INSTRUKCJA OBtUGI

Wedo2.0
Instrukcja obstugi

Wedo2.0 - Obstugiwane telefony i komputery

PC: Oprogramowanie jest odpowiednie dla Windows 7 i nowszych, ale nie dla komputeréw Apple.
Komputery stacjonarne muszg by¢ podtgczone do adaptera Bluetooth z wersja 4.0 lub nowsza.
Systemy Windows 10 i nowsze mozna bezposrednio pobra¢, wyszukujac "wedo" w Microsoft Store.
Systemy Windows 8 i 7 mogg bezposrednio skontaktowac sie z obstuga klienta, aby uzyskac link do
pobrania.

Tablet: Obecnie Wedo02.0 jest kompatybilne ze wszystkimi tabletami dostepnymi na rynku. W
przypadku systeméw Android i Hongmeng mozna skontaktowac sie bezposrednio z obstuga klienta,
aby uzyskac link sieciowy Baidu do pobrania.

Telefon: Obecnie obstugiwane s3 tylko urzadzenia z Androidem. W celu zakupu prosimy o kontakt z
obstuga klienta.

Montaz Wedo 2.0 Hub
Model baterii: dwie baterie AAA (nr5).

Model akumulatorowy: Gtéwna jednostka musi by¢ usunieta do tadowania. Kazdy port USB moze
by¢ uzywany do tadowania.

Instrukcje montazu:
1. Pchnij

2. Zamknij przez odwrotne nacisniecie

w

Wprowadzenie do oprogramowania
4. To jest oficjalny kurs
Nowe programowanie
5. Twoj pierwszy projekt
Kliknij tutaj, aby zobaczy¢ zasoby dla nauczycieli
Kliknij tutaj, aby zobaczy¢ projekty klasowe

7. Przeciagnij program w dét do pustego obszaru.
Zostanie on automatycznie zaabsorbowany, gdy sie¢ zblizy.

8. Kliknij tutaj, aby polaczy¢ si¢ z modulem hub.

9. Program wymuszonego zatrzymania

10.

11. Przeciagnij modul do programowania. Jesli modul nie jest potrzebny, po prostu
przeciagnij go w dol, aby go usunad.

Podstawowe bloki programowe



Blok Startu

Uzywany na poczatku programu, aby go uruchomic.
Pseudokod: Uruchom program

BLOK ,, START”

Blok Powtarzania

Uzywany do powtarzania czynnosci. Bloki wewnatrz tego bloku s3 wykonywane w petli.
Pseudokod: Powtarzaj... na zawsze

BLOK ,POWTORZ”

Blok Czekania

Uzywany, aby program czekat na wykonanie okreslonego dziatania.
Pseudokod: Czekaj na...

BLOK ,,CZEKAJ”

Blok Nacisniecia Klawisza

Rozpoczyna program po nacisnieciu okreslonego klawisza.
Pseudokod: Start po ,tap”

BLOK ,,START PO NACISKU”

Blok Silnika w Te Strone

Ustawia ruch silnika w okreslonym kierunku.
Pseudokod: Uruchom silnik w te strone
BLOK ,,SILNIK W PRAWO”

Blok Silnika w Tamtg Strone

Ustawia ruch silnika w przeciwnym kierunku.
Pseudokod: Uruchom silnik w tamtg strone
BLOK ,,SILNIK W LEWO”

Blok Wytaczania Silnika
Zatrzymuje wszelki ruch silnika.
Pseudokod: Zatrzymaj silnik
BLOK ,,STOP SILNIKA”

Blok Mocy Silnika

Ustawia moc silnika w zakresie od 0 do 10.
Pseudokod: Ustaw moc silnika

BLOK ,,MOC SILNIKA”

Blok Czasu Silnika

Uruchamia silnik na okreslony czas w sekundach.
Pseudokod: Uruchom silnik na czas

BLOK ,WLACZ SILNIK NA CZAS”

Blok Swiatta

Witacza LED na module w okreslonym kolorze (0-10).
Pseudokod: Wiacz LED na kolor

BLOK ,,SWIATLO”



Blok Czujnika Pochylenia — Bez Ruchu
Wykrywa brak pochylenia.
BLOK ,,CZUJNIK POCHYLENIA — BEZ RUCHU”

Blok Pochylenia w D6t
Wykrywa pochylenie w dot.
BLOK ,,POCHYLENIE W DOt”

Blok Pochylenia w Gére
Wykrywa pochylenie w gore.
BLOK ,,POCHYLENIE W GORE”

Blok Pochylenia w Lewo
Wykrywa pochylenie w lewo.
BLOK ,,POCHYLENIE W LEWO”

Blok Pochylenia w Prawo
Wykrywa pochylenie w prawo.
BLOK ,,POCHYLENIE W PRAWO”

Blok Wstrzgsu
Wykrywa wstrzas.
BLOK ,WSTRZAS”

Blok Zmiany Odlegtosci — Oddalenie
Wykrywa zwiekszenie odlegtosci od obiektu.
BLOK ,,ZWIEKSZENIE ODLEGLOSCI”

Blok Zmiany Odlegtosci — Zblizenie
Wykrywa zmniejszenie odlegtosci od obiektu.
BLOK ,,ZMNIEJSZENIE ODLEGLOSCI”

Blok Zmiany Jakiejkolwiek Odlegtosci

Wykrywa dowolng zmiane odlegtosci od obiektu.
BLOK ,, JAKAKOLWIEK ZMIANA ODLEGLOSCI”

Blok Wprowadzania Liczb
Pozwala wprowadzi¢ wartos¢ numeryczng do bloku.
BLOK ,,WPROWAD?Z LICZBE”

