor IR

Ohh, ya que bloqueé el
sensor, este no pudo
enviar la sefial

jAhora entiendes!

W'@ﬁ /G e S AT B A e o
et

. ;Qué le pudes ordenar al robot usando el control remoto? i

CACECECECRU IS RO R NG RU TG IC RO U RU RS RO RO RO NG NG RC RN AU RU RO RO RN R RO R I RO RO R R RU RO RG 26
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

(™) Robot o
\Nstorﬂ Me gusta el color negro - El siguelineas

iQué es esta linea?

Solo estaba pensando
acerca de esta linea
negra

iPor qué no te mueves?

;Qué es eso?
Esta linea me recuerda \ L«

a una linea para un
"Siguelineas"

Es un robot capaz de seguiruna linea negl

i{Cémo es que pued?

hacer algo como eso?
9 _

;Recuerdas el sensor IR?
Este robot solo sensa las lineas negras
y se mueve a lo largo de ellas

No, en realidad es
jAhh!, entonces esta linea para proteger el pasto
es para un siguelineas no deberfas cruzarla.

Jaja, entonces
iDoénde estén las del
siguelineas?
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‘h.: "{"L ]
; o Haciendo un siguelineas
e i Make it
(.
%)) Eltren Thomas - — — — — — — — — — — —

! Eltren tomas es una serie animada para nifios, se parece un poco al de abajo.

Prepara las partes para el montaje

: ommmmm Marco21  xd
Block1117  x2 e Marcoll  x10
oooee] Marco5 X6
Adaptador2 x1
Block523 %2 oo TEFj)e(P) r o
Block511  x6 HeM) X2 |\ inboard x1
.. . alnboard X
o 8 (] Cojienete Rojo  x10
y sttt Blocki35 x2 ) Medio cojinete x6 lm—i—y ©
- J AdaptadorL  x8 e
Sensor IR x3
gosaseeares Block111 x5 Engranaje(G)  x2

Block35 x4 & Engranaje(P) x2

O Rueda(P) X2 Rueda Guia x2

“ LA

Rueda(M) x2 # Motor DC x2 | Cajade baterias x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

1 2

Engranaje (P)

Modelo #1

"4

Block1117

"4

Motor DC
N

X1

4 (Parte de atas del modelo #3)

Voltea el modelo #3, luego inserta un cojinete rojo en el
eje mediano.

-

. (9e— Medio Q X1
= cojinete
1

D

Block1117

N

Modelo #4

4

Voltea el modelo #4, y luego inserta una rueda
mediana y un medio cojinete a un eje mediano.
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7 8

Modelo #6

v

Engranaje (S)
je(L)

9 ( Back of model(Pic)#8) 10
@ x1 Q ; ,
x1 Medio - -
cojinete = f\ Rueda(M)
® X1 .

| Cojinete
e 4l RUjO

Modelo
#9 \l
Voltea el modelo #8 y luego inserta un cojinete rojo en Voltea el modelo #9, y luego inserta una rueda
el eje mediano. mediana y un medio cojinete en el eje
mediano.
11 12
L
Adaptador2
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

13 14 ( Parte de atras del modelo #13)

(TZRueda guia
/’@()— Eje(S)

Medio cojinete

X
2><2 % Modelo #12
@ X296 X%X2
15 * Conectalos hacia arriba
Adaptador L J X2

N
Modelo #15
Conecta los adaptadores L al modelo #14. (Pon mucho Combina el modelo #15 con el modelo #5.
cuidado a las flechas (A) ya que indican como conectar
los adaptadores.)
17 * Attach facing up 18

Jx2

Modelo #17

V)

Adaptador L

Es Block511

Conecta dos adaptadores "L*aun block511,. (Pon mucho
cuidado a las flechas (A ) ya que indican como Combina el modelo #17 con el modelo #16.
conectar los adaptadores.)
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19

MainBoard N _ Adaptadorl

Conecta dos adaptadores 'L' ala mainboard.
.(Pon mucho cuidado alas flechas (A ) ya que indican
como conectar los adaptadores.)

