
.. HUNAROBO: Robots creating a reality where Human and Nature can live harmoniously together

• Inspector Gadget's Arm

• Apache Helicopter
• Air-Sing-Sing

• Power Spin
• Battle Bumper Car

• Thomas Train

• Huna-E
• Scorpion Robot
• Penguin Show

• Soccer Robot

Learn basic robot building skills,
using a variety of block shapes,

control boards and motors.

Beginning Course
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CONTE NTS

Lista de las partes

Aprendamos como montar cada parte y su uso!

Que vamos a aprender(Historia de la robótica)?
¿Qué es un robot?

 Kind of robots

 Principio de la palanca

El uso de los pesos y poleas

 La caja mágica del robot - La mainboard

 ¿Cómo usar las partes electrónicas?

 El cerebro del robot - La MCU

 La evolución de los robots

 Historia de los robots

          Controlando el robot - El control remoto

 Principios de un control remoto      

 Me gusta el color negro - El seguelíneas

 Ajustando la posicion del sensor

 Los ojos del robot - El sensor IR 1

 ¿Qué es el sensor IR? 

 ¿Qué es un evasor?

 Evadiendo objetos

CURSO INCIAL CLASE DE CIENCIAS HUNAROBO 
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 Tortuga

 Escorpión

 Brazo del Inspector Gadget

 Helicoptero Apache 

 Air-Sing-Sing

HUNAROBO SCIENCE CLASS BEGINNING COURSE

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

 Energia - El movimiento del robot

 Los ojos del robot - El sensor IR 2

 Conozcamos acerca de la luz

 Músculos del robot - El motor

 Servomotor

 Eje y engranaje 

 Juego de fútbol

 Hagámoslo!

 Trompo poderoso

Carrito chocón de batalla

 El tren Thomas

 Robot Escorpión

 Show de pingüinos

 Robot futbolista
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Course 
No. 1

Course 
No.2

Course 
No.3

 Programa de desarrollo educativo
- El programa completo se concentra en el desarrollo de actividades científicas y de robótica
- Desarrollo de conocimientos científicos básicos y habilidades de pensamiento creativo para resolver 
problemas complejos y desarrolo de programas para aumentar las habilidades relacionadas a la 
resolución de problemas y la creacion de soluciones novedosas.  

- Desafios que incluyen el uso de destreza mentar y concentración.
- Mejoran las habilidades de concentración y liderazgo a través de actividades en pequeños grupos.
-Contenidos adaptados para su uso desde kinder y educación básica.  
- Bajo la guía  del maestro, el objetivo puede ser alcanzado a través del au-montaje  para promover un 
buen entorno de aprendizaje.

¿Qué es un robot?      Aprenderemos como montar cada parte, su nombre y función

Historia de la polea y palanca        Hacer objetos con diferentes bloques

Mainboard-Caja magica       Haciendo un Robot usando todos los modos de la mainboard

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

Composición del robot- Control 
remoto Haciendo robots de batalla para jugar con tus amigos

Siguelíneas                          Haciendo un siguelineas capaz de seguir una línea negra

Composicion del robot (ojos)-
 Sensor IR Haciendo tu propio robot usando un sensor IR

¿Qué es un evasor? Haciendo un robot capaz de evadir objetos

Haciendo tu propio robot y entendiendo principios de 
                                                                       electricidad
Energía del robot - Electricidad    

Composición del  robot (ojos) - 
Sensor IR 2

Eje, rueda y engranaje Haciendo un robot futbolista para jugar con tus amigos

Haciendo un robot para seguir un objeto

Composición  del  Robot  (músculos)                       Haciendo un robot usando un motor 
-  Motor                                                                                 

Programa de educación HUNAROBO 1 

Ventajas del programa

HUNAROBO 1(Principiante)
En el curso inicial Hunarobo1, aprenderemos lo  siguiente:

Num.           Historia de la robótica ¡Hagamoslo!
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

Block15 (10)

Block111 (6)

Block511 (6)

Block

Block135 (6)

Frame / Adapter

Block523 (2)
Block1117 (2)

Block90 (6)

Lista de las partes

* Las forma y color de las partes puede ser ligeramente diferente debido a las 
continuas mejoras en la calidad del proceso de fabricación

Block35 (6)           Montura de motor (4)

Frame21 (4)

Adaptador L (8)

Adaptador1 (10)

Adaptador2 (10)

Marco5 (10)

Marco11 (10)
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   Ejes / Cojinetes

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

Eje de conección (4)

Eje(P) (4)

Eje(M) (4)

Eje(G) (4)

Ruedas/ Engranajes

Rueda(S) (2)

Rueda guía (2)

Engranaje(G) (2)

Engranaje(M) (2)

Rueda(M) (2)                                                                                                
                                                                                                                                  
                                     Engranaje(P) (2)

 Mainboard (1)

  Receptor RC (1)      Sensor IR(3)

      Motor DC(2)     Caja de baterias 6 (1)

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

Aprendamos como montar cada parte y su función

Blocks de montaje
Los blocks pueden ser montados de cualquier forma siempre y cuando encajen.

2) El Block111 tiene 11 hoyos en una columna,tiene 5 salientes de un lado y 6 del otro.

(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. 



---~
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(ㅇ)

(×)

(×)

6) El Block135 tiene un ángulo de 135 grados.

5) El Block90 tiene un ángulo de 90 grados.

Montaje usando un adaptador

Asegurate de usar el lado correcto del adaptador

   Si ambos lados no encajan el adaptador no funcionará.

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

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

Montaje de eje y cojinete Trata de ensamblar en orden.

Montaje de motor DC y acople

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



"'~L Adapter
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Wheel(M)

De Motor
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Montaje de motor y rueda Sigue el orden.

Montaje de adaptador L y block Sigue el orden
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

< Air-sing-sing >

    ¿Qué robots vamos a montar?

< Tortuga > < Escorpión >

< Brazo del Inspector Gadget > < Helicoptero Apache  >

< Trompo poderoso >
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< Huna-E >

< El tren Thomas >

< Robot Escorpión >

< Show de pingüinos > < Robot futbolista 1 >

          ¿Qué robots vamos a montar?



He said you put a broken

===, coin, so he's sick!

A robot is defined as an automatic machine
that has structure and program to operate in

a human fashion or to help with human tasks.
Do you know who invented the word robot?

