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AVIS0S DE LA FCC

Este dispositivo cumple con el articulo 15 de las reglas de la FCC.

La operaci6n esta sujeta a las siguientes dos condiciones:

1. Este disositivo no causara interferencia dafiina.

2. Este dispositivo debe poder recibir interferencia incluso interferencia
que pudiera causar una operacion no deseada.

NOTA:

Se ha probado este equipo y se ha determinado que cumple con los

limites impuestos para los Dispositivos Digitales clase B, de acuerdo con el
articulo 15 de las reglas de la FCC. Estos limites han sido disefiados para
proveer una proteccion razonable contra cualquier interferencia dafiina en
una instalacion residencial. Este equipo genera e irradia energia
radioeléctrica y hace uso de ella. Si no se instala y utiliza respetando las
instrucciones puede ocasionar interferencia dafiina a las comunicaciones
radiales.

Sin embargo no hay garantia de que la interferencia no ocurrira en una
instalacion especifica. Si este equipo llegara a causar interferencia a la
recepcion de radio o television, lo cual puede ser determinado al encender y
apagar el equipo, se solicita que el usuario corrija esta situacion tomando las
siguientes medidas:

-Redirigir o cambiar de lugar la antena receptora.

-Aumentar la separacién entre el equipo y el receptor.

-Conectar el equipo a una ficha en un circuito distinto al que esta conectado
elreceptor.

-Solicitar ayuda de un vendedor o un técnico en radio y television.
MEDIDAS DE SEGURIDAD

-Padres, se recomienda el uso de este juguete a nifios de 8 afios o mas.

Para asegurarse de que su hijo se divierta de manera segura lea las instruc-
ciones de operacién con sus hijos. Si algan nifio de 3 afios usa el juguete se
recomienda que sea bajo supervision de un adulto.

-Mantenga el cabello, las manos y las ropas sueltas lejos de las ruedas y de
los ejes cuando la llave esta en posicién de encendido.

-Quite la bateria del equipo cuando este no se encuentra en funcionamiento.
-NUNCA OPERE el juguete en la calle. Evite embestir personas, mascotas o
decoraciones de casas.

-Atencion: Los cambios o las modificaciones que se le hagan a este equipo y
que no estén expresamente aprobados por la parte responsable del
cumplimiento podrian revocarle al usuario la autoridad de operar el equipo.




INFORMACION DE SEGURIDAD

Precauciones:

-No se deben recargar las pilas no recargables. El simbolo tachado del cubo de basura indica que las

-Se deben remover las pilas recargables antes de cargarlas. pilas, las pilas recargables, las celdas, las baterias, etc.

-Se deben recargar las pilas recargables bajo supervisién de un adulto. no deben ser arrojados a la basura del hogar. Las baterias
-No se deben combinar pilas de distintos tipos o nuevas y viejas. pueden dafiar la salud y el medio ambiente. Por favor
-Solo se recomienda el uso de pilas del mismo tipo o equivalentes. ayude a proteger el medio ambiente de posibles riesgos a
-Se deben ingresar las pilas con la polaridad correcta. la salud. Si el juguete esta en desuso use herramientas del
-Se deben quitar del equipo las pilas recargadas. hogar para desarmarlo o quite la tapa de las pilas y

-No se deben hacer cortocircuitos con las terminales. remueva las pilas del juguete. Deshagase de las pilas de

s - . - acuerdo a las disposiciones de reciclaje de su jurisdiccion.
-Se recomienda la supervision de un adulto cuando se instalen o cambien las

ilas. : . =
E:‘Se recomienda el uso de pilas alcalinas y nuevas para obtener los mejores Residuos de agﬁrato_s_eléctncos Y electrér;lcos (RAEE)
resultados en el desempefio de este juguete. Cuando este dispositivo se encuentre en desuso remueva
-Se le indica reemplazar las pilas por unas nuevas tan pronto dejen de funcionar todas las pilas y deshagase de ellas por separado.
las anteriores. Lleve los dispositivos eléctricos a los centros de recolec-
-Los usuarios deben mantener esta informacién para referencia futura. cién locales para deshechar los equipos eléctricos y elec-
-Los usuarios deben seguir el manual al pie de la letra mientras operen el producto trénicos. Los otros componentes pueden ser deshechados
Cuidado y mantenimiento: en el hogar.
-Siempre quite las pilas cuando no se lo usa por un largo tiempo.
-Limpie delicadamente el juguete con una pafio limpio y himedo.
-Evite que el juguete quede expuesto al calor o a la luz solar directa.
-No sumerja el juguete en agua ya que se pueden dafar las partes electrénicas.

y las marcas en los
ompartimentos.