21

Block111

Adaptador L =¥ Modelo #22

Attach two 'L’ adapters to model(pic)#22.
(Pay close attention to the arrows( A )that indicate how

the adapters should be attached.)
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Combine modelo #18 con el #19.

22

Modelo #21

Combina el modelo #10 con el modelo #21.

24

Block511

Y



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

25 26

Marco11(X4)

Sensor IR(X3)
R X< 4

Voltea el modelo # 24 y conéctale los 3 sensores Voltea el modelo #25 y ponle cuatro "Marco11; .
ifrarojos(IR).

Modelo #26

N

Block135

Monta un "block35; yunblock135, al modelo #26.
(Haz lo mismo del otro lado.)

30

¢ Block523

Block35
N

Ye.
Block511(X2) Block111(X4)

Montaun "block35, atras del modelo #28.
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31

e Modelo #30

& Blocks23

33 (Acercamiento del modelo #32)

35( Parte de abajo del modelo#34)

Marco11(X2) Marco21{X4)
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32

W X2
@ %2

Medio
cojinete

34

Ruedal(S)

Cojinete
Rojo

Marcol1(X4}

4
axm X2 Modelo #35

Voltea el modelo #35 y conectados "Marco5; y
también cuatro "Marco11; .




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

37

Block35

—
XKl ‘ Caja de baterfas

Caja de baterias

Conecta las cajas de baterias al modelo #38.

Cojinete Rojo

Connect modelo #29 al modelo #37 usando un eje
mediano, cojinetes rojos y un acople.

Completado
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Como operar el tren Thomas
Conecta en este orden.

L hat It somsory 1) 1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder.

C_Middle IR sensor{IN2)
R_Right IR sensor(IN3)

2. Conecta el motor DC izquierdo al conector de motor Izquierdo.
3. Conecta el motor DC derecho al conector de motor Derecho

4., Conecta el sensor IR Izquierdo al conector L.
LEFT MOTOR .4_ ____

riGHT MoToR| 5. Conecta el sensor IR del centro al conector C.
connector

connector
6. Conecta el sensor IR Derecho al conector R.

®=- El cable rojo del motor debe estar conectado

L_; 4 a positivo y el cable negro al negativo © .
)

Power connector
® Inserta el lado del cable negro del

conector de tres puntas en el negativo ©.

Configurando modo

1. Asegurate que la Mainboard y los motores Dc estén bien conectados
2. Enciende la Mainboard.
3. Presiona el boton modo hasta que los LED esten como abajo. (Solo el amarillo se ilumina).

MODO #3 Modo siguelineas

4. Presiona el bot6n START y trata que el boton se encienda.

Movimiento

A.Cuando el tren se separa de la linea a la izquierda voltea a la derecha
B. Movimiento en linea recta.
C. Cuando el tren se spara de la linea a la derecha voltea a la izquierda
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iConozcamos como ajustar la posicion del sensor! )

iPor qué siempre pierdo
cuando hacemos carreras de
siguelineas?

Cuando llego a las
esquinas ahi, tengo
prablemas

| ¢En qué punto
\ comienzas a perder?

Cuando corras en una
esquina la velocidad puede

posicién del sensor.

cambiar dependiendo de la

/ O
ZOFOrO)
Rcre e

SO0

Aja, entonces tengo que
ajustar la posicion del sensor,
muchas gracias

DUV VIV VVIVIIVVIIII VIV
* Let's change "Thomas" remote control mode.
It might move the opposite. Why?

= Think about it an

/
; iVamos a ajustar la posicion de los sensores y poder

tomar mejor esas esquinas! ;

d write it down.

Hint. Reduction gears
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\(\ Cobot Making the eyes of a robot - IR Sensor 1

Nstow]

T
iWow!

la luz se encendid

cuando abri la puerta

/1

@a, la gente me llama senso@

;Por qué te enciendes si afuera esta brillant%

Es por que puedo
medir la distacia de
los objetos utilizando
mi sensor IR

Envio sefales y puedo calcular
el tiempo que tardan en rebotar y
regrasar de nuevo hacia mi.

ijOhh! Asi que si algo se acerca, el
tiempo que tarda la sefial para
regresar es menor y te activas

~

Es el mismo principio de
las puertas atomaticas
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f Robot
;;j f 7 story 2

¢{Que es un sensor IR?