Yes, of course!
I think you don't

understand what

Can you understand

his language?

HUNAROBO Guidebook Series│13

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

¿Que es un robot ?



Block135
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Turtle

Block15 ×3
Block35 ×2

Block511 ×2
Block135 ×3

1 2

「block511」. 「block135」

3

×2

×1

×2
×2

×2

Aprendiendo montaje básico

       Marco5 ×6
          Eje ×1

Eje de conección ×2
  Cojinete               ×6

「block135」 a un  Conecta un Conecta dos  y un 「block15」 al modelo #1.

「Marco5」con ejes de conección y cojinetesConecta dos 
al modelo #2

4 ( parte de abajo del modelo)#3 )

     Prepara las partes 



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

「block15」

7

5

8

6

×1

×2

×2

×1
×4

×4

Conecta un  「block511」al modelo #3 Conecta dos  al modelo #5

Conecta dos            al modelo #6                                    Conecta 4「block35」 「Marco5」al modelo #7.

Conecta un eje pequeño con un cojinete 
a cada lado en el modelo #8

9 Completado



-

Block13S

BiockS11

Let's
Mabe it2
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Block15 ×4
Block111 ×1
Block511 ×2
Block135 ×3

1 2

「block511」.

3 4

×2

×4
×1

Aprendiendo montaje básico

Escorpión

        Prepara las partes 

       Marco5 ×6

         Eje                   ×2

     Cojinete             ×2

Medio cojinete      ×2

Conecta un  「block111」 y un Conecta  dos 「block135」 al modelo #1

Conecta cuatro 「block511」 al modelo #3「block15」 al modelo #2.                                         Conecta un



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

「block135」

7

5

8

6

×1

×2

×2

×2

×1

Conecta un「Marco5」a la parte de atrás del modelo #4 Connecta un  a un 「Marco5」al modelo #5.

Conecta 5 「frame5」al  modelo  #6.                                Haz  los  ojos  del  Escorpión  usando  ejes  y 
cojinetes.

9 ( Parte de abajo del modelo#8 )

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

Completado



~------------------------------------------,\
., ~ Look around your house and list how many robots you can find! I

'-,----------------------------------------~~~

Humanoid RobotSecurity RobotCleaning Robot

2) Servicing Robots

Car manufacturingElectronicsManufacturingMotorbike manufacturing

1) Manufacturing
Industry

There are many kinds of robots

used for manufacting, servicing,

etc. I'm a service robot.

Don't you know!?! A humanoid robot has the

shape of a human and with robotic technology.

What is a

humanoid robot?

HUNAROBO  Science Class
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Tipos de robot
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

HUNAROBO Guidebook Series│19

Haciendo tu propio robot

♣  Trata ed hacer los robots abajo y discute acerca de sus formas



Yes,the see-saw
Power also follows the

-' t lever can be used to lift principles of a

lever.
8

Point of
action

Fulcrum

If you add more power

on one side, by the laws Power
of physics the other point ,

of action moves in the
opposite direction.

% i
f) I

Point Oft
action

That's why you Fulcrum 0You're good!
moved closer to the Do you know any

Fulcrum for us to other usesfor Well...what other Don't worry.

become level. levers? Let's find it together!

It's simple if you knowWow! We're level.

How did you do that?

HUNAROBO  Science Class
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Principio de la palanca



•.....................

Connection Shaft
X2

Let's
Mabe it3
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

1 2

Prepare parts for assembly

Block15 ×4
Block135 ×4

×2
×1

×1

Haz el objeto de abajo usando el principio de la palanca

El brazo del Inspector Gadget

Es un brazo robótico de movimiento libre basado en la caricatura  'Inspector Gadget' , y ha sido 
adaptada para muchos propositos practicos en la vida cotidiana. Las tres imagenes arriba
 muestran algunos usos para esta tecnología.

Montura de Motor ×2   
     Marco11 ×2   

Cojinete rojo             ×4

      Marco21           ×4    
Eje de conección      ×4  

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



•

Model(Pic)#4

.....
f

Connection Shaft

Connection Shaft

J;
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3

5

4

6

「block15」

7 8

×2

×2

×2

×2 ×2

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

×2

Une dos modelos #2 con ejes de conección.

Conecta dos 「block15」al modelo #4                                Conecta dos「block135」al modelo #5.

Conecta dos  al modelo # 7.Conecta dos monturas de  motor 
al 「block135」 del  modelo #6.



"i!i!ififi!
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

9 10

×2

×2

Conecta dos「block135」 al modelo # 8. Conecta dos 「frame11」al modelo # 9.

Completado



~~------------------------------------~,
/' What is the difference between fixed and moving pulleys?~

-,---------------------------------------~

?,
Why?! •The object isn't that

light but the fixed pulley
makes it easier to move.

Wow! This object is
really easy,

but why does the object
move so little?

Moving pulleyFixed pulley

A pulley is made by wheel, shaft and rope.

There are two kinds of pulleys,

do you want to try to lift obejects using both?!

What are the uses of weights and pulleys?

HUNAROBO  Science Class
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El uso de los pesos y poleas



Block3S

~

BlockSll

Let's
. Mabe it (/._
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

Connect two 「block111」s to model(pic)# 3.

Block15 ×8 Gear(L) ×2
Block111 ×6 Gear(M) ×2
Block35 ×4 Gear(S) ×2

Block511 ×4 Shaft(L) ×4
Block90 ×3 Shaft(M) ×3

Block135 ×4 Shaft(S) ×1

3

1

4

2

×1 ×2

Usando diferentes blocks para hacer objetos

Helicóptero Apache

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

Prepara las partes

Mountura de M.     ×3 Cojinete ×5
        Marco5  ×2     Medio Cojinete ×2
       Marco11   ×6    Cojinete Rojo ×10
        Marco21  ×3        Adaptardor1 ×1
        Rueda(P)  ×2 Adaptador2   ×2



Ada pter2 (X2)
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5

9

7

6

10

8

×1×1

×2

×2
×1

×2



Shaft{L)

Red Bush

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

「block111」.

15 16

13

12

14

×2

×2

×2

×2

×1
×2

11 ( Parte de abajo del modelo #10 )

Voltea el modelo#10 y conéctale dos「block15」 
y un  

Voltea  el  modelo  #12  y  conéctale  dos  
「block511 .