Katalog

Lekcja 01:
Lekcja 02:
Lekcja 03:
Lekcja 04:
Lekcja 05:
Lekcja 06:
Lekcja 07:
Lekcja 08:
Lekcja 09:
Lekcja 10:
Lekcja 11:
Lekcja 12:

Pitkarze

Zyroskopowy nadajnik
Zamek na statku

Delfiny

Sfinks

Mata zabka

Samochod omijajacy przeszkody
Ggasienica

Maty gigant

Hustajacy si¢ samochdod
Woézek widtowy

Krokodyl z otwartg paszcza



Lekcja 13: Wywrotka

Lekcja 14: Krolik

Lekcja 15: Wozek na zakupy

Lekcja 16: Koparka

Lekcja 17: Wojownik Kendo

Lekcja 18: Maszyna do wydobycia ropy naftowej
Lekcja 19: Obracajace si¢ latajgce krzesto
Lekcja 20: Kroczacy robot

Lekcja 21: Pltywajgcy rekin

Lekcja 22: Diabelski mtyn

Lekcja 23: Modliszka

Lekcja 24: Beidou-3

Lekcja 01: Pitkarze
. Zmontuj elementy wedlug schematu.
o Uzyj podanych czegsci: 1x16 zielona listwa, 4 inne elementy.
. Dodaj elementy przedstawione na obrazku, aby doda¢ szczegoty do konstruke;ji.
o Potrzebne czesci: 2x faczniki, 1x silnik, 1x podstawowy blok.
. Z16z dodatkowe elementy z listy (1x ptytka, 1x element obrotowy) 1 potacz je zgodnie
z ilustracja.
. Uzupetnij montaz dolnych elementow wedlug wskazowek, korzystajac z ostatnich
elementow.
Wskazowki programowe
Kliknij:
o Pierwszy krok: Obrét zgodnie z ruchem wskazowek zegara.
o Drugi krok: Obrét w przeciwnym kierunku.
o Trzeci krok: Zatrzymanie ruchu.
Akcja robota:
o Rusza prawg noga do tylu, nastepnie wykonuje kopnigcie do przodu.

Lekcja 02: Zyroskopowy nadajnik
. Zbuduj podstawe z elementéw podanych w instrukeji: 4x kolce, 1x listwa 1x16.
Kontynuuj wedtlug dalszych schematow w instrukeji.

Lekcja 3: Zamek na statku

Instrukcje montazu:

Krok 1-2:

Zbuduj podstawe, uzywajac zielonej listwy (1x16) oraz elementéw montazowych
zgodnie z instrukcja.

Krok 3:

Dodaj elementy w postaci podstawy i silnika. Zamontuj wszystko wedtug schematu.
Krok 4:

Dotacz niebieskie 1 biate klocki, aby zbudowa¢ kolejng warstwe konstrukeji.

Krok 5:

Zamontuj silnik oraz z¢batki. Skonfiguruj ich polozenie zgodnie z ilustracja.

Krok 6-7:

716z element obrotowy, uzywajac okragtych i prostokatnych klockow. Dodaj 0$ do
konstrukcji, aby umozliwi¢ ruch obrotowy.
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Wskazowki programowe:

Kliknij przycisk startu.

Poczekaj 3 sekundy, aby uruchomi¢ silnik.

Czujnik odleglosci wykrywa, gdy obiekt jest daleko od silnika, po czym silnik
rozpoczyna obroét, przyspieszajac zyroskop. Po uruchomieniu wyrzutni silnik si¢
zatrzymuje.

Dzialanie robota:

Kiedy zyroskop zostaje umieszczony w wyrzutni, silnik uruchamia ruch, aby
rozpocza¢ obrdt. Po zakonczeniu uruchamiania silnik si¢ wylacza.

Lekcja 4: Delfiny

Instrukcje montazu:

Krok 1:

Zbuduj podstawe z uzyciem podtuznych klockéw (1x16) oraz pomaranczowych i
niebieskich elementow.

Krok 2:

Potacz dodatkowe klocki zgodnie z ilustracja, tworzac ksztalt konstrukeji.

Krok 3:

Dodaj elementy gorne (niebieskie 1 pomaranczowe) oraz zakonczenia konstrukc;ji.
Krok 4:

Zamontuyj silnik i1 pozostale elementy mechaniczne, w tym obrotowe cze¢sci delfina.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
o Sa dwa moduty startowe: jeden silnik obraca si¢ do przodu, drugi do tytu, oba
przez 3 sekundy.
o Dzialanie robota: Otwiera $luzg, aby przepusci¢ statek, a nastepnie zamyka ja
po przejsciu.
Kroki w programie:
Pierwszy silnik obraca si¢ do przodu.
Drugi silnik obraca si¢ w przeciwng strong.
Oba zatrzymuja si¢ po 3 sekundach.

Lekcja 4: Delfiny (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 5:

Dodaj elementy mechaniczne do konstrukcji, w tym obrotowe czesci i ptetwe.
Zainstaluj je zgodnie z instrukcjami.

Krok 6:

Zamontuj dodatkowe cze$ci silnika i dodaj elementy zebate.

Krok 7:

Skonfiguruj mechanizm obrotowy z zielonymi i pomaranczowymi cze$ciami, dodajac
osie 1 kota zebate.
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Krok 8:

Zainstaluj ostateczne elementy mechaniczne, taczac silnik z konstrukcja.

Krok 9:

Potacz elementy, tworzac funkcjonalny mechanizm ruchu.

Krok 10:

Dodaj koncowe detale do ogona delfina, aby ukonczy¢ konstrukcje.

Krok 11:

Potacz catos¢ z wezeséniej zbudowanymi elementami, aby zakonczy¢ montaz delfina.