What is an IR Sensor?

-Un sensor IR tiene una parte emisora (envia) y una receptora (recibe). El tiempo que toma en recibir
la sefal puede ser convertido por medio de un calculo matematico en una distancia para que el
robot la utilice, un sensor IR tambien puede detectar la diferencia entre superficies con colores
brillantes u oscuros
Emisor Receptor
Emisor Receptor Emisor Receptor Emisor Receptor (Laluz sale) (La luz entra)
(Laluzsale) (Laluzentra) (Laluzsale) (Laluzentra)  (Laluzsale) {La luz entra)

Hay mucha No hay mucha El tiempo de
reflexion ﬂ reflexion reflexion es corto

Piso blanco Piso negro

El tiempo de
reflexién es corto

Reconociendo colores claros y oscuros Midiendo distancias

O_ ./ Haz un robot mascota que te siga a todos lados.
Y Vi

e

CACECECECRUECRC R NC RU TG IC RO IURU RS U RO RO NG NG RC RN AU RU RO RO RN R RO R I RO RO RO RO RO RS RG X6
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™ Robot

N

Hola Huna

necesito tu ayuda }

¢Qué es un evasor?

| Hola Pedro,
Qué necesitas?

iTienes amigos que sean evasores?
E——

Si, épor qué tanta
curiosidad tan de

repente?

De hecho, es por que tengo una
tarea acerca de evasores

Te ayudaré

Te puedo presentar a mi amigo
aspiradora, el conoce mucho acerca
de esas cosas

iEsta es mi casal
;Qué pasa aqui?

amigo aspiradora

presentar a mi

iEl estd adentro? Bien... espera.

ASPIRADORA!, VEN AQUI

{Quién es?
iOh, hola Huna!
jCuanto tiempo!

~
Mi amigo Pedro quiere
saber acerca de ti.

Eres una aspiradora
;Eres un evasor también?

Correcto, dejame
presentarme
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Soy un evasor
iSabes como funciono?

Bueno...
(Evades cosas verdad?

Para evadir cosas necesito un sensor
ultrasénico, un sensor IR y un sensor de

T contacto

iEntiendes como hago para evadir cosas?

En realidad...
Primero, el sensor de contacto

me ayuda cuando limpio, si choco

contra un objeto, lo rodeo

e

El sensor de ultrasonido
me ayuda d No caerme
cuando estoy en un lugar
elevado como en el borde
de una grada

;Podrias hacerme la tarea de los
robots evasores?

iClaro que sil
;Puedes evadirlo todo? ' q
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* -+
7

S Let’s . .
@ b} Making an avoider robot
: ‘n,“‘"* 3 Mqhe Itz g

\

Prepara las partes para el montaje
Block511 x5 Marcos x8
o Adaptador2 X9
eoveesseel Block90 1 o Adaptador1 x3
i — Eje (P) x4
it Block111 x5 — Eje (G) x4
s Block15 X7 — Eje de coneccién  x2 Mainboard x1
s Block35s x4 () Cojinete x18 i@
) Medio cojinete x4 IR sensor x2
Rueda (M) x2 - -
= Cojinete Rojo x10 -
&y Rueda Guia  x2 J Adaptador L X6 \
“ DC Motor %2 s Engranaje (M)  x2 Battery Case x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Block511(X2) Adaptador 2(X4)

\]_(

Block111

Modelo #2
4

N Motor DC

Conecta una de los modelos #2 previamente
construidos y monta en el un motor DC.

7 Block511

I!a tador2
d‘-’

OO OO OO
o e e e e
N Block111

2
X2

YU XX

000X

Monta dos modelos iguales.

q

Modelo #2
N

Motor DC A

Conecta una de los modelos #2 previamente construidos
y monta en el un motor DC.(Conectalo al lado opuesto a
como lo pusistes en el modelo #4.)