Pon atencio en la dirección de los「block15」  
 (Ensambla dos modelos iguales.) 
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17

21

19

18

22

20

×2

×2

×2

×1

×2

×2

Combina el modelo #15 con los  modelos #16.



.....................Gear(L)

"Shaft(L)
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

23

27 28

25

24

26

×3

×2

×1
×3

×1

×1

×1

×1

×2×2
×1

×1

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

Voltea el modelo #24 y monta el modelo #20

Conecta ejes grandes y pequeños al engranaje grande.



- .

Red Bush -

•
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29

33

31

30

32

×1

×1

×1 ×1 ×1

×1 ×1

Pon un engranaje grande en el modelo #28 Conecta las partes en este orden;      
  Un cojinete      Rueda  pequeña       Cojinete  Rojo

Voltea  el  modelo  #31  ,y  coloca  un 
「block511」  y un cojinete rojo.

Combina el modelo #32 con el modelo #26.

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

Haciendo tu propio robot

♣ Usa los blocks para hacer las imagenes de abajo.



And you can make robots sense

objects around it.

This is the mainboard.

If you have this in your robot,

you can make it move.

A friend at school brought a

dancing robot. I'm jealous!

HUNAROBO  Science Class
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La caja mágica del robot - La mainboard
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Beginning Course: Getting to know  the principles and configurations of the robot

Como usar las partes electrónicas?

Montando la Mainboard y la funcion de cada parte

Muestra el modo de programa
 que está corriendo.

   LED de selección de modo
Conector de entrada del sensor IR
Esta entrada maneja las reñales 
recibidas por el sensor IR.

Conector de entrada del receptor RC
Esta entrada maneja las señales 
recividas del control remoto.

Conector  del Motor
 DC izquierdo

Esta salida 
maneja el 
motor DC 
izquierdo

MCU
Este IC (circuito 
integrado) maneja todas 
las funciones del robot 
(actúa como un cerebro).

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

Botón para comenzar 
a utilizar un modo.

Botón MODE
Modifica el Modo en el que
 va a funcionar el robot.

Switch para encender / Apagar

Switch de poder

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

Botón Start



----

(I •

---

-~ .
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*

IR Sensor

MODE 1 MODE 2 MODE 3

MODE 4 MODE 5 MODE 6

Configuración de modos
1. Presiona el botón Mode y un LED se iluminará.
2. Después presiona el boton Start y e Robot se moverá.

Control Remoto                                 Encendido/Apagado     Seguidor de líneas

Evasor Acechador Movimiento libre

Receptor RC (Placa receptora de control remoto)

Inserta  el  lado  del  cable  negro  donde  está  marcado  un  triángulo  en  la 
mainboard.

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

"Receptor" de luz
Recive la señal reflejada, que envía el misor y lo convierte en 
una señal de entrada.

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



CH

CH

CH

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

Remote Control configuration

A

B

CH 1 CH 2 CH 3 CH 4 CH 5 CH 6 CH 7 CH 8

LED para chequear la ID del control remoto/LED de estado
Muestra el estatus del ID del control. ( LED 1~8)

Led de configuración de ID
Una vez haz configurado la 
ID del control muestra "OK"

Boton para                                                                                                                      Botón para
configurar ID                                                                                                                 chequear ID  
                                                                                                          
                                                                                                                                         

          de 
avance/retroceso
Botón                            Botón de 

Izquierda/Derecha

Teclas de funcion especial

Configurando  ID  de  control remoto

Como configurar el ID de comunicación

  Si presionas el botón       puedes ver la ID seleccionada.

1. Enciende el robot.
2. Selecciona en modo #1. (Red LED turns on)
3. Presiona el botón       mientras presionas el botón. 
   El panel de LED  

 seleccionaras esa ID.  .
6.  El led en la Mainboard parpadeará tres veces y se apagará automáticamente
      eso significa que el ID se configuró correctamente
7.

A se enciende y te muestra el ID seleccionado.4. Presiona el 
botón      mientras presionas el botón      y escoge tu ID
  (Numeros 1~8)
 5. Despues de seleccionar la ID si liberas el botón      y presionas el botón      
,

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

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



-
.....................
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Making a  robot using all kinds of mainboard modes

Air-Sing-Sing

Block35 ×4

Remote Control ×1

Este modelo es el uno de los ganadores del desafío de diseño de Hunarobo. Este modelo ha sido 
creado para asemejarse a un avión. Se llama "biplano" por que tiene dos pares de alas.

Prepara las partes para el montaje

 Montura de Motor ×3

Block511 ×3

Marco21 ×1
Block523 ×1

Marco11 ×6
Marco5 ×2

Block135 ×4

   Eje de conección      ×1

Eje(P) ×1 Mainboard ×1
Medio cojinete    ×1

Block15 ×5
Motor DC ×2

Caja de baterías×1
Rueda (P) ×2

Block111 ×4                                             Cojinete ×3
Receptor RC  ×1



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

1 2

3

5

4

6

×2

×2

×1

×2 

×2
×2

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



Battery Case

Right DC Motor

®•

HUNAROBO  Science Class

38│www.huna.asia

9

11

10

12

7 8

×2

×1

×2
×1

×2

×2

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

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

Conecta la mainboard al modelo #8.

Voltea el modelo #10 y conecta las cajas de 
baterías



""""""
Model(Pic)#17

""""""

""""""

~ Block15

Motor Mount

Model
#14

-

Block35(X4)
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13 14

15

17

16

18

×4
×1

×1
×1

×2

×1

×1
×1

×2
×2

Conecta las partes en este orden;       Un eje corto 
 Cojinete rojo       Medio cojinete  Medio cojinete  
  Marco 11 Cojinete      Cojinete Rojo



Model(Pic) # 18
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21 22

19 20

×2

×1

×2

Combina el modelo #16 con el modelo #18.

「Marco5」 y un Monta dos 「block15」 al modelo #20. Conecta el receptor RC (Placa receptora de control 
remoto) al modelo #21.

Conecta la mainboard Completedado



    ,
 5. Despues de seleccionar la ID si liberas el botón      y presionas el botón      
    (Numeros 1~8)
4. Presiona el botón      mientras presionas el botón      y escoge tu ID

A se enciende y te muestra el ID seleccionado.