Wskazowki programowe:

Analiza programu:

Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara przez 1
sekundg, a nastepnie zgodnie z ruchem wskazowek zegara przez 1 sekundg. Proces ten
odbywa si¢ w module petli, ktéry mozna powtarza¢ wiele razy.

Dzialanie robota:

Odpowiada to ruchowi ogona delfina, ktory macha na lewo i prawo.

Kroki programu:

Uruchom silnik w jednym kierunku przez 1 sekundg.

Obro¢ w przeciwnym kierunku przez 1 sekundg.

Powtarzaj petle w zalezno$ci od ustawien.

Lekcja 5: Sfinks

Instrukcje montazu:

Krok 1:

Potacz poczatkowe elementy, w tym silnik oraz pomaranczowe i szare elementy, aby
zbudowac podstawe Sfinksa.

Krok 2:

Zamontuj zielone 1 pomaranczowe listwy (1x16) oraz inne czg$ci, aby rozszerzy¢
konstrukcj¢ podstawy.

Krok 3:

Dodaj do konstrukeji podstawowy modut silnika oraz zielone czg$ci imitujace
przednie fapy Sfinksa.

Krok 4:

716z boczne elementy, korzystajac z zielonych listew (1x12) i przezroczystych kotek,
aby dodac¢ szczegodty do konstrukeji.

Krok 5:

Potacz elementy montazowe i kotka, aby stworzy¢ zewnetrzne czesci konstrukeji.
Krok 6:

Zbuduyj platforme, uzywajac bialych, pomaranczowych i czarnych klockow, wedtug
podanego schematu.

Krok 7:

Zamontuj mechanizm obrotowy z zgbatkami i osiami, aby zapewni¢ ruchome cze$ci
konstrukcji.
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Dalsze kroki:
Po zakonczeniu montazu przejdz do kolejnych stron instrukcji, aby doda¢ pozostate
detale i1 zaprogramowac robota zgodnie z wytycznymi.

Lekcja 5: Sfinks (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 8:

Zamontuj kota, osie i inne elementy mechaniczne, aby zapewni¢ ruchliwo$¢
konstrukcji.

Krok 9:

Zbuduj gbérng czes$¢ konstrukeji Sfinksa, korzystajac z pomaranczowych i zielonych
elementoéw, aby dodac szczegoty.

Krok 10:

Ukoncz konstrukcje gtowy Sfinksa, dodajac oczy oraz szczegély zgodnie z ilustracja.
Krok 11:

Potacz wszystkie cze$ci w jedng catosé, tworzac kompletny model Sfinksa.

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Po uruchomieniu programu Sfinks bedzie poruszat si¢ do przodu z predkoscia 5 przez
7 sekund. Predkos¢ 1 czas trwania mozna dostosowac w ustawieniach programu.
Dzialanie robota:

Sfinks porusza si¢ ptynnie do przodu przez okre§lony czas, odwzorowujac
zaprogramowane polecenia.

Lekcja 6: Mala zabka

Krok 1:

Zbuduyj podstawe konstrukcji zabki, korzystajac z zielonych 1 pomaranczowych
elementéw (1x18 1 innych).

Krok 2:

Dodaj silnik oraz pozostate elementy mechaniczne, aby zapewni¢ mozliwos¢ ruchu.
Kontynuuj budowe zgodnie z kolejnymi krokami w instrukcji.

Pozostate kroki dla Zabki mozna znalez¢ na kolejnych stronach instrukcji.

Lekcja 6: Mala Zabka (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 3:

Dodaj elementy mechaniczne, w tym osie i kota zebate, aby zbudowa¢ mechanizm
ruchu dla zabki.

Krok 4:

Uzupetnij konstrukcje, dodajac elementy z zielonych i pomaranczowych klockow,
zgodnie z ilustracja.

Krok 5:

Zamontuj skrzydetka 1 dodatkowe elementy konstrukcyjne, aby doda¢ szczegoty do
projektu.



Krok 6:
Potacz wszystkie elementy, tworzac kompletng konstrukcje zabki gotowej do
poruszania si¢.

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara z predkoscia 8
przez 5 sekund.

Dzialanie robota:

Mata zabka petza do przodu przez 5 sekund, odwzorowujac zaprogramowane ruchy.

Lekcja 7: Samochéd Omijajacy Przeszkody

Krok 1:

Zbuduj podstawe samochodu z zielonych listew (1x16) oraz pomaranczowych
klockéw, zgodnie z instrukcjg.

Krok 2:

Dodaj mechanizm zgbaty i kolejne elementy, aby przygotowa¢ konstrukcje do ruchu.
Kontynuuj budowe zgodnie z dalszymi krokami instrukcji, aby ukonczy¢ samochadd.

Lekcja 7: Samochéd Omijajacy Przeszkody (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 3:

Dodaj silnik i zgbatki, aby zapewni¢ ruchliwo$¢ konstrukceji samochodu.

Krok 4:

Zainstaluj dodatkowe elementy mechaniczne, takie jak osie 1 kota zgbate, zgodnie z
ilustracja.

Krok 5:

Uzupehnij konstrukcje, dodajac elementy strukturalne (pomaranczowe, zielone 1 biate),
ktore beda pehi¢ funkcje podparcia.

Krok 6:

Dodaj elementy estetyczne 1 koncowe do gornej czesci samochodu, zgodnie z
podanym schematem.

Krok 7:

Potacz wszystkie elementy, aby ukonczy¢ model samochodu z funkcja omijania
przeszkod.

Krok 8:

Dodaj kota oraz pozostate elementy, aby umozliwi¢ pelng funkcjonalno$¢ konstruke;ji.

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara z predkoscia 5.
Czujnik odleglosci wykrywa przeszkode, samochod cofa si¢ na 1 sekundg, a nastgpnie
zatrzymuije.