6
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7
Jx4

Adaptador L(X4)

Block511

1

Modelo #4

Combina modelo #4 con el modelo #10.
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~
Modelo #3

Combina el modelo #3 con el modelo #7.

10

MainBoard

© x20 2 EE Rueda
' 5 2N guia (X2)
4

Eje(P)

A Cojinete rojo

Medio ¢ %
\
cojinete 4!\‘



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

13

Marco11(X3)

Modelo #12

Voltea el modelo #12, y luego conecta las ruedas
medianasy tres Marcoll

15

Cojinete rojo
\

Block15 |

17
Modelo #14
Cojinete(X2) & [
N

Conecta el modelo #14 con el #16 usando dos
cojinetes.

Rueda(M)

Cojinete(2) + Medio S :
cojinete /J ‘(counete

14

Medio

Voltea el modelo #13, y luego conecta dos ejes
medianos, cuatro cojinetes y cuatro medios
cojinetes.

16

P Marco5

N Block15

18

Cojinete rojo(X2)

J
~ ’
Block15
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19

Frame5 ~
Block15
Modelo #19 %
Conecta el modelo #17 al modelo #19 con dos
cojinetes.
21 22
€5 Caja debaterias
'8 Block15
Adaptador1
- ...
- E.:.:.:I
et ST W
.Ju-a»:-a

Block35

Conecta las cajas de baterias al modelo #20.

24

Modelo #23

23

Combina el modelo #23 con el modelo #21.
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

25 i
¢ Modelo #25

Blocks0

74
N
Adaptador L(X2)
\_ )
Conecta el modelo #25 al modelo #24.

Monta dos adaptadores L en un "block90,. (Pon mucha
atencion a las flechas (A )ya que indican como montar los

adaptadoresen L.

21 \

Block15

Medio cojinete )

Cojinete

Eje de
€ coneccion

4

Marco5(X2
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Marco5(X2)

¢ Modelo #30

Block35(X2)

2\ 2\
Modelo #32
\ <
Modelo #26
g _J

Conecta el modelo#32 to modelo#26.
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

______________________________________

Conectando la Mainboard Conecta en este orden.

L_Left IR sensor(IN1) 1. Conectar las cajas de baterias al conector de poder.

R_Right IR sensar(IN3)
2. Conecta el Motor DC derecho al conector del motor

izquierdo.
3. Conecta el Motor DC derecho al conector del motor
derecho.
LEFT MOTOR "} RIGHT MOTOR| 4 conectar el sensor IR izquierdo al conector L.
connector connector

5. Conectar el sensor IR derecho al conector R.

the negative © .

f )
o) The DC motor red wire must be connectedto |
I © positive @, the black wire to the negative © . |
I I
o) I
T " 1 : ® Insert the black wire of 3P electric wire into :
{ )

Configurando el modo

1. Asegurate que el motor DC y la Caja de Baterias estan bien conectados.
2. Enciende la Mainboard.
3. Presiona el boton MODE hasta que los LED se muestren como abajo. ( Solo el led amarillo apagado. )

MODO #4 Modo evasor

4. Presiona el botén START y trata que el Robot se mueva.

Movimiento

Sensor IR izquierdo se activa Sensor IR derecho se activa

A. Cuando el sensor IR Izquierdo se activa: 1)Retrocede 2)Voltea a la Derecha.
B. Cuando el sensor IR Derecho se activa: 1)Retrocede 2)Voltea a la Izquierda.
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iWow!
Huna-E est4 evadiendo
objetos

iHagamos otro Huna-ey |
hagamos una carreral /

Eve (Searching for plants) Mo (Pollution control) Go-4 (Stewardess)

84 | www.huna.asia




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

La energia del robot - Electricidad

El ventilador no funciona Dejame ver...

No hay electricidad aqui

iQué te pasa,
por qué estas
sudando tanto?