CH

CH

CH

EF)

e EF) e
®
EF) ee

RIGHT MOTOR
connector

LEFT MOTOR
connector

RIC connector
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Remote Control ID Setup

A

B

Como operar Air-Sing-Sing

Conectando la mainboard
Conecta en este orden.
1.  Conectar las cajas de batarias al conector de poder.

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

    izquierdo

3.   Conectar el motor DC derecho al conector del motor DC 

     derecho

4.   Conectar el Receptor RC al conector RC

Inserta 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

CH

CH

CH

  Si presionas el botón       puedes ver la ID seleccionada.

      seleccionaras esa ID.  .
6.  El led en la Mainboard parpadeará tres veces y se apagará 
automáticamente   eso significa que el ID se configuró correctamente7.

1. Enciende el robot.
2. Selecciona en modo #1. (El led rojo se enciende)
3. Presiona el botón       mientras presionas el botón. 
   El panel de LED  

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

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



. ~,~~~~~~~~

~~~~~~~~~~~~~~~~~~ ~~~~~ ~ ~ ~

The MCU (Micro Controller Unit) is what makes the

robot move. The MCU saves and runs programs to

make the robot move in the desired way .
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El cerebro del robot - La MCU



- Pleasure robot

- Pet, qame,
soccer robot

- Artificial Intelli8ence robot
I Humanoid robot

- Personal A8ent

- Educational robot

homework!!

3rd generation robots will be the future.

They will have human qualities and shapesand

mimick actions of real humans.

They'll have AI (Artificallntelligence)

to be able to interact with humans.

So,in the future. We can make

robots to our own design and image.

o

These robots are
more friendly with
humans and fun

to be around.

1st Generation
robots were used for

The second generation of robots had sensesmuch

like humans did. Sensorswere added to help with the process.

- Simple repeat robot ~

- Industrial robot

The first generation of robots helped humans

with simple tasks, like factory work.

Yea, we robots

develop everyday.
I win! I think you are

faster than last time.

Yea, first time robots were used

for simple tasks, now you can

race with human beings!
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   La evolución de los robot



•
-
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ifiii iii

.....................
:::: :::::: :::::: :::::::
::::::::::::::::::::: ::.....•.....•.....•.....
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Prepara las partes 

Block523 ×1
Marco21            ×3

Mainboard ×1 

Marco11            ×2

Block511 ×2
Adaptador1 ×1
Adaptador2      ×2

Block135 ×1
Eje(P)      ×2

Eje(G)       ×1

Block111 ×4 Red Bush ×4

Sen×1Block15 ×2 Half Bush ×4

Block35 ×3 Gear(L) ×2

Battery Case ×1

Rueda(P) ×1 Gear(S) ×2

Haciendo un robot de juegos usando todos los modos de la mainboard

El trompo poderoso

¡Puedes usar un motor DC y un sensor IR para hacer tu propio trompo!

Rueda(M) ×1 Motor DC ×1



Adapterl

------

Adapter2

'"

Half Bush
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3

1 2

*

5 6

×1

×1

×1

×1

×1

×2

4 ( Parte de abajo del modelo #3 )

 El lado de atrás va sujeto con un cojinete rojo.



:::: :::::: :::::: :::::::
:::::::::::::::::::::::.....•.....•.....•.....

,.
MainBoard

-
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11 12

Combina el modelo #5 con el modelo# 7.

Voltea el modelo #9 y conecta la Mainboard

9

7

10

8

×2
×1

×1

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



.....................
Block35

Shaft(S)/Red Bush

Battery Case

~

Block15
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15 16

13 14

17 18

×2
×2

×1

×1

×2

×1

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

「block15」                                   Inserta un eje pequeño entre los 
 con dos medios cojinetes y dos cojinetes rojos .



;;"""""•

Gear(S)

* Leave a space of
one frame thickness

between the small gear
and the small wheel hu

Shaft(L)
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23 24

21

19

22

20

×2

×1 ×1

Conecta dos 「Marco11」 al eje grande del modelo #19 con 
un cojinete rojo y un medio cojinete en orden 

Inserta un engranaje pequeño y una rueda pequeña en el  
eje  grande,  deja  un  espacio  del  espesor  de  un 
「Marco5」



Insert model(pic)#22 between
the shaft and block35.-,

HUNAROBO Guidebook Series│49

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

Completado25

Combina el modelo #18 con el modelo #21 y luego 
conecta el modelo #22.



LEFTMOTOR
connector

L_IR seneor(lN 1)
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How to make it move

Como operar el trompo poderoso

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

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

EF)

e EF) e
®
EF) ee

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    .

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 botón START.

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

Cuando coloques el dedo en 
el sensor IR el trompo 
comenzará a girar

Hala de la manija d e 
seguridad para liberar el 
trompo.



When my spinner

crashes against

another spinner it

bounces out too much!

Why do I always lose?

How can I win?
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Make your own spinner



I ,

I In the future, what robot will be produced? \

/ Imagine your own robot and try to make it. :
~ "--------------------------~

,--------------------------,

which was a flying robot. Transportation and

Entertainment robot will be

forecstedfor practicalusage.

quacking, eating and

digesting food.

of flapping its wings, Richardmade Ericthe robot. developed Mars Probe, Automatic (non-manned)Technology

-ln 1927, American, -NASA made a remote -MicroRobot,ServiceRobot,

RJWensley made 'Telebox; controlled robot Robonaut Farming Industry Robot,

and in England, and Anthony GalloCompany Space Robot, and

-ln 18th century France,

Jacquess de Vaucanson

madeanartificalduckcapable

Recent Past Present Furture

-They talked about it in -ln 1949, the author -ln 2003,WowWee

literature. The oldest Jack Williams wrote Company made a

robot isa Giant BronzeTalus in his book, "Humanoid" humanoid robot toy.
Culture

in Greek Mythology. about the creation of a 1yearlaterZMPmade"Nuvo';

robot-human character. a remotecontrolled robot.

Let's look aroud history of robots.
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Historia de los robots



Thanks!What'syour

Then why radio and
airconditioners can't be controlled

by aTV Remote controller?

If you pressthe button, that information is

sent to the TV via the IR sensor and the

TV receivesthat information.

eremote control?

Thank you Huna.

What's the principle of a

Here'sa remote contoller.

Eachproduct and company have different

IR signals and sensors.Thesedaysyou can find

universal remote controls.

Ok, then ...

~

~

-_H_o_w_Ca_n_l_c_h_a_n_ge_th_e- ~_ -.

() channel from far away? V
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Controlando el robot  - El control remoto