Dzialanie robota:

Samochdd porusza si¢ do przodu z predkoscia 5, wykrywajac przeszkody 1
odpowiednio reagujac.
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Lekcja 8: Gasienica

Krok 1-8:

Zbuduyj podstawe i mechanizm ruchu gasienicy, korzystajac z ilustracji i podanych
klockéw. Potacz silnik z elementami zgbatymi, aby uzyskac ruch robota.

Kontynuuj zgodnie z dalszymi krokami instrukcji, aby zakonczy¢ projekt gasienicy.

Lekcja 8: Gasienica (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 9:

Dodaj dodatkowe elementy, w tym ramiona i szczegoty do konstrukcji gasienicy, aby
zwigkszy¢ funkcjonalnosc.

Krok 10:

Ukoncz montaz, taczac wezesniej zbudowane sekcje w petng konstrukcje. Dodaj
zebatki oraz elementy obrotowe.

Krok 11:

Potacz krok 5 z krokiem 10, tworzac ostateczng wersje gasienicy.

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara przez 2
sekundy, nastepnie w kierunku zgodnym przez kolejne 2 sekundy. Program dziata w
petli. Gdy czujnik wykryje obiekt, silnik przestaje dziatac.

Dzialanie robota:

Gasienica petza do przodu, zatrzymuje si¢ po wykryciu przeszkody i1 czeka na dalsze
polecenia.

Lekcja 9: Maly Gigant

Krok 1:

Zainstaluj podstawowe elementy mechaniczne, takie jak silnik, z¢batki i osie, aby
rozpocza¢ budowe konstrukcji.

Krok 2:

Dodaj kota oraz kolejne elementy konstrukcyjne zgodnie z ilustracja.

Krok 3:

Potacz zbudowang cze$¢ z dodatkowymi elementami, tworzac podstawe Matego
Giganta.

Kontynuuj budowe Matego Giganta zgodnie z dalszymi krokami instrukcji, aby
ukonczy¢ projekt.

Lekcja 9: Maly Gigant (kontynuacja)

Instrukcje montazu:
Krok 4:

Zbuduyj stopy Giganta z uzyciem zielonych, niebieskich i czarnych elementow zgodnie
z ilustracjg.



Krok 5:

Potacz elementy mechaniczne (z¢batki 1 osie) z konstrukcja, aby umozliwi¢ ruch nog
Giganta.

Krok 6:

Dodaj elementy strukturalne, w tym przezroczyste bloki i pomaranczowe elementy,
tworzac gorng czes$¢ konstrukeji.

Krok 7:

Zmontuj ramiona i szczegdly gornej czesci Giganta, taczac je z gtowna konstrukeja.

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem wskazoéwek zegara z predkoscia 8 przez 9 sekund.
Dzialanie robota:

Maty Gigant idzie do przodu przez 9 sekund. Czas chodzenia i predko$¢ mozna
dostosowac¢ wedtug potrzeb.

Lekcja 10: Hustajacy Sie Samochéd

Krok 1:

Zbuduj podstawe z silnikiem, faczac zielone i pomaranczowe elementy wedlug
instrukcji.

Krok 2:

Dodaj zgbatki oraz osie, aby stworzy¢ mechanizm hustania sig.

Kontynuuj budowe zgodnie z dalszymi krokami instrukcji, aby ukonczy¢ projekt
samochodu.

Lekcja 10: Hustajacy Sie Samochéd (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 3:

Dodaj silnik oraz zebatki do konstrukcji, tworzac mechanizm ruchu.

Krok 4:

Zainstaluj gorne elementy konstrukcji, w tym ostony 1 dodatkowe klocki, zgodnie z
ilustracja.

Krok 5:

Potacz czes$ci mechaniczne, aby umozliwi¢ ruch samochodu w dwéch kierunkach.
Krok 6:

Dodaj szczegoty wizualne i funkcjonalne, takie jak kola oraz inne elementy ruchome.
Krok 7:

Ukoncz konstrukcje, taczac wszystkie elementy, tworzac ostateczng wersje
hustajacego si¢ samochodu.

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Silnik obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazdéwek zegara z predkosciag 8 przez 9
sekund.



Dzialanie robota:
Hustajacy sie samochod porusza si¢ do przodu przez 9 sekund. Czas ruchu i predkos¢
mozna dostosowac.

Lekcja 11: Wozek Widlowy

Krok 1:

Zbuduj podstawe z uzyciem listew (1x12) oraz innych elementéw, takich jak czarne
klocki i osie.

Kontynuuj budowe wozka widtowego, dodajac kolejne kroki zgodnie z instrukcjami
na nastepnych stronach.

Lekcja 11: Wézek Widlowy (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 2:

Zbuduj podstawe wozka widtowego, uzywajac zielonych i czarnych elementéw, oraz
dodaj klocki konstrukcyjne wedtug ilustracji.

Krok 3:

Dodaj silnik oraz elementy wspierajace konstrukcje, takie jak zielone listwy i1 inne
szczegoty mechaniczne.

Krok 4:

Zamontuj mechanizm podnoszenia, dodajac osie, z¢batki i inne elementy ruchome.
Krok 5:

Dodaj kota oraz szczegoty do dolnej czesci konstrukeji, aby zapewnic¢ stabilnos¢ i
mobilnos$¢ wozka.

Krok 6:

716z podstawowg konstrukcje widet, korzystajac z biatych 1 pomaranczowych
elementdéw, zgodnie z ilustracja.

Krok 7:

Dodaj ruchome ramiona, korzystajac z listew (1x8) 1 zainstaluj je na konstrukcji widet.
Krok 8:

Potacz zbudowane elementy, aby ukonczy¢ mechanizm widel, ktéry bedzie
funkcjonalny.