La electricidad es energia. Es el movimiento de
electrones. Siempre hay un positivo y un negativo.
Dos fuerzas similares se repelen y dos fuerzas
opuestas se atraen

;Qué es electricidad? Estudiemos un poco
acercadela

electricidad

¢lgual que en un
iman verdad?

Correcto, imagina qué pasaria

si no hubiese electricidad... ALAc hublese alectr cldag

no podria usar mi
computadoral

iExacto!

Ahora ya sabes
loguees

la electricidad

Después de la puesta del sol no
podriamos ver absolutamente nada
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™) Robot .
\\ 'f?kg‘storvf Los ojos del Robot - El Sensor IR 2

iOhh! encendistes la

luz, ;Eres un sensor IR?
Yo no estaba cerca entonces

iPor qué te encendistes?

iCémo sabes que el cielo
esta oscuro?

Soy un tipo diferente
de sensor IR

Puedo reconocer la luz y la oscuridad

Puedo ver la reflexién de la luz, tengo dos ojos

Primero mi ojo rojo envia una sefial y el
derecho la recibe

No entiendo
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Por el contrario... la reflexién serd menos

Sienvio la sefial a un objeto
brillante, refleja mucha luz de
regreso

- Correcto, asf es como

iQué crees que pasaria puedo saber si esta

si la envio a un objeto oscuro
oscuro?

Por eso es que de dia mantengo la luz apagada
y de noche la enciendo
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», —

M\ gp——
b, Let's
- 2 Make it_3 .

() Robot escorpidn _

: Este robot puede seguir objetos usando un sensor IR

Haciendo un robot capaz de seguir un objeto

Prepare parts for assembly

eessccccssscccccccccs] Marco21 x4
Block523 x1
feoscccccnes] Marco11 x4
Marc
Block511  x2 & 05 x4
e —— Adaptador2 x5
Mainboard x1
Block90 x4 i Adz?et(apo;on :: 7 : oar
Block135  x6 — Eje(M) x1 FEL
el Cojinete %2 IR Sensor x3
Block111 x5 ) Medio Cojinete  x2 -
Block15 x5 -l CojineteRojo ~ x10
o
T Battery C 1
Block35 x4 RuedaGuia  x2 attery ~ase
"t Monturade Motor x2 O Ruedal(s) x2 Dc‘MotIor .
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

1

Block523
Block51 1(X2) . daptador2{X3}
3

X2

Modelo #2

4 Block1 35(X2)
o . L N
: -
b § "_
- -.:3.\ 3
fe e, / ' _ L .;51. o
- . e ot .
.., . Motor DC g "~
S0 5 € Block3s ,
OO
Monta dos modelos iguales.
) 6
Montura de Motor i VodelPic) #5
.‘-_n_‘_-_t.¢\ (- -
= . _py 3
¢ £
e >
¢« £

N Wheel(s)

7
Modelo #4 f ;
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A 8 .

Modelo #4 Rueda(s)
e N

Montura de Motor

\

Modelo #7

A
Modelo #6

x Y,
Conecta el modelo #6 y el modelo#8 al modelo #3-

¢ MainBoard

e
Block33 Adaptador1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

14

Conecta el modelo #12 al modelo #10.

1 (Parte de abajo del modelo #74) 16

Voltea el modelo #14 y conéctale dos "block15; .
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19 20

Marco5(X4)' baterias

oxm x4

21 22 ( Bottom of model(Pic)#21)

€ Acople Cojinete rojo
Cojinete

rojo €= Fjettd)

e X1

— X |

@ X2

23 24
Block135
N, PP OO X CIC S
& T Adaptador OO OCIC N
=eccee reje e, e,
———— K r.i.:.t.:.: W

: ..® & ®.e,
e edes, Y —
Block35 m‘
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

) )
€ Modelo #24
Cojinete
Rojo(X4)
Eje(S)
J J

Conecta el modelo #22 al modelo #24 y fijalos con dos
ejes cortos y cuatro cojinetes rojos.