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Block523 ×2
Frame21 ×3

Mainboard ×1

Frame11 ×4

Block511 ×4
Frame5 ×4

Adapter2 ×8

Block90 ×4
L Adapter ×2

Shaft(L) ×4

Usando los bloques para hacer objetos

Carrito chocón de batalla

Un robot de batalla que puede ser usado para chocar con otros . 

Prepara las partes para el montaje

Montura de Motor ×2

     Rueda Guía          ×2

 RC receiver ×1

Rueda(P) ×2

Motor DC ×2

Block135 ×2                                                            Cojinete ×12

Block111 ×4                                                    Cojinete Rojo ×6

Block35 ×4                                                      Engranaje(G) ×2

            Control remoto x2
Engranaje (M) ×2

Rueda(M) ×2                                                                                                              Battery Case ×1



--~ .. ----- .. ------------

" Model(Pic) #1

BlockS23(X2)
-L

BiockS11 (X2)

. - r;-.i.l~. ,
l' " .. -~
", , • 1,-: Ij[II.

- ; '-'. I"~,
tot ......., .•

.-:-:-:~-. -

Frame11 (X2)MainBoard

\a
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1 2

3

5

4

6

Conecta dos「block523」y cuatro「adaptador2」  
al modelo

Conecta cuatro「adaptador2」 al  modelo #4.



t::?\
\:!j/

•

HUNAROBO  Science Class

56│www.huna.asia

7 ( Bottom of model(Pic)#6 )

9 10

12

8

×2

×2

×4

×4

×2

×2

Voltea el modelo #6 y conecta los motores DC.

11 ( Parte de abajo del modelo #10 )

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



.....................

""""""
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13 14

15 16

17 18

* Attach facing up

×2

×4

×1

×2

×4

×6

×2

×2

×2

Conect cuatro「Marco5」 y dos 「Marco11」.

Conecta dos adaptadores 'L'  a los 「block135」.
(Pon especial atención a las flechas(▲)que indican como 
deben ser montados los adaptadores L.)

Conecta las partes en el siguiente orden; dos ejes grandes 
Dos ruedas medianas    tres cojinetes



Gear(M)
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23

22

2019 ( Bottom of model(Pic)#18 )

21 ( Bottom of model(Pic)#20 )

×8

×2

×2

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

Conecta las partes en el siguiente orden; Ejes grandes  
Ruedas guía  Tres cojinetes

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

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

Completado

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



RIGHT MOTOR
connector

LEFT MOTOR
connector

RIC connector
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Connecting the mainboard

Como operar el Carrito chocón de batalla

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

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.

EF)

e EF) e
®
EF) ee

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    .

Configurando modo

1. Asegurate que la caja de baterías 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 botón START y trata de mover el robot.

    ,
 5. Despues de seleccionar la ID si liberas el botón      y presionas el botón      
    (Numeros 1~8)
4. Presiona el botón      mientras presionas el botón      y escoge tu ID

A se enciende y te muestra el ID seleccionado.

CH

CH

CH

Remote Control ID Setup

A

B
CH

CH

CH

  Si presionas el botón       puedes ver la ID seleccionada.

      seleccionaras esa ID.  .
6.  El led en la Mainboard parpadeará tres veces y se apagará 
automáticamente   eso significa que el ID se configuró correctamente7.

1. Enciende el robot.
2. Selecciona en modo #1. (El led rojo se enciende)
3. Presiona el botón       mientras presionas el botón. 
   El panel de LED  



_--------------------------------------
_~:' Using a remote control, what can you order a robot to do! _~~

--------------------------------------

Sensor

Turn on TV

Channel

Send IR sensor

Volume

Of course! Your finger is blocking the sensor!
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El principio del control remoto.



the Linetracer lines?

No, this is just a line

to protect the grass.Then this line is for the

Linetracer.

Do you remember the IR sensor?

The robot just senses the

black lines and moves along it.

How can it do that?

That's a robot that follows a black line.Oh, that reminds me

of a line for the

Why aren't you moving? I'm just thinking

about this black line.
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Me gusta el color negro - El siguelíneas
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Haciendo un siguelíneas

El tren Thomas
El tren tomas es una serie animada para niños, se parece un poco al de abajo.

Prepara las partes para el montaje
Marco21 ×4

Block1117 ×2 Marco11 ×10

Block523 ×2
        Eje(P)             ×4

Mainboard ×1

     Marco5 ×6
Adaptador2     ×1

                                                                                                                                                                                             Eje(M)             ×2
       Block511    ×6

                                                                                                                                                                                        Medio cojinete ×6
Block135 ×2

Adaptador L    ×8

Cojienete Rojo      ×10

Block111 ×5                                                     Engranaje(G) ×2

Block35 ×4                                                      Engranaje(P)    ×2

Rueda(P)    ×2 Rueda Guía ×2

Rueda(M) ×2 Motor DC ×2

Sensor IR  ×3

Caja de baterías x1



Block1117

®• ,

!.
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5 6

3

1 2

×1

×1

×1

×1

×1

×1

4 ( Parte de atás del modelo #3 )

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

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



®.,

" Adapter2

•
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9 ( Back of model(Pic)#8 )

11 12

7

10

8

×1

×1

×1

×1

×1

×1

Voltea el modelo #8 y luego inserta un cojinete rojo en 
el eje mediano.

Voltea el modelo #9, y luego inserta una rueda 
mediana y un medio cojinete en el eje 
mediano.



Model(Pic) # 17

..-IJ ._. ~ - ._,.
"-iii -.~
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* Attach facing up17 18

15 16

13

×2

×2

×2
×2

×2

×2

14 ( Parte de atras del modelo #13 )

* Conectalos hacia arriba

Combina el modelo #15 con el modelo #5.

Combina el modelo #17 con el modelo #16.
Conecta dos adaptadores `L` a un 「block511」

Conecta los adaptadores L al modelo #14. (Pon mucho 
cuidado a las flechas (▲) ya que indican como conectar 
los adaptadores.)

. (Pon mucho 
cuidado a las flechas (▲) ya que indican como 
conectar los adaptadores.)



Block111
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23 24

21

19

22

20

×1

×2

×2

Attach two 'L' adapters to model(pic)#22. 
(Pay close attention to the arrows(▲)that indicate how 
the adapters should be attached.)  

Conecta dos adaptadores  'L'  a la mainboard. Combine modelo #18 con el #19 .
. (Pon mucho cuidado a las flechas (▲) ya que indican 
como conectar los adaptadores.)

Combina el modelo #10 con el modelo #21.



Block111 (X4)BiockS11 (X2)

""""""
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29 30

27 28

25 26

×4

×1

×4×2