Krok 9:

Potacz krok 5 z krokiem 8, tworzac kompletny wozek widlowy.

Efekt koncowy:
Wozek widltowy jest gotowy do dziatania i moze by¢ uzywany zgodnie z instrukcjami
programowania.

Lekcja 11: Wozek Widlowy (kontynuacja)

Wskazowki programowe:
Opis programu:
Program zawiera trzy zestawy instrukcji:
1. Nachylenie joysticka do przodu — wozek opuszcza tadunek.



2. Nachylenie joysticka do tylu — wozek podnosi tadunek.

3. Pozycja pozioma joysticka — wozek zatrzymuje sie.
Dzialanie robota:
Po dodaniu ruchu obrotowego wozek moze podnosic i opuszczaé towary w zaleznos$ci
od pozycji joysticka.

Lekcja 12: Krokodyl z otwartg paszczg

Instrukcje montazu:

Krok 1:

Zbuduj podstawe krokodyla, uzywajac zielonych i pomaranczowych elementow,
zgodnie z ilustracja.

Krok 2:

Dodaj zielone listwy (1x8) oraz czarne elementy wspierajace do dalszej konstrukeji.
Krok 3:

Zamontuj mechanizm obrotowy, dodajac zebatki, osie oraz inne elementy
mechaniczne.

Krok 4:

Uzupelnij konstrukcj¢ bokéw glowy krokodyla, dodajac szczegodty w postaci
pomaranczowych i zielonych elementow.

Krok 5:

Stworz gérng czes$¢ paszezy krokodyla, korzystajac z biatych 1 pomaranczowych
klockéw, 1 potacz je z catg konstrukcja.

Dalsze kroki:
Kontynuuj budowe, taczac kolejne elementy w gtowe krokodyla, aby paszcza mogta
si¢ otwiera¢ 1 zamykac.

Lekcja 12: Krokodyl z otwartg paszcza (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 6:

Potacz dolng czgs¢ glowy krokodyla z mechanizmem ruchu, dodajac szczegoty takie
jak pomaranczowe listwy 1 biale ptytki.

Krok 7:

Zbuduj gbérna czes$¢ glowy krokodyla, dodajac klocki w kolorach zielonym 1
niebieskim, a takze szczegdty konstrukcyjne.

Krok 8:

Potacz elementy glowy, tworzac ruchomy mechanizm paszczy.

Krok 9:

Zainstalyj silnik, pas transmisyjny oraz zg¢batki, aby umozliwi¢ ruch otwierania i
zamykania paszczy.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
Po wykryciu obiektu przez czujnik ruchu:
1. Silnik obraca si¢ do przodu przez 3 sekundy.



2. Nastepnie silnik cofa si¢ na 3 sekundy.
3. Program przechodzi w petle, symulujac dziatanie krokodyla — widzi jedzenie,
zamyka paszczg, czeka 3 sekundy, gryzie, a potem ponownie otwiera paszcze.

Lekcja 13: Wywrotka

Krok 1:

Zbuduj podstawe wywrotki, uzywajac zielonych listew (1x16) i pomaranczowych
klockéw zgodnie z instrukcja.

Krok 2:

Potacz kolejne elementy konstrukcji, w tym osie i rame¢ wywrotki, wedtug schematu.
Kontynuuj budowe wywrotki na kolejnych stronach instrukcji, aby ukonczy¢ projekt.

Lekcja 13: Wywrotka (kontynuacja)

Wskazowki programowe:
Opis programu:
1. Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara przez 1
sekunde.
2. Nastepnie czeka przez 3 sekundy.
3. Silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem wskazowek zegara przez 5 sekund z
predkoscia ustawiong na 4, odtwarza dzwigk i zatrzymuje sie.
o Dzialanie robota: Wywrotka podnosi i opuszcza tadunek, odtwarzajac dzwigk
podczas pracy.

Lekcja 14: Krolik

Krok 1:

Zbuduj mechanizm podstawowy, uzywajac silnika, zebatek 1 zielonych elementow.
Krok 2:

Zainstaluj osie oraz elementy mechaniczne, w tym listwe (1x12), aby stworzy¢
podstawe ruchu.

Krok 3:

Potacz elementy konstrukcji, w tym zielone 1 biate ptytki oraz zgbatki, aby doda¢
stabilno$¢ 1 funkcjonalnose.

Krok 4:

Dodaj obudowe oraz szczegoty, takie jak przezroczyste elementy i klocki, aby
zakonczy¢ montaz gldwnej czgsci.

Krok 5:

Uzupehnij budowe gtowy i uszu kroélika, korzystajac z kolorowych elementéw. Potacz
catos¢ w jedna konstrukcje.

Dalsze kroki:

Kontynuuj budowe zgodnie z instrukcja, aby doda¢ koncowe elementy i
funkcjonalnosci krolika.

Lekcja 14: Krolik (kontynuacja)
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Wskazowki programowe:
Opis programu:
1. Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazowek zegara z
predkoscia 8 przez 30 sekund.
2. Nastepnie silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem wskazowek zegara przez 20
sekund.
o Dzialanie robota: Krolik porusza si¢ do przodu z predkoscia 8 przez 30
sekund, a nastepnie cofa si¢ przez 20 sekund.

Lekcja 15: Woézek na Zakupy

Instrukcje montazu:

Krok 1:

Zbuduj podstawe wozka, uzywajac listew (1x16), kot oraz klockéw konstrukcyjnych,
zgodnie z ilustracja.

Krok 2:

Dodaj dodatkowe elementy strukturalne, takie jak pomaranczowe ptytki 1 zotte bloki,
aby uzupehic¢ konstrukcje.