Marco11(X2)

Block111

Bush(X2)

Shaft(s) -gd"‘

Block15

\ é

Conecta un adaptadorL yun "Marco5; al modelo #28. \ J
(Pon mucho cuidado a las flechas(A) ya que indica como
se deben montar los adaptadores.).
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Combina el modelo #29 con el modelo #31

Rueda guia
4

Modelo #32

HUNAROBO Science Class
Medio cojinete
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Conecta en este orden.
Connecting the mainboard , _
1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder.

L_Left IR connector(IN1) . . )
C_Middle IR connector(IN2) 2. Conecta el motor DC izquierdo al conector de motor Izquierdo.

R_Right IR connectar(IN3)
. i " 3. Conecta el motor DC derecho al conector de motor Derecho

4, Conecta el sensor IR Izquierdo al conector L.
5. Conecta el sensor IR del centro al conector C.

6. Conecta el sensor IR Derecho al conector R.

LEFT MOTOR L

RIGHT MOTOR
connector &

connector

®=- El cable rojo del motor debe estar conectado
S 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

b @

Configurando modo

1. Asegurate que el conector de poder y los motores DC estan bien conectados.
2. Enciende la Mainboard
3. Presiona el botén MODE hasta que los LED se vean como abajo. ( Solo el LED rojo apagado.)

MODO#5 ﬁ Modo acechador

4, Presiona el boton START y intenta que el robot se mueva

Movimiento

1. No se activa ninguin sensor : Sigue al centro.
2. Se acttiva el sensor izquierdo: Sigue a la izquierda.
3. Se activa el sensor derecho: Sigue a la derecha.
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487 Robot Conozcamos acerca de la luz
- /lystoryZ | |

—

Tipos de luz

-Luz infraroja: La radiacion infraroja es popularmente conocida como "calor" o algunas veces "radiacion de
calor", ya que mucha persona le atribuye todo el calor a la luz infraroja y/o radiacién infraroja
por ser un resultado del calentamiento.

- Luz visible: Los humanos pueden ver este tipo de luz, especificamente tu puedes ver la luz que no es
arbsorvida por los objetos.

- Luz ultravioleta : Se cree que induce la produccion de vitamina D y que tambien puede ser usada para la
esterilizacién y pasteurizacion. De cualquier manera es dolorosa para nuestros ojos y nuestra
piel si estamos expuestos directamente a la luz solar.

Infrarojo

Ultravioleta
Espectro visible PI B

AQUIVAVVIVVAVVVIVVVVIVVIVVAVVIVIVAVIVVIVIVVVVVVVY
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Robot ,
\\\%st%ry] Los Musculos del robot - El motor

iQuién ganara?

iEsperal
Mi robot no esta
funcionando, Huna,
ayudame porfavor

Creo que tu robot tiene un motor roto

:Qué es un motor?

Un motor es una maquina que convierte
algun tipo de energia en energia
mecanica y por eso es una parte muy
importante

iAhh! ya,
son los musculos del
robot
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* =+
&

~ Let’s
: '-%h!i;Mahe it £
o

Haciendo un robot usando un motor

Prepara las partes para el montaje

EEEEEEaaa000000000000 Marco21 x4
Block1117 x2 ooscocccces] Marco11 x6
ooeee] Marco5 X6
= Adaptador1t  x2 :
Block523 x2 — EJe(P) X2 Mainboard x1
¢ Cojinete 2 Frose
Block511 x6 \ I X l \
L) Medio cojinete x4 J=
xxxxx j Block111 x3 Caja de baterias X1
J L Adapter x8
Block15  x7 i‘
Block35  x1 O Rueda(P) x1

DCMotor x1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

1 2

Matcol " Adaptador1 X2

£ 3

,i e e s e le. % 5 5.