® Receptor y cargador de baterias e Control remoto .
: | — i z :
: - ﬁ - 'r » :
; Lo— ¥ e :
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' '
' Inserte tres pilas AA (1,5V) al cargador de baterias. 1. Presione ligeramentey 2. Inserte dos pilas AA 3. Vuelva a delizar la '
: La polaridad de las pilas y las marcas de los compartimentos deslize la tapa hacia (1,5V) y preste atencion tapa. :
: deben coincidir. afuera para abrirla. a la polaridad de las baterias '



LISTA DE PIEZAS

NO Nombre de piezas cantidad

CONTROL REMOTO

CARGADOR DE BATERIAS
REMOVEDOR DE CLAVIJAS Y EJES
PLANTA DE PODER CON CONECTOR
VARILLA CON 3 HOYOS

VARILLA CON 5 HOYOS

VARILLA

VARILLA DOBLE DE 3 HOYOS
VARILLA DOBLE

10 MARCO CUADRADO

11 MARCO PEQUENO

12 MARCO DOBLE

13 VARILLA CURVA

14 ENGRANAJE DE TORNILLO Il

15 ENGRANAJE S

16 ENGRANAJE M

17 ENGRANAJE L

18 ENGRANAJE 80T

19 RUEDA DE CARRERAS

20 CONECTOR DE VARILLAS

21 CONVERTIDOR A 90 GRADOS L

22 CONVERTIDOR A 90 GRADOS R

23 CONVERTIDOR DOS EN UNO

24 EJE DEL MOTOR

25 EJEDE3CMS

26 EJE DE 7CM

27 EJEDE 15CM XL

28 EJE

29 FIJACION DE ENGRANAJES

30 CONECTOR CAM

31 CLAVIJA

32 BISAGRA

33 CONECTOR DE EJES

34 COBERTOR DE CURVA MEDIO CUARTO
35 COBERTOR DE CURVA MEDIO

36 LATERAL IZQUIERDO DE COBERTOR
37 LATERAL DERECHO DE COBERTOR
38 0JO-2

39 BOCINA

40 CLAVIJA SUELTA

41 CUERDA

42 POLEAS

\ y 43 ORING S
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SOBRE DISPOSITIVOS CON CONTROL REMOTO

Este kit les ofrece a los nifios una nueva experiencia con juguetes de control
remoto. Incorpora un mando a distancia con superficie tactil y tres motorreduc-
tores en un conjunto de componentes de construccién. Los nifios pueden utilizar
los blogques de construccién para la construccién de una serie de maguinas, y
luego controlarlas utilizando los seis sensores capacitivos (almohadillas tactiles)
en el control remoto.

Este kit les permite a los nifios crear modelos y aprenden acerca de la electrici-
dad, la fisica y la mecanica de una manera practica.

Fig. 1muestra las partes electrénicas de este kit:

A. Control remoto
B. Cargador de baterias
C. Fuente de energia con conector

A. CONTROL REMOTO

1. Principio de operacion
Cuando el dedo del usuario hace contacto
con la almohadilla de contacto en el con-
trol remoto, la capacitancia cambiara. El
controlador Cl (circuito integrado) de la
superficie tactil determina cuanto cambi6
la capacitancia y lo convierte en coordena- Llave
das (angulos X, Y, 8). De esta manera, la
almohadilla de contacto es capaz de detec-
tar el movimiento de los dedos. La super-
ficie téactil no sélo es flexible y facil de usar
sino que también ayuda al medio ambiente Fig. 2 Frente del control remoto
ya que reduce los elementos electrénicos necesarios para el montaje.

Almohadilla tactil
Altavoz

LED

Proyector IR

>
=T

2. Control remoto IR (Infrarrojo):

C. Power Packs B. Receiver/Battery Holder

Fig. 1 Sistema de control remoto

Insefte dos pilas AA de a Presione y des-
1,5V - lice la tapa para

abrirla.