Krok 3:

Uzupelnij podstawe wdzka, dodajac niebieskie 1 zielone elementy dekoracyjne oraz
wspierajace.

Krok 4:

Zainstaluyj silnik oraz pozostate elementy mechaniczne, ktére umozliwia ruch wozka.

Dalsze kroki:
Kontynuuj zgodnie z instrukcjg na kolejnych stronach, aby zakonczy¢ budowe wozka
na zakupy.

Lekcja 15: Woézek na Zakupy (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 5:

Dodaj silnik oraz zgbatki do podstawy wozka, aby stworzy¢ mechanizm napedowy.
Krok 6:

Potacz elementy mechaniczne, takie jak osie 1 kota, z gtowng konstrukcja wozka,
zapewniajac jego mobilnos¢.

Krok 7:

7167 detale gornej czgsci wozka, w tym elementy ozdobne i1 funkcjonalne, takie jak
uchwyt i dekoracje.

Krok 8:

Potacz wszystkie elementy w jeden spojny model gotowego wdzka na zakupy.
Krok 9:

Dodaj ostatnie szczegoty konstrukcyjne, aby zakonczy¢ montaz.

Krok 10:

Upewnij si¢, ze wszystkie elementy sg poprawnie potaczone i wozek jest gotowy do
dzialania.



Wskazowki programowe:
Opis programu:
o Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara z
predkoscia 6 przez 3 sekundy.
o Program odtwarza muzyke, dziata w petli 3 razy, a nastepnie zatrzymuje sig.
Dzialanie robota:
Woézek porusza si¢ po sklepie, zatrzymuje si¢ i symuluje proces wyboru produktow.

Lekcja 16: Koparka

Krok 1:

Zbuduj podstawe koparki, korzystajac z ilustracji i listwy (1x16), tworzac stabilng
konstrukcje.

Kontynuuj budowe koparki zgodnie z dalszymi krokami instrukcji, aby zakonczy¢
model.

Lekcja 16: Koparka (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 17:

Potacz wszystkie wczesniej zbudowane elementy (kroki 7 1 16), aby ukonczy¢
konstrukcje koparki.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
1. Gdy czujnik nachylenia przechyla si¢ do przodu, silnik obraca si¢ z predkoscia
10, a koparka porusza si¢ do przodu.
2. Gdy czujnik nachylenia przechyla si¢ do tyhu, silnik obraca si¢ w kierunku
przeciwnym 1 koparka cofa si¢.
3. Program dziata w petli 1 zatrzymuje si¢ automatycznie, gdy koparka osiggnie
okreslony stan.
Dzialanie robota:
Koparka porusza si¢ do przodu i do tytu, imitujgc rzeczywiste funkcje koparki podczas

pracy.

Lekcja 17: Wojownik Kendo

Krok 1:

Zbuduj podstawe, uzywajac pomaranczowych i zielonych listew, zgodnie z ilustracja.
Krok 2:

Dodaj osie oraz kota, aby stworzy¢ mobilng konstrukcje wojownika.

Krok 3:

Zamontuj podstawe gldwna, korzystajac z biatych i niebieskich elementow
konstrukcyjnych.

Krok 4:

Dodaj silnik oraz elementy mechaniczne, aby umozliwi¢ ruch 1 funkcjonalnos¢ robota.
Krok 5:

Zamontuj zgbatki 1 listwy (1x12), aby stworzy¢ mechanizm ruchu wojownika.
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15.

16.

Kontynuuj budowe, aby doda¢ szczegoty i funkcjonalnos¢ wojownika Kendo zgodnie
z dalszymi krokami instrukcji.

Lekcja 17: Wojownik Kendo (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 14:

Stworz podstawe figurki wojownika Kendo, uzywajac okragtych i kwadratowych
elementow zgodnie z ilustracja.

Krok 15:

Dodaj szczegoty do gornej czesci wojownika, takie jak gtowa i ramiona.

Krok 16:

Zamontuj ruchomy mechanizm, w tym ramiona i miecz, aby zakonczy¢ projekt
wojownika.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
1. Gdy $wiatlo hosta zmienia si¢ na czerwone, silnik obraca si¢ w kierunku
przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara z predkoscia 9 przez 4 sekundy.
2. Gdy $wiatlo zmienia si¢ na z6lte, silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem
wskazoéwek zegara z predkoscia 5 przez 6 sekund.
3. Program zatrzymuje si¢ po 3 cyklach.
Dzialanie robota:
Wojownik wykonuje ruchy ataku i cofania si¢ w zalezno$ci od zmiany $wiatta.

Lekcja 18: Maszyna do Wydobycia Ropy naftowej

Krok 1:

Zbuduyj podstawe maszyny, uzywajac zielonych i czarnych elementéw, zgodnie z
ilustracja.

Krok 2:

Dodaj silnik oraz mechanizm napedowy do gtownej konstrukeji, aby zapewni¢ ruch.
Krok 3:

Zmontuj elementy ramienia maszyny, korzystajac z bialych i zielonych klockow.
Kontynuuj zgodnie z dalszymi krokami, aby zakonczy¢ projekt maszyny do
wydobycia ropy.

Lekcja 18: Maszyna do Wydobycia Ropy naftowej (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 4:

Dodaj ruchome ramig, korzystajac z zielonych i pomaranczowych elementdéw, zgodnie
z ilustracja.

Krok 5:

Zamontuj mechanizm ramienia wydobywczego, taczac je z podstawa maszyny.

Krok 6:

Dodaj kolejne szczegdty konstrukcji ramienia, takie jak dodatkowe panele 1 wsporniki.
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Krok 7:

Zainstaluj uchwyty i zakonczenie ramienia, ktére bedzie symulowac ruch wydobycia.
Krok 8:

Uzupeij podstawe o dodatkowe elementy konstrukcyjne, aby zwiekszy¢ stabilnos¢
modelu.