×2

Voltea el modelo # 24 y conéctale los 3 sensores 
ifrarojos(IR).

Voltea el modelo #25 y ponle cuatro「Marco11」.

「block135」 al  modelo  #26. 
(Haz lo mismo del otro lado.) 
Monta un 「block35」  y un  

Monta un 「block35」atrás del modelo #28.



""""""

®•

Shaft(S)

""""""
· .
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36

31

34

32

×4
×2

×4

×2

×2

×2

×2
×2

33  ( Acercamiento del modelo #32 )

3 5 ( Parte de abajo del modelo#34 )

Voltea  el  modelo  #35  y conecta dos 「Marco5」y 
también cuatro「Marco11」.



Battery Case
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37

39

38

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

Conecta las cajas de baterias al modelo #38.

Completado



---

-~ "

RIGHT MOTOR
connector

LEFT MOTOR
connector

L_Left IR sensor(lNl)
(_Middle IR sensor(IN2)
R_Right IR sensor(lN3)
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How to operate the Thomas Train

Como operar el tren Thomas
Conecta en este orden.
1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder.

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.

5. Conecta el sensor IR del centro al conector C.

6. Conecta el sensor IR Derecho al conector R.

EF)

e EF) e
®
EF) ee

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

El cable rojo del motor debe estar conectado
 a positivo       y el cable negro al 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 siguelíneas

4. Presiona el botón START y trata que el botón se encienda.

Movimiento

A. Cuando el tren se separa de la línea a la izquierda voltea a la derecha
B.  Movimiento en linea recta.
C. Cuando el tren se spara de la línea a la derecha voltea a la izquierda



~------------------------------,
/ Let's adjust the sensor position and find the best place\

~ for you to take those corners! ", ~
~---------------------------~~

When I get to a corner,

that's when I slow down.

At what point do

you start to lose?

Why do I always lose

when racing the LineTracer?
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Hint. Reduction gears

¡Conozcamos como ajustar la posicion del sensor!

  *  Let's change "Thomas" remote control mode. 
      It might move the opposite. Why?
☞ Think about it and write it down.



o

e

I know my fixed distance and can

calculate the time it takes for my

sensor to come back to me.

It's bright outside, why did you turn on?

So,if someone is close to you,
the time changes for

the sensor and you turn on.

I can measure

distance to an

object using my

IRsensor.

o

Wow! The light

came on when I

opened the door.
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Making the eyes of a robot - IR Sensor 1



Measure distanceRecognize light and shade

Send Receive
(outgoinglight) (incominglight)

ReceiveSendSend Receive Send Receive
(outgoinglight) (incominglight) (outgoinglight) (incominglight)

0 I 0 I
\;1.10\01 \~Not much

reflection reflection

White Floor BlackFloor

- An IRsensor hasa send and receive part. The time taken to receive the signal

can be converted into a distance for the robot to measure An IRSensorcan also

detect between light and dark surfaces.

IR sensor?
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What is an IR Sensor? 



Hey! My friend Peter

wants to know about you.

What? He's in here?

I can help!

I can introduce you to Vaccum-Me,

he knows a lot about that stuff!

Where can I find Avoider friends?Hi Peter,Hi Huna, I need

your help.
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¿Qué es un evasor?



Canyou avoid anything?!

The IR sensor and

UltraSound sensor helps

me not to fall down

somewhere high.

First,a touch sensor helps me when I

clean.When I meet an object,

IR sensor and UltraSounds sensors.
Do you understand the principle of

avoiding things?

Well, you ..avoid ..things,

right?

I'm the avoider. Do you know how I work?
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Mainboard ×1

Battery Case ×1

Making an avoider robot

Huna-E
Huna-E es una representación del protagonista de la famosa película animada Wall-E.

Prepara las partes para el montaje
Marco5 ×8

Block511 ×5
Adaptador2 ×9

Block90 ×1
                                                                                      Adaptador1 ×3
                                                                                          Eje (P) ×4
Block111 ×5     Eje (G) ×4
Block15 ×7 Eje de conección ×2

Block35 ×4                                                   Cojinete ×18

       Medio cojinete      ×4

Cojinete Rojo              ×10

IR sensor ×2
Rueda (M) ×2

Rueda Guía ×2                                                 Adaptador L ×6

DC Motor ×2                                                Engranaje (M) ×2



s, Blocklll

r2

Blocklll

BlockSll (X2)
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3

5

4

6

1 2

Monta dos modelos iguales.

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

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.)



~ L Adapter(X4)

J
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87

9 10

1211

×4

×2
×2

×2

×2

Combina el modelo #3 con el modelo #7.

Combina modelo #4 con el modelo #10.



Shaft(S)

Block15

Shaft(S)
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15 16

17 18

13 14

×2

×3
  

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

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

Voltea  el  modelo  #12,  y  luego  conecta  las ruedas 
medianas y tres 「Marco11」  



Block35

Adapter1

i

Block15

~

BlocklS

FrameS
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19 20

21 22

2423

Conecta el modelo #17 al modelo #19 con dos 
cojinetes.

Conecta las cajas de baterias al modelo #20.

Combina el modelo #23 con el modelo #21.



" Red Bush 71

~ Shaft(M).....,

" Block90

"L Adapter(X2)
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27 28

29 30

25 26

Conecta el modelo #25 al modelo #24.Monta dos adaptadores  L       en  un「block90」.  (Pon  mucha 
atención a las flechas (▲)ya que indican como montar los 
adaptadores en L.)



Model(Pic) #32

~
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31 32

Conecta el modelo#32 to modelo#26.

33 Completado



(
Right IRSensor receiver

e

e

Left IR Sensor receiver

RIGHT MOTOR
connector

®
<±>
e

LEFTMOTOR
connector

L_Left IR sensor(lNl)
R_Right IR sensor(IN3)
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Insert the black wire of 3P electric wire into 
the negative  .

The DC motor red wire must be connected to 
positive  , the black wire to the negative  .

Como operar el Huna-E

Conectando la Mainboard Conecta en este orden.
1. Conectar las cajas de baterías al conector de poder.

2. Conecta el Motor DC derecho al conector del motor 

izquierdo.

3. Conecta el Motor DC derecho al conector del motor 
derecho.

4. Conectar el sensor IR izquierdo al conector L.

5. Conectar el sensor IR derecho al conector R.

Configurando el modo

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

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

MODO #4                                                                                                      Modo evasor