Fig. 3 Reverso del control remoto

El control remoto utiliza un haz infrarrojo para enviar sefiales de El usuario puede tocar tres botones tactiles (uno en cada conjunto) al

control al receptor. Es direccional (el haz infrarrojo tiene que estar mismo tiempo,

de modo que los tres motores de salida correspon-

dirigido hacia el receptor) y tiene un rango de corta distancia dientes pueden ser activados al mismo tiempo. Sin embargo, tocando
(alrededor de 20 pies, o 7 metros, en general). los dos botones tactiles en el mismo juego al mismo tiempo no cau-

i . i . sara ninguna accién porque el motor no puede moverse hacia ade-
Los tres juegos de almohadillas tactiles corresponden a las tres salidas lante y hacia atras a la vez.

en el soporte receptor y bateria de izquierda a derecha. Cada conjunto de
almohadillas tactiles controla la rotacion de los motores de salida

Se necesitan dos pilas AA (1,5V). Vuelva la llave a la posicion

correspondientes, girando en sentido horario y el otro en sentido OFF cuando no esté en uso para ahorrar energia.

antihorario. Cuando se toca el panel tactil y la sefial es recibida, el
altavoz y el LED produciran efectos de luz y sonido.



SOBRE MAQUINAS A CONTROL REMOTO

B. RECEPTOR / CARGADOR DE PILAS

Cuando el receptor de infrarrojos recibe un mensaje desde el mando a distancia, el chip IC incorporado
juzgara cuales almohadillas tactiles fueron tocadas y luego convertira el mensaje de control en salidas
eléctricas apropiadas. Se ubican tres pilas AA (1,5 V) en serie en el soporte receptor de pilas.

Cada salida proporciona una corriente continua de 3 V.

]

Este kit introduce a los nifios a los principios de las comunicaciones inalambricas y la tecnologia de
control remoto con este sencillo dispositivo de control remoto IR que tiene tres salidas normales
correspondientes. Se instruye a los nifios construir modelos especificos con diferentes funciones de
control remoto, y les anima a disefiar y construir sus propios modelos utilizando su creatividad. Los modelos pueden incorporar cada uno
hasta tres motores que se pueden instalar en diferentes maneras de permitir que los modelos que se mueven en las seis direcciones

(es decir, hacia adelante o hacia atras, hacia la izquierda o derecha, arriba o abajo).

Tres salidas de electricidad Receptor IR IC

Fig. 4 Receptor / cargador de baterias

Cuando haya terminado de jugar con este equipo, favor retire una de las pilas del receptor, ya que el soporte de la bateria y el receptor
consumiran electricidad incluso en modo stand-by. Esto ahorrara energia y mantendra la seguridad.

C. MOTOR CON ENGRANAJES Y CONECTOR

MOTOR SetA SetB SetC EJEX Fig. 6

La estructura interior del motor de engranaje con conector de cables se muestra en las Fig. 5 y Fig. 6. Cuando se activa el motor, la po-
tencia se transmite desde el motor a la caja de engranajes, que contiene tres conjuntos de engranajes: El conjunto A da una relacién de
transmision, de 20 a 8, el conjunto B da una relacién de transmision de 28 a 8, y el conjunto C da una relacién de transmisién de 30 a 8.
La relacién de transmision global del sistema es 20/8 x 28/8 x 30/8; es decir, 32,8125 a 1. En otras palabras, el motor tiene que girar
32.8125 veces para girar el eje X una vez. Si el motor gira a 3200 rpm, el eje X en este sistema a su vez, en 100 rpm. En otras palabras,
la velocidad del eje X se reducira en 32 veces, pero el par de torsion (fuerza de giro) se incrementara en 32 veces.



SOBRE LOS ENGRANAJES GIGO

Los engranajes son ruedas con dientes en ellos. Los dientes de un engranaje engranan con los dientes del otro engranaje para transmitir

fuerza entre ellos. Una combinacién de dos o mas engranajes se llama una transmision, o tren de engranajes. Se puede ver transmisio-

nes que engranan con los engranajes dentro de los juguetes viejos o relojes antiguos. Las cajas de cambio se pueden encontrar dentro

ge la traﬂsmisién de los autos, que combinan engranajes de diferentes tamafios. Esto permite que el conductor del auto pueda cambiar

e marcha.

¢Sabes como funcionan los engranajes? Usted Puedes aprender como funcionan los engranajes y por qué son Gtiles mediante la lectura

de este manual y la construccién de los modelos en este kit que utilizan engranajes. Los blogues de construccién de este kit se disefiaron

basandose en el nimero diez y sus miltiplos, incluyendo el tamafio de los componentes, la distancia entre los agujeros, o los engranajes

(nicos. Esto hace que sea facil de montar tanto los engranajes como también calcular la relacién de transmisién o cambiar la velocidad

de rotacion. A diferencia de otros disefios de engranajes que

utilizan el niimero siete u ocho como su nimero fundamental, i

estos engranajes fueron creados para ser perfectos para la GeAR

ensefianza de la ciencia a los nifios, ya que son faciles de i \
Engranaje impul-|

sor de 20

dientes

montar y hacen que sea facil de calcular relaciones de transmi-
sion (explicado mas adelante).