Krok 9:

Dodaj elementy dekoracyjne i techniczne, aby zakonczy¢ konstrukcje.

Krok 10:

Potacz wszystkie elementy i upewnij si¢, ze rami¢ dziata poprawnie.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
1. Silnik obraca si¢ w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara przez 1
sekundg.
2. Nastepnie silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem wskazowek zegara przez 1
sekundg.
3. Program dziata w petli, symulujac uderzenia ramienia w ziemig.
Dzialanie robota:
Maszyna symuluje proces wydobycia ropy, wykonujac ruchy w gore i w dot w
rytmicznych cyklach.

Gotowa maszyna do wydobycia ropy moze dziala¢ zgodnie z zaprogramowanymi
instrukcjami, imitujac rzeczywiste funkcjonowanie urzadzen wydobywczych.

Lekcja 19: Wirujace Latajace Krzeslo

Instrukcje montazu:

Krok 1:

Zbuduj podstawe konstrukcji, uzywajac czarnych i biatych ptytek oraz
pomaranczowych elementow wspierajacych, zgodnie z ilustracja.

Krok 2:

Dodaj silnik oraz mechanizm napedowy, ktory umozliwi obracanie si¢ konstrukcji.
Krok 3:

Stworz ruchome ramig, uzywajac zielonych 1 biatych listew (1x12), taczac je z
mechanizmem napedowym.

Krok 4:

Zainstaluj osie, z¢batki oraz wat napedowy, aby umozliwi¢ przeniesienie ruchu
obrotowego.

Krok 5:

Zmontuj kolumng centralng, uzywajac przezroczystych cylindrow, oraz zamontuj ja na
mechanizmie podstawowym.

Krok 6:

Dodaj platforme oraz elementy ozdobne, ktore beda petni¢ funkcje podstawy dla
latajacych krzeset.

Krok 7:

Zainstaluj zielone listwy (1x8) oraz dodatkowe ramiona, aby wzmocni¢ konstrukcje.
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Dalsze kroki:

Kontynuuj budowe zgodnie z ilustracjami na kolejnych stronach, aby doda¢ koncowe
detale i zakonczy¢ konstrukcje wirujacego krzesta. Gotowy model bedzie symulowat
dziatanie karuzeli.

Lekcja 19: Wirujace Latajace Krzeslo (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 10:

Zmontuj gorng cze$¢ konstrukeji, uzywajac listew, osi oraz elementdw mocujacych,
zgodnie z ilustracja.

Krok 11:

Zamontuj ramiona oraz dodatkowe szczegoétly, ktore petnig funkcje latajacych krzeset,
aby zakonczy¢ model.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
o Trzy programy odpowiadajg trzem dziataniom czujnika nachylenia:
1. Nachylenie do przodu powoduje obrét zgodny z ruchem wskazowek
zegara.
2. Nachylenie do tylu powoduje obrot przeciwny do ruchu wskazéwek
zegara.
3. Poziome ustawienie zatrzymuje obrot.
Dzialanie robota:
Karuzela wykonuje ruchy obrotowe w przod i w tyl, symulujac prawdziwe wirujace
krzesta.

Lekcja 20: Chodzacy Robot

Krok 1:

Zbuduj podstawe konstrukcji robota, uzywajac przezroczystych i zielonych
elementdéw, zgodnie z ilustracja.

Krok 2:

Dodaj silnik oraz mechanizm napedowy, w tym zebatki 1 osie, aby umozliwi¢ ruch
robota.

Kontynuuj budowe, zgodnie z dalszymi krokami, aby stworzy¢ funkcjonalnego robota
chodzacego.

Lekcja 20: Chodzacy Robot (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 11:

Zainstaluj dtuga belke (1x16) oraz elementy mocujace, ktore beda petity funkcje nog
robota.

Krok 12:

Dodaj detale konstrukcyjne, takie jak zg¢batki 1 elementy ozdobne, aby robot byt
stabilny i funkcjonalny.
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Krok 13:

Zamontuj ruchome elementy, ktére umozliwig robotowi wykonywanie krokow.
Krok 14:

Potacz wszystkie komponenty i upewnij si¢, ze robot jest gotowy do poruszania sig.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
o Silnik obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazowek zegara z predkoscia 8 przez
5 sekund.
o Dzialanie robota: Robot porusza si¢ do przodu z predkoscia 8 przez 5 sekund.

Lekcja 21: Plywajaca Rekin

Krok 1:

Zbuduj podstawe rekina, uzywajac czarnych i szarych elementow, zgodnie z ilustracja.
Krok 2:

Dodaj silnik 1 mechanizm napedowy, ktory umozliwi symulacj¢ ruchu ptywania.
Kontynuuj budowe zgodnie z dalszymi krokami, aby zakonczy¢ model rekina.
Gotowy model bedzie symulowat realistyczne ruchy ptywackie.

Lekcja 21: Plywajaca Rekin (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 11:

Dodaj skrzydta oraz ogon rekina, uzywajac wskazanych elementéw konstrukcyjnych,
aby nada¢ modelowi realistyczny wyglad.

Krok 12:

Potacz wszystkie czgsci 1 upewnij sig, ze mechanizm ruchu rekina dziata prawidlowo.
Krok 13:

Zmontuj ostateczng wersje rekina i umies¢ go na konstrukcji podtrzymujacej, aby
symulowat ruch ptywania.