Movimiento

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.



_-----------------------------_
'" /' Let's make another shape of Huna-E robot avoid object."_ '"
,------------------------------~

Let's make another

Huna-E and race!
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Avoiding objects

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



If there wasn't any

electricity, I wouldn't

be able to use my

computer!

e

Let me see....there's

no electricity here!

Let's study today

about Electricity.

o

••

Why are you

sweating?

What happened?

Electricity is energy. It is the movement of

electrons. There is always a positive and

negative flow. Two similar forces will

repel each other, and two opposite forces

attract each other.

The fan doesn't work!
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La energía del robot - Electricidad



First, my left red eye sends an IR signal and

the right white eye receivesthat signal.
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Los ojos del Robot - El Sensor IR 2



If I send a signal to a bright

obect, it reflects a lot of light

back to me.

On the contrary, the reflection will

be less.
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Prepare parts for assembly

Mainboard ×1
Block90 ×4

IR Sensor ×3

DCMotor ×2

Haciendo un robot capaz de seguir un objeto

Robot escorpión

Este robot puede seguir objetos usando un sensor IR

                                                                                                                                                                                      Marco21 ×4
Block523 ×1

Marco11 ×4

Block511 ×2
    Adaptador2 ×5
    Adaptador1        ×3
          Eje(P)  ×4

        Marco5 ×4

Battery Case ×1

Eje(M) ×1
Block135 ×6
                                                                                               Cojinete ×2

Block111 ×5                                                     Medio Cojinete ×2

Block15 ×5                                                     Cojinete Rojo ×10

Block35 ×4                                                        Rueda Guía ×2

Montura de Motor ×2                                                              Rueda(S) ×2



X2

Motor Mount

Block511(X2)

~
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3

5

4

6

1 2

Monta dos modelos iguales.



Model(Pic) #9

Adapterl

~ MainBoard

~---...~--

J'
Model(Pi

#8
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87

9 10

1211

×2

Conecta el modelo #6 y el modelo#8 al modelo #3-



.....................

Frame21

Model(Pic) # 10
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16

17 18

13 14

×2

×2
×1

Conecta el modelo #12 al modelo #10.

15 ( Parte de abajo del modelo #14 )

Voltea el modelo #14 y conéctale dos「block15」.
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19 20

21

2423

×4

22 ( Bottom of model(Pic)#21 )

×2
×1

×1



Block' 5

Block135

Red Bush(X4)
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27 28

29 30

25 26

×2

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

Conecta  un        adaptador L   y un「Marco5」 al modelo #28. 
(Pon mucho cuidado a las flechas(▲) ya que indica como 
se deben montar los adaptadores.).



/J
Model(Pic)

#29

Guide Wheel(X2)

fL
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31 32

33

Combina el modelo #29 con el modelo #31

Completado



RIGHTMOTOR
connector

LEFTMOTOR
connector

L_Left IR connector(lNl)
(_Middle IR connector(lN2)
R_RightIR connector(IN3)
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Connecting the mainboard

Movimiento

Como operar el Robot Éscorpión
Conecta en este orden.

1. Conecta las cajas de baterias al conector de poder.

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.

5. Conecta el sensor IR del centro al conector C.

6. Conecta el sensor IR Derecho al conector R.

EF)

e EF) e
®
EF) ee

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

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

Configurando modo

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

MODO#5 Modo acechador

4. Presiona el botón START y intenta que el robot se mueva

1. No se activa ningún sensor : Sigue al centro.      
2. Se acttiva el sensor izquierdo: Sigue a la izquierda.
3. Se activa el sensor derecho: Sigue a la derecha.



~-------------------------------------,I ,< Let's make a pet robot that can follow youeverywher~)
~------------------------------------

-Infrared ilght: Infrared light: Infrared radiation is popularly known as"heat" or sometimes "heat radiation",

since many people attribute all radiant heating to infrared light and/or to all infrared radiation

to being a result of heating.

- Visible ilght: Humanscan seethe this kind of light. More specifically,you seethe light that is not absorbed

by objects.

- Ultraviolet ilght: It is believed to induce the production of Vitamin 0 and can also be usedfor sterilization and

pasteurization. However,it is harmful to our eyesand skin if we are exposed to direct sunlight.

Kind of light
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Conozcamos acerca de la luz



••
Ah! The motor is the

muscle of the robot!

A motor is a machine that converts other

forms of energy into mechanical energy

and so It is important part.

wait! My robot is not

working! Help me, Huna..

What's a motor?

I think your robot hasa broken motor.

f
;o~

Who will win?
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Los Músculos del robot - El motor
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Mainboard ×1

Block15 ×7

Haciendo un robot usando un motor

Show de pinguinos
El Show de pinguinos funciona con un Motor DC y usa el modo de movimiento libre.

Prepara las partes para el montaje
          Marco21            ×4

Block1117 ×2 Marco11 ×6

Marco5 ×6
                  Adaptador1      ×2

Block523 ×2
Eje(P) ×2

    Cojinete          ×2
Block511 ×6

L Adapter ×8

Block35 ×1 Rueda(P) ×1
DCMotor ×1

                                                     Medio  cojinete ×4
                                                    Block111 ×3                                                                                                        Caja de baterías   ×1



Frame21

X2

~ l'
Frame21

._.
l'

Block15

Adapterl

II\. Blocklll

Framell \i
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3

5

4

6

1 2

Monta dos modelos iguales

Combina los dos modelos #2 construidos previamente 
con un 「Adaptador1」, luego conecta un「Block511」 
y  un 「Marco21」



• •
Iui ~
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.I. ......
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Frame11
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10

7

11

8

9

12

Une tres adaptadores L a un        「 block1117」. (pon mucho 
  cuidado a las flechas (▲) ya que estas indican la manera en  
  la que los adaptadores deben ser conectados)

Combina el modelo #7 con el modelo #9

Junta un「block35」y un   「Marco11」 al lado opueto  
del modelo #7

Une tres adaptadores L a un 「block1117」. (Pon mucho 
cuidado a las flechas(▲) ya que estas indican como deber 
ir conectados los adaptadores.)