Se recomienda un proceso de aprendizaje gradual utilizando
estas marchas, que comienza con ensamblajes muy basicos
para entender como cada uno de los componentes encajan
entre si. Después de generar todos los modelos en este manual
de instrucciones y entender cémo usar los trenes de engrana-
jes, puedes poner tu creatividad ilimitada a trabajar y crear

Engranaje
impulsado
de 40 dientes

Nro. de dientes del eng.
Nro. de dientes del eng. impulser

Tasade _
wvelocidad

vehiculos como maquinas originales jDeja que tu imaginacion
te guie!

Ahora vamos a ver de cerca a los engranajes y la forma en que
ellos se utilizan. Encuentra los engranajes de este kit. Las
ruedas que tienen muchos objetos en forma de dientes que
salen de sus bordes son engranajes. Dos engranajes pueden
engranar con cada uno de los demas utilizando los dientes en
los bordes. Cuando un engranaje gira, el otro sera impulsado
para girar también. Los dientes de engrane de los dos engrana-
jes transmiten par (fuerza de giro) y rotacién.

El engranaje grande tiene més dientes que el engrana]e peque-
fo. A pesar del nimero de dientes o el tamafio de los engrana-
jes, todos los dientes en todos los engranajes en el mismo
sistema de engranajes deben ser todos del mismo tamafio. En
trenes de engranajes simples, el conductor y engranajes accio-
nados giraran en direcciones opuestas. Cuando se inserta un
tercer engranaje entre el en%ranaie conductor y engranaje
accionado, y las hace girar en la misma direccién, se llama un
engranaje loco.

Fig. 7 El engrane de los engranajes puede transmitir con = % = % (1)
eficacia la fuerza de rotacion . El circulo rojo represen-

ta el diametro real de la transmision, que se llama el
diametro de paso. La forma especial de los dientes
permite un engrane suave y transmite la potencia a lo
largo de la transmision.

Fig. 8 Gear ratio calculation
engranaje 160T no esta
incluido en el set

1607

407
60T
80T

Fig. 9 Engranajes Gigo




SOBRE LOS ENGRANAJES GIGO

El diametro de paso de los engranajes en este sistema de engranajes es proporcio-
nal al nimero de dientes del engranaje. En otras palabras, el diametro de paso de los
engranajes 20T es de 20 milimetros, mientras que el diametro de paso de la 40T es
de 40 milimetros. Una vez mas, los didametros de paso son los circulos imaginarios
entre los dientes de los engranajes engranados como se muestra en la Figura 11.

En la Figura 11 se calcula la distancia entre los centros de los engranajes de

la siguiente manera:

R1+R2= :.'0%1 4 40%" —30mm

Por lo tanto se pueden colocar facilmente los dos engranajes en una barra o un
marco para que engranen con suavidad. Los otros tamafios de engranajes estan
disefiados con el mismo concepto sencillo y elegante, por lo que todos los engrana-
jes facilmente pueden montarse en las transmisiones de engranajes.

De acuerdo con las instrucciones previas, ;puedes darte cuenta de cuantos

hoyos hay entre los engranajes 40T y 60T cuando estan unidos?

COMO ENTENDER LOS ENGRANAJES - 1

Fig. 10 Engranaje Gigo  Fig. 11 Transmisién entre dos engranajes
conectados.

B 40T
1. Utilice un engranaje 20T, un engranaje 40T, y dos ejes pequefios para montar la estructura que se ve en la Fig. 12.
AOT > 2.¢Cuantas veces hay que girar el engranaje A para que B gire una vez?
-
<
< ~ - 3.5everaque cuando un engranaje 40T 20T mueve un engranaje, la relacion de transmisién es de 2: 1,
- - H H
5 e Rotacién del eng.= Nro. de dientes en el eng. impulsado _ 40 _ 2 1)
’) < " Nro. de dientes en el eng. impulsor 20 1 2
»| - Fig. 12
P & {,g 4.You will also see that as the teeth of the two gears mesh together, the two gears rotate in opposite directions.
»
_— L
& A COMO ENTENDER LOS ENGRANAJES - 2
x 1. Use dos engranajes 20T, un engranaje 40T, dos ejes pequefios y un eje mediano para montar la estructura de la
Fig. 13.
A
e > . ~ 2.¢Cuantas veces hay que girar el engranaje A para que B gire una vez?
- »
> <[~
i < 3.Se vera que cuando un engranaje 20T mueve un engranaje 40T la relacién de transmision es 2:1, es decir, la
- P s Engranaje relaciéon de transmisién es el nimero de dientes en el engranaje impulsado dividido por el niimero de dientes en
o’ e loco el engranaje de impulsor.
! Fig. 13

4 .También veras que a medida que un engranaje loco se inserta entre los dos engranajes A y B ahora giran en la
misma direccién.