Block511 — 2

5 Block111

Monta dos modelos iguales

Marco11
Adaptador1

Block15
Combina los dos modelos #2 construidos previamente
conun Adaptadorl ,luegoconectaun Block511
y un Marco2l

K 7
Marco21
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7

Marco21

R T ~

Marco5

"

Block35

Marco11

Juntaun "block35, yun "Marcol11, allado opueto
del modelo #7
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7
Adaptador

L(X3) \

€ Block1117

Une tres adaptadores Laun "block1117,. (pon mucho
cuidado a las flechas (A) ya que estas indican la manera en
la que los adaptadores deben ser conectados)

10

€ Modelo #9

Modelo #7

"4

Combina el modelo #7 con el modelo #9

12

Block1117
~

N

Adaptador

'/ L(X3)

Une tres adaptadoresLaun "block1117;. (Pon mucho
cuidado a las flechas(A) ya que estas indican como deber
ir conectados los adaptadores.)



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

13 14

Modelo #13 =

Modelo #11

R T 2
Marco5
= -
Combina el modelo #11 con el modelo #13
15 16
Adaptador1
/¢
\
Marco11
7
Block523
Completado del modelo #14
17 18
Adaptador L

J

Pon dos adaptadores en el modelo #17
. (Pon mucho cuidado a las flechas( A ) ya que estas
indican como deber ir conectados los

adaptadores.)
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19 20

A
N‘\od’é\O#‘E’

Combina el modelo #15 con el modelo #19

21 22

Rueda(m N

Coj'mete
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

25 26

Medio

cojinete(X2) Block15

J N\

SN A2

Adaptador1

27 28

Modelo #26 Cojinete(X2)

€ Modelo #26
Block511=—>

Modelo #25

Combine model(pic)#25 with model(pic)#26.

29 30

Block111
Block15

Uneun "block111;yun "block35,
abajo del modelo #29
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31

€—Block15

33

Modelo #20

Pon el modelo #32 en el modelo #20.
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32

Vista aumentada de la parte trasera del modelo #33

Completado




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

Conecta en este orden.
1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder

2. Conecta el Motor DC izquierdo al conector del
motor izquierdo

LEFT MOTOR |
connector

)
@=- El cable rojo del motor debe estar conectado |
S a positivo @ vy el cable negro al negativo© :

Power connector —T

Setting mode

1. Asegurate que el motor DC y la caja de baterias estén bien conectados.

2. Enciende la mainboard.
3. Presiona el boton MODE hasta que los LED se pongan como abajo. ( Todos los LED encienden. )

MODE #6 Free Move MODE

4. Presiona START y mira si el Robot se mueve.

Movemiento

Cuando presiones START el pinguino bailara de izquierda a derecha.
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HUNAROBO Science Class

@Robot

| ﬁ: 6’ story? Servo Motor

@mo puedo hacer que la rueda de un carro
gire solo una vez?

No es un motor normal,

Es un motor

es un servomotor

g ]

Se ve igual para mi

Es diferente, puedes controlar el
angulo y direccién en que se mueve

Si quieres hacer que una
rueda gire una vez jCuantos
grados debe girar?

Facil, solo le ordenaria que se moviera
180 grados

i360 grados, verdad?

Si, pero si quisieras que
girara solo media
vuelta, jCuantos

grados le ordenarias

que girara?
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

() Robot Eje, rueday engranaje
_ N story/

iCémo es que se puede
controlar un auto con un
timén pequefio?

Cuando tu giras el timén un
eje gira un engranaje, que
hace que las ruedas se dirijan en la
direccién que tu quieras

F [ 8 ]
Fuerza 2)
{Quées un Un engranaje es una rueda con dientes que
engranaje’ se enuentra con otro mecanismo con dientes

para ordenarle cambiar la dieccién o
velocidad del movimiento transmitido

—————

Con este principio se hace que los autos vayan ala
izquierd, derecha, adelante y atras

Si, de hecho hay muchos en un
auto y todas deben cooperar con
las demas.

jAhh! El auto usa muchas
herramientas mecanicas para
funcionar.
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Prepara las partes para el montaje

Block15 x2

eessoessoessonssonsse] Marco21 x4
Block511 X6

eesscccccss] Marco11 x10
Marco5 %2

H Block90 x4 [Feeve]
¢ —— Adaptador2  x6
oo Adaptador1  x2

Block135 x6

Block111 x4 AdaptadorL x4

Cojinete Rojo  x2

focee.]
Montura de Motor x2

Rueda(P) x2

E“E Motor DC X2

Battery Case x1

— N

Remote Control X1
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

2

Adaptador2(Xe)

& Block90

\

Modelo #2

Voltea el modelo #2 y conéctale cuatro "block90, .