" t »
FrameS
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17 18

15 16

1413

Combina el modelo #11 con el modelo #13

Completado del modelo #14

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



\-Ialf Bl.lsh(X2)
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19

21

20

22

23 24

Combina el modelo #15 con el modelo #19



'" ?Adapterl

Block15

./ \,
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26

28

29 30

27

25

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

Une un 「 block111」 y un  「block35」
abajo del modelo #29



Model(Pic) #20
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32

33

31

34

35

Pon el modelo #32 en el modelo #20. Vista aumentada de la parte trasera del modelo #33

Completado



Powerconnector _j

e
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MODE #6 Free Move MODE

How to operate the Penguin Show

Setting mode

Conectando la mainboard 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

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

1. Asegurate que el motor DC y la caja de baterías estén bien conectados.
2. Enciende la mainboard.
3. Presiona el boton MODE hasta que los LED se pongan como abajo. (  Todos los LED encienden. )

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

  Movemiento

Cuando presiones START el pinguino bailará de izquierda a derecha.



It's easy.Just order 180degreesand it

will move? Are you kidding?

Yes.You can order

the servo motor

to move 360degrees.

You can also order the

motor to move half that.

e
Looks the same to me.

It's not a regular motor.

It's a servo motor.
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Servo Motor



Ah! A car uses many

mechanical tools.

direction of a car, moving backwards and

forwards, left and right.

A gear is a toothed wheel that engages

another toothed mechanism in order to

change the speed or direction of

transmitted motion.

When you turn the steering wheel,

the shaft wheel turns a gear, which

in turn moves the wheels to the

direction you want.

How can control a car

using small steering wheel?
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Eje, rueda y engranaje



J
e
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Let's
Mabe itS
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RC Reciver ×1

Remote Control ×1

Haciendo un robot fútbolista a control remoto

Robot fútbolista
El robot futbolista usa dos motores DC que le permiten moverse en  cuatro direcciones a control remoto

Prepara las partes para el montaje

Marco11 ×10

Block90 ×4

Marco21 ×4
Block511 ×6

Marco5 ×2
Adaptador2 ×6

                                                                                                                                            Adaptador1       ×2
   Block135 ×6

Mainboard ×1

Adaptador L  ×4
Block111 ×4

Block15 ×2                   Cojinete Rojo ×2

Montura de Motor ×2          Rueda(P)           ×2

Motor DC    ×2   Battery Case       ×1



Adapter2(X6)

HUNAROBO Guidebook Series│109

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

3

5

4

6

1 2

Voltea el modelo #2 y conéctale cuatro「block90」. Conecta los motores DC al modelo #3 tal y como está 
ilustrado en la imagen



AdapterlBlock15

Framell

~

Block135(X4)

Framell(X4)

Wheel(S)
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87

9 10

1211

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

Voltea el modelo #9 y conéctale seis「block135」s.



Model(Pic) #15

LAdapter

Model(Pic)
e #16

Model(Pic)
#16 \t

LAdapter

X2

~---- -

fM . .
j"J

+- Model(Pic) # 13

\,X2
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15 16

17 18

13 14

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

Une un adaotador L a un  

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

        「Marco21」.  Pon mucho cuidado a 
las  flechas  (▲)Ya  que  indican  como  montar  los 
adaptadores. (Monta dos modelos iguales.)

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



"-
Model(Pic) #20

Frame11
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Completado

19 20

21

Conectar el receptor RC (placa receptora de control 
remoto), al modelo #20



RIGHT MOTOR
connector

LEFT MOTOR
connector

RIC connector
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MODO #1 MODO control remoto

Como operar el robot fútbolista

Conecta en este orden.

EF)

e EF) e
®
EF) ee

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

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

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

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

    izquierdo

3.   Conectar el motor DC derecho al conector del motor DC 

     derecho

4.   Conectar el Receptor RC al conector RC

Configurar modo
1. Asegurate de conectar bien los Motores DC y la caja de baterías.
2. Enciende la mainboard
3. Presiona el boton MODE hasta que los LED queden como abajo(Solo el rojo encendido).

4. Selecciona la ID de control remoto
5. Presiona el botón START y trata de mover el Robot

Conectando la mainboard



Try to have a soccer game

with your friends.
I'm so bored after making

the soccer robot.

What's there to do?
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Juego de Fútbol
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Marco11

EJES

Eje pequeño (5 hoyos de largo) Eje(P)

Eje mediano (7 Hoyos de largo) Eje(M)

Eje grande (11 hoyos de largo) Eje(G)
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HUNAROBO 3 (Advanced Course)
A addendum to Levell and 2. Using a variety of sensor modules to make a concrete

and creative mode. Learn high level programing.

I HUNAROBO 2 (Intermediate Course)
Mid-Ievel- A step up from levell, making hardware and using HunaRobo compiler.

Learn how to make your own program.

I HUNAROBO 1 (Beginning Course)
Entrance level-learning basics using a variety of blocks, making hardware and

using the in-house program

USE OF BA TTERV
1.Ensure+ & - are inserted correctly. Upon removal of battery, push the battery a little and nudge outwards.

2. Don't mix old and new batteries, nor different quality batteries.

3. Adult supervision is required when charging batteries.

4. Do not use alkaline batteries for recharging.

5. Remove batteries and store in a safe location when robot not in use.

6. Don't throw batteries into an open flame. Explosions can occur.

7. Ensure that the batteries are inserted correctly otherwise the battery case can short out.

Caution
1. Fully understand the material before assembling.

2. Ensure that the assembling parts are handled properly.

3. Some parts can be dangerous for children and babies. Adult supervision may be required.

4. Some parts are sharp that may cause wounds for children. Please handle with care.

5.We reserve the right to change parts and products to improve quality and to meet international standards.

6. SRCis not responsible for consumer's incompetency. Please follow the instructions carefully.

7. HunaRobo SRCis a registered name.

8. No information here will be copied or reproduced without the express written consent of SRCCompany.
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