Siinsertas dos engranajes locos de entre los engranajes A y B en lugar de sélo uno, en qué direccién giran A y B?



SOBRE LOS ENGRANAJES GIGO

COMO ENTENDER LOS ENGRANAJES - 3

1. Utiliza dos engranajes 20T, dos engranajes 60T, dos ejes pequefios y un eje mediano para armar la estructura
que se muestra en Fig. 14.

2. ;Cuantas veces hay que girar el engranaje A para que D gire una vez?

3. Veras que la tasa de giro para que el engranaje A 20T gire el engranaje B 60T es 3:1, mientras que la tasa de giro
para que el engranaje C 20T gire el engranaje D 60T es 3:1. 60 60 3 3
Entonces la tasa general de giro = nro. de dientes del engranaje impulsor / nro. de 2072071 %7 "1 _(9 "

dientes del engranaje impulsado.

4. También verés que cuando se inserta el eje de engranajes compuestos (B y C), el primero (A) y el dltimo (D)
giran en la misma direccién.
Cuando se agrega otro engranaje rojo 20T en la posicién X del eje pequefio, ;por qué no pueden
girar los engranajes?

COMO ENTENDER LOS ENGRANAJES - 4

1. Al modelo anterior agrégale un engranaje azul 40T, un engranaje rojo 20T y un eje mediano para armar la
estructura que aparece en Fig. 15.

2. ;Puedes calcular la cantidad de veces que tiene que girar el engranaje 20T en X para que el engranaje D
gire una vez?

3. Giralo td mismo y cuenta cuéantas veces gira. ;Calculaste correctamente?

COMO ENTENDER LOS ENGRANAJES - 5

Fig. 15. muestra los engranajes que engranan como los engranajes cénicos en angulo recto. Los calculos
de la relacién de transmisién y los principios de direcciones de rotacién son los mismos que con engrana-
jes de dientes rectos.




SOBRE LOS ENGRANAJES GIGO

Sdarotativa  UNDERSTANDING GEARS 6
; Worm gears

Los engranajes de este kit se pueden combinar de otra forma. Un
engranaje de tornillo sin fin y una rueda dentada se combinan
juntos como un mecanismo de giro. A medida que el engranaje de
rf tornillo sinfin gira una vez, la rueda dentada gira solamente una

distancia de un diente. Tome el engranaje azul de 40 dientes como
un ejemplo, la relacién de transmision alcanzaria 40: 1 para lograr

Fig. 17 . ;

20T un aumento enorme reduccién de la velocidad y par motor.
Fig. lf es otro eiemplgn aue muiestra doi ersgraniaes Ui engfanas, Cuando la fricciéon no se considera, la reduccién de la velocidad
como los engranajes conicos en un angulo recto.
El engranaje 80T con los orificios de paso incorporados actia como ”ega a 40 veces, .y el par de aumento de 4(_) VEFES. Ademés' la
una etapa de rotacién aqui en la que la estruc- estructura de la caja de cambios gusano también tiene otra carac-
tiradle;trama pucde:ser.constniida. teristica: la transmisién sélo puede llevarse a cabo desde el engra-

naje de tornillo sin fin a esta caracteristica; la caja de cambios
gusano solo se puede utilizar para la reduccion de velocidad y no
para acelerar. Por esta razon, se utiliza cominmente en el disposi-
tivo de apertura para puertas de garaje para evitar la posibilidad
caiga la puerta de forma inesperada.

Los ejemplos que se muestran a continuacion ilustran el armado de
los marcos, los engranajes y los ejes. Los engranajes se instalan fa-

cilmente en las varillas y los marcos en este kit porque las varillas y
los marcos tienen hoyos posicionados cada 10 milimetros. Los dia-
metros de paso son en miltiplos de 20 milimetros, y por lo tanto
la distancia entre los puntos centrales de los engranajes es en mal-
tiplos de diez milimetros.