Montura de motor

LN
Montura
de motor

Motor DC

Motor DC

Conecta los motores DC al modelo #3 tal y como esta
ilustrado en laimagen

Marco21
"4

Marco21
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HUNAROBO Science Class

Rueda(P)

Cojinete
rojo

Rueda(P)

Inserta las ruedas pequefas y cojinetes rojos en los
ejes de los Motores DC

9 10

Block51

Block135(X2)

v

Modelo #9
Block511

Voltea el modelo #9 y conéctale seis "block135s.

1 12

Marcol1

N Block511
74

r

Block15  Adaptador1
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13

X2

Monta dos modelos iguales.

17

i Model(Pic)
e #16

Combina los dos modelos #16 ensamblados
previamente y combinalos con el modelo #15.

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

14

€ Modelo #13

Combina los dos modelos #13 ensamblados
previamente con el modelo #11.

16
X2

Marco21

A

A
Adaptador L

Une un adaotador L a un "Marco21,. Pon mucho cuidado a
las flechas (A)Ya que indican como montar los
adaptadores. (Monta dos modelos iguales.)

18

KR 2
Adaptador L

Une un adaptador L al modelo #17.
Pon mucho cuidado a las flechas (A)Ya que indican
como montar los adaptadores.
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HUNAROBO Science Class

~

Marco11
_J
~

s Receptor RC
N
Modelo #20

J

Conectar el receptor RC (placa receptora de control
remoto), al modelo #20
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

Conectando la mainboard
Conecta en este orden.

Conector R/C

1. Conectar las cajas de batarias al conector de poder.

2. Conectar el motor DC izquiedo al conector del motor DC

izquierdo
Conector [ G Consctor 3. Conectar el motor DC derecho al conector del motor DC
del motor T 4 del motor derecho
Jzquierdo . Derecho 4. Conectar el Receptor RC al conector RC
———
- @=- El cable rojo del motor debe estar conectado
Conector de poder 2 S a positivo @ y el cable negro al negativo © .

Inserta el lado del cable negro del
{ conector de tres puntas en el negativo ©.

Configurar modo

1. Asegurate de conectar bien los Motores DC y la caja de baterias.
2. Enciende la mainboard

3. Presiona el boton MODE hasta que los LED queden como abajo(Solo el rojo encendido).

MODO #1 MODO control remoto

4. Selecciona la ID de control remoto
5. Presiona el boton START y trata de mover el Robot
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Ij R;olzot . Juego de Fatbol
ﬁ- story .
H,Jkl/

—

Estoy muy aburrido despues de | Trata de jugar ftbol con tus amigos
hacer el robot fatbolista, ;Qué se

supone que debo hacer ahora?

Voy a hacer un campo .
para robofutbol y voy
a jugar con mis amigos

Me siento mucho mas
cercano a mis amigos |

©

e el U ———

AQIVAVVVVAV VLV VVIIVVVIVVVVVVIVAAVVVVVVVY
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Beginning Course: Getting to know the principles and configurations of the robot

J

9

/IC(‘(

N
Marco11
Eje pequefio (5 hoyos de largo) Eje(P)
Eje mediano (7 Hoyos de largo) Eje(M)
Eje grande (11 hoyos de largo) Eje(G)
J
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HUNAROBO 1 (Beginning Course)
Entrance level - learning basics using a variety of blocks, making hardware and
using the in-house program

HUNAROBO 2 (Intermediate Course)
Mid-level - A step up from level 1, making hardware and using HunaRobo compiler.
Learn how to make your own program.

HUNAROBO 3 (Advanced Course)
A addendum to Level 1 and 2. Using a variety of sensor modules to make a concrete
and creative mode. Learn high level programing.
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