1&9 [}
Y P

L
[

Engranaje

ranaje
)

de tornillo

Fig. 18 Estructura de una caja de
engranaje de tornillo




MODELO 1 AUTO DE TRES RUEDAS

« Tips para el armado’

* Se deben ubicar las ruedas con una separacién de —

Imm del marco para que puedan girar suavemente, p

* Siel motor no funcionari para asequrarte *,
de que el conector del cable del motor y la salida L

receptor y la caja de las baterias estén bien conecta
dos y que las baterias tienen energia.

* Como operar

1. Enciende la llave del control

remoteo.

2.Presiona los botones 1o 4 (en el

aro verde) para activar el motor indi- Sk

cado en verde para moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor indi-

cado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 1y 6 0 3 y 4 al mismo tiempo para hacer que

el modelo gire.

#* Solo indicamos los nmeros en el manual, no deben haber ndmeros en el
control remoto.

» Desafio

Establece puntos de partida y de

llegada en el suelo y ubica li-

bros, vasos o cajas como obs-

taculos. Compite con tus amigos

para ver quién llega a la meta en

menos tiempo.

First RC within 5 Mins
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MODELO 1 AUTO DE TRES RUEDAS




MODELO 1 AUTO DE TRES RUEDAS

Build Your First RC within 5 Mins




MODELO 2 CAMION GRANDE

TIPS PARA EL ARMADO

+ Se deben ubicar las ruedas con una separacion de
Imm del marco para que puedan girar suavemente.

* COMO OPERAR

en verde para moverse hacia adelante y hacia atras.
3. Presiona los batones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el mator
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

* DESAFiO
3

Establece un lugar para estacio-
nar el modelo e intenta estacionarlo en reversa.




MODELO 2 CAMION GRANDE
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MODELO 2 CAMION GRANDE




MODELO 3 AUTO DEPORTIVO

* TIPS PARA EL ARMADO

=
©
-]

» Se deben ubicar las ruedas con una separacion de
Imm del marco para que puedan girar suavemente.

(oY
>
v
=

COMO OPERAR

]

1. Enciende la llave del controlremoto.
2. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor
indicado en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.
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MODELO 4 CARRO JUNTADOR DE PELOTAS
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» TIPS PARA EL ARMADO

« Asegurate de que la clavija esté en el marco para
que la cabeza del modelo se pueda mover hacia
adelante y hacia atras.

» COMO OPERAR

para moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los batones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 1y 6 o 3 y 4 al mismo tiempo para hacer
que el modelo gire.

* DESAFIO
Esparce el resto de los
componentes Gigo en el
suelo e intenta barrerlos
con el carro juntador de
pelotas.
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MODELO 4 CARRO JUNTADOR DE PELOTAS




MODELO 5 AUTO PLEGABLE

- . _ e debe n s a se-
N o i i6 marco para que
W lan g mente.
: * Despliega la vara frontal hacia abajo
A 8

Q
A
g e

para transformar el coche en un triciclo de carreras.
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» Como operar
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1. Enciende la llave del control remoto.

2. Presiona los botones 10 4 (en el aro verde) para activar el motor indicado
en verde para moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor indicado
en rojo para moverse hacia adelante y hacia atrés.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor indicado
en azul para moverse hacia adelante y hacia atrés.
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MODELO 4 CARRO JUNTADOR DE PELOTAS
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MODELO 6 ESCARABA)O

* Tips para el armado’

—
* Se deben ubicar los engranajes con una : ’ ;b
separacion de Imm del marco para que - O

las ruedas puedan girar suavemente.
* Mantén las varas de mantera simétrica al

armarlas para que la pinza pueda sujetar
firmemente el objeto.

« Como operar

1. Enciende la llave del control

remoto. it

2. Presiona los botones 10 4

(en el aro verde) para activar el

motor indicado.

en verde para moverse hacia adelante y hacia atras.

.. | 3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 1y 6 o 3 y 4 al mismo tiempo para hacer que
el modelo gire.

* Desafio * @ ®
Haz tres pelotas de
A B

+r
papel e intenta jun- L L
tarlas con la pinzay . -y 1.
llevarlas de A aB. -
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MODELO 6 ESCARABA)O




MODELO 7 ELEVADOR
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« TIPS PARA EL ARMADO
* Debes atar la cuerda de manera precisa para 5 “

que el elevador se mueva hacia arriba y hacia ,ﬂ\_ ‘ .

abajo de manera suave.
= Debes atar la cuerda al eje de manera precisa
y las ruedas deben tener un espacio de 3mm entre si para que la
cuerda se pueda enrollar.
* COMO OPERAR
1. Enciende la llave del control
remoto.
2. Presiona los botones 20 5
(en el aro azul) para activar el
motor indicado en azul para i
moverse hacia adelante y e
hacia atras. é
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MODELO 7 ELEVADOR
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Comienzo de la cuerda
Haz un nudo
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Haz un nudo

Final de la cuerda

MODELO 7 ELEVADOR




MODELO 8 GRUA

* TIPS PARA EL ARMADO

* Ala firmemente la cuerda para que la pueda enrollar el eje.

[+ como opErar 1

1. Enciende la llave del control remoto. -0

2. Presiona los botones 10 4 (en el - ' ]
aro verde) para activar el motor ) [g
indicado en verde para moverse b,

hacia adelante y hacia atras. =0

3. Presiona los botones 3 0 6 (en el aro mio) para activar el motor indicado
en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor indicado
en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.
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Final de la
cuerda.
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MODELO 8 GRUA
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MODELO 9 APILADOR
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# Se deben ubicar las ruedas con una separacior
de Imm del marco para que puedan girar
suavemente.

e .

» Tips para el armado
o % s pr” g
- * Mantén el hoyo del engranaje de tomillo en el -T '
! mismo sentido que aparece en Fig. 21 para ol s
que el modelo pueda operar con suavidad. | ¢ J
“ f
b Fig. 21
- =1

F

* Como operar

1. Enciende la llave del

control remoto.

2. Presiona los boto-

nes1o 4 (en el aro ver-

de) para activar el motor

indicadoen verde para moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el
motor indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 1y 6 0 3 y 4 al mismo tiempo para hacer que el
modelo gire.
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Mejora tu destreza al apilar el
resto de los componentes de es




MODELO 9 APILADOR
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MODELO 10 CAMION

* Tips para el armado

+ Mantén el hoyo del engranaje de tornillo
en el mismo sentido que aparece en Fig,
21 para que el modelo pueda operar con
suavidad.
# Ubica simétricamente los dos Conectores
Cam para que el modelo se mueva con suavidad.

* Como operar

1. Enciende la llave del " : l L%
control remato. = -n ’
2. Presiona los botoms |

10 4 (en el aro verde)

para activar el motor
indicado en verde para moverse hacia adelante y hacia atrés.
3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor

3x.1x 2x 2x 1x 4x
O O ® @ © O 2 @O

N S Y

4x 2x 2x 2x 2x 3x  Ix  1Ix 2x
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

@ @ @ @ @ @ @ @ 4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor

. . @ . ’ ' ‘ L ' . indicado en azul para moverse hacia adelante y hacia atrds.
B 1 * Desafio

2x 18x 2x 8x 2x 1x 1x 2x

Ubica una hoja A4 en el suelo e

N e
intenta estacionar sobre ella. YR
Compite contra tus amigos para ver J§ l“

w— | -

quién lo hace en menos tiempo.
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MODELO 10 CAMION
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MODELO 10 CAMION




MODELO 11 ELEVADOR DE TIJERA

®

« Tips para el armado
# Note los puntos de conexién al armar para que el modelo se &
pueda mover con suavidad. Ag
Er »

* Cémo operar

1. Enciende la llave del control

remota.

2. Presiona los botones 1o 4

(en el aro verde) para activar

el motor indicado en verde &+

jpara moverse hacia adelante '

y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor indicado en
rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor indicado en
azul para moverse hacia adelante y hacia atras.
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MODELO 11 ELEVADOR DE TIJERA

=AY

&




<
s
=
=
i
(=]
(+ 4
o
(=]
<
>
28]
-
i
1
1
o
-l
ke
Q
o
=




MODELO 12 TOPADORA

*Tips para el armado

* Se deben ubicar las ruedas con una separacion de
" \ Imm del marco para que puedan girar suavemente.
3x  6x  2x 4x  4x 3 :

e © © © © O

S — . . * Cémo operar
NN % & . a . . : _ A, LEnciende la llave del  *% %
3 N oniro -

\

2x 1x 1x 1x 1x 4x

motor indicado en verde

para moverse hacia adelante y hacia atrés.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor indicado
en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor indicado
en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.

*Desafio ® I
Esparce el resto de los componentes v

Gigo e intenta juntarlos todos
con la topadora. ,‘ . . ,
]
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MODELO 13 TALADRO

« Tips para el armado

* Aseglrate de que la clavija roja esté en el marco para
que la placa del modelo pueda moverse hacia adelante
y hacia atrés.

1. Enciende la llave del control

remoto.

2. Presiona los botones 1o 4

(en el aro verde) para activar

el motor indicado en verde

para moverse hacia adelante

y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor indicado
en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor indicade
en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.
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MODELO 13 TALADRO
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2. Presiona los botones 1o 4 (en el aro verde) para activar el motor
indicado en verde para moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atrés.

1. Enciende la llave del control remoto.

# Se deben ubicar las ruedas con una separacion de Imm del
marco para que puedan girar suavemente.

« Tips para el armado
* Cémo operar
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MODELO 15 MURCIELAGO
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¢ Tips para el armado

* Mantén las varas de manera simétrica al armarlas para que
el modelo pueda moverse hacia adelante y hacia atras.

+ Como operar
1. Enciende la llave del control remoto.

0“*-15-9

indicado en azul para moverse hacia
adelante y hacia atras. ‘
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MODELO 16 JUEGO DE FUTBOL

»Tips para el armado

* Se deben ubicar las ruedas con una separacion de 2mm
respecto del eje para que puedan girar suavemente.

1. Enciende la llave del
control remoto.

104 (en el aro verde)

para activar el motor

indicado en verde para

moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor
indicado en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.

«Desafio

Intenta pegarle al engranaje
de tomillo para meter un gol.
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MODELO 16 JUEGO DE FUTBOL
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Asegurale de que la clavija roja esté en el marco para que

€l brazo del modelo se pueda mover.
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« Tips para el armado

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor indicado en
rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.
4. Presiona los botones 1y 6 0 3y 4 al mismo tiempo para hacer que el modelo

en verde para moverse hacia adelante y hacia atras.
gire.
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MODELO 17 ROBOT
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MODELO 18 AVION

(1] [} “0 © 00 o ©
@ESL NN
1x 1x  3x 3x 6x 8x  4&x 6X
@ D __ 0 00 O0O
S 50009
4x 1x 3x  1x 2x 4x 2x 2x 1x
© 0O @ @ ®© @ ©® © o

2x 2x 3x 2x 3x 3x 2x 2x 1x
® ¢ ©¢ ©_ 9 © 9 O

XL el

\24)4 2x 10x 1x 2x Ix 1x 8x

B B R iy \\\\

(1] 4X

+Tips para el armado

* Se deben ubicar las ruedas con una separacion de 2mm
respecto del eje para gue puedan girar suavemente.

*Como operar

1. Enciende la llave del
control remoto. é
2. Presiona los F
botones 1o 4 (en el A

Aro verde) para activar %

el motor indicado en e e

verde para moverse hacia adelante y hacia atras.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el motor
indicado en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.

»Desafio

Disefia una manga para
ubicar el avién sobre ella.
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MODELO 18 AVION




MODELO 19 ESCARABAJO 2

* Tips para el armado

+ Las patas conjuntas se arman con tres capas de varillas.
Se deben unir con presicién para que el modelo se pueda
mover con suavidad.

= Cémo operar

S i
1. Enciende la llave del contral = o
remoto. °_ 3 9)-2
2. Presiona los botones 10 4 & = e
(en el aro verde) para activar el

motor indicado en verde para o
moverse hacia adelante y hacia atras.
3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el motor
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4. Presiona los botones 1y 6 o 3 y 4 al mismo tiempo para hacer que el
modelo gire.
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s Tips para el armado

* Mantén el hoyo del engranaje de tomillo como se indica en
Fig. 23 para que el modelo se pueda mover con suavidad.

* Cémo operar

1 Enciende la llave del
control remoto.

2. Presiona los botones 10 4
(en el aro verde) para activar
el motor indicado en verde
para moverse hacia adelante
y hacia atrés.

3. Presiona los botones 3 o 6 (en el aro rojo) para activar el mator
indicado en rojo para moverse hacia adelante y hacia atras.

4, Presiona los botones 2 o 5 (en el aro azul) para activar el mator
indicado en azul para moverse hacia adelante y hacia atras.

3x 3x 2x 3x 2x 2x 1x
® © ©¢ ¢ © ©_9o o
= n B S \\\.
2x 4x 2x 2x 1x 2x 1x 24x
2 & © o ©
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* Desafio

-
Ubsica 5 vasos de papel e intenta \“Qt

moverlos de un lado a otro y r
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suavidad.

Fig. 23 para que el modelo se pueda mover con
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