Wskazowki programowe:
Opis programu:
o Silnik obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazowek zegara z predkoscia 4 przez
3 sekundy.
o Nastepnie obraca si¢ zgodnie z ruchem wskazowek zegara z predkoscia 8
przez 5 sekund.
o Dzialanie robota: Rekin powoli plywa z predkos$cia 4, a po zauwazeniu ofiary
przyspiesza do predkosci 8.

Lekcja 22: Kolo Obserwacyjne

Krok 1:

Zbuduj podstawe konstrukeji kota obserwacyjnego, uzywajac czarnych i zielonych
elementow oraz listew (1x12).

Krok 2:

Dodaj boczne ramiona kota, aby zapewnic¢ stabilno$¢ catej konstrukeji.



Krok 3:

Zbuduj samg cze$¢ obrotowa kota, montujac centralny mechanizm i osie napedowe.
Kontynuuj budowe wedtug kolejnych krokéw, aby stworzy¢ petne koto obserwacyijne,
ktére bedzie mogto obracac si¢ w pelnym zakresie.

Lekcja 22: Kolo Obserwacyjne (kontynuacja)

Instrukcje montazu:

Krok 4:

Przygotuj kabiny dla pasazerow, uzywajac wskazanych elementéw. Kazda kabina
powinna by¢ zamontowana na ramionach kota.

Krok 5:

Zamontuj wszystkie kabiny na ramionach kota. Upewnij si¢, ze s3 rownomiernie
rozmieszczone dla stabilnosci konstrukcji.

Krok 6:

Potacz koto z podstawa i upewnij si¢, ze moze si¢ swobodnie obracac.

Krok 7:

Dodaj silnik 1 mechanizm napedowy, ktory bedzie wprawiat koto w ruch.

Krok 8:

Zainstaluj zebatki, ktére przenosza ruch z silnika na koto.

Wskazowki programowe:
Opis programu:

o Silnik obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazowek zegara z predkoscia 8. Gdy
czujnik odlegtosci wykryje pasazera, koto zaczyna si¢ obraca¢ z predkoscia 4 i
zatrzymuje si¢ na 3 sekundy, aby umozliwi¢ zatadunek.

o Po zakonczeniu zatadunku koto przyspiesza do predkosci 8.

Lekcja 23: Modliszka

Krok 1:

Rozpocznij budowe podstawy modliszki, uzywajac wskazanych zielonych i czarnych
elementow.

Krok 2:

Dodaj segmenty korpusu, aby nada¢ strukturze form¢ owada.

Kontynuuj budowe zgodnie z kolejnymi krokami, az do stworzenia petnego modelu
modliszki, ktora bedzie mogla porusza¢ swoimi odndzami.

Lekcja 24: BeiDou-3

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Silnik obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazoéwek zegara przez 1 sekundg, a nastepnie
zgodnie z ruchem wskazdwek zegara przez 1 sekunde. Program dziata w petli do
momentu, az czujnik odlegtosci wykryje obiekt. Po wykryciu obiektu petla zostaje
przerwana, a silnik si¢ zatrzymuje. Dziatanie robota: antena obraca si¢, wysytajac
sygnaly, a nastepnie zatrzymuje si¢ po zlokalizowaniu obiektu.



Instrukcje montazu:

Krok 1:

Zbuduj podstawge satelity, wykorzystujac wskazane elementy. Zainstaluj silnik oraz
modul czujnika.

Krok 2:

Dodaj elementy konstrukcyjne, aby stworzy¢ korpus satelity 1 potacz go z modutem
silnika.

Krok 3:

Zamontuj pret oraz dodatkowe zebatki, ktore beda odpowiedzialne za obrot anteny.
Krok 4:

Stworz anteng z wykorzystaniem zalgczonych klockéw 1 zamocuj ja do konstrukcji.
Krok 5:

Zainstaluj goérne elementy ozdobne, aby nada¢ satelicie ostateczny wyglad.

Krok 6:

Potacz wszystkie moduly zgodnie z instrukcjami, upewniajac si¢, ze konstrukcja jest
stabilna.

Koncowy efekt: Satelita BeiDou-3 jest gotowy do wysytania sygnatow i §ledzenia
obiektow!

Lekcja 24: BeiDou-3

Wskazowki programowe:

Opis programu:

Gdy czujnik wykryje zblizajacy si¢ obiekt, silnik obraca si¢ zgodnie z ruchem
wskazdwek zegara z predkoscig 6, az obiekt zacznie si¢ oddala¢. Nastgpnie silnik
obraca si¢ przeciwnie do ruchu wskazowek zegara z predkoscia 4 przez 8 sekund, po
czym zatrzymuje sig.

Instrukcje montazu:

Krok 7:

Dodaj do podstawy satelity nowe moduty, wykorzystujac wskazane elementy 1 polacz
z silnikiem.

Krok 8:

Zmontuj panele stoneczne, ktdre beda przymocowane do korpusu satelity.

Krok 9:

Przygotuj dodatkowe elementy anteny, w tym ruchome panele. Skorzystaj z podanych
elementow, aby stworzy¢ ich strukture.

Krok 10:

Dokoncz budowe anteny, dodajac ostatnie elementy konstrukcyjne i przymocuj je do
satelity.

Krok 11:

Potacz wszystkie czgéci, upewniajac si¢, ze antena obraca si¢ swobodnie i stabilnie.

Efekt koncowy:
Satelita BeiDou-3 jest gotowy do dziatania! Jego panele stoneczne i antena sg w pelni
funkcjonalne, a calo$¢ wyglada realistycznie.



Zainteresowanie jest najlepszym nauczycielem
Skupienie na edukacji poprzez klocki konstrukcyjne



NAVOD K POUZITi Cz

WeDo 2.0
Navod k pouziti

WeDo 2.0 - Podporované telefony a pocitace

PC:

Software je kompatibilni s Windows 7 a novéjsimi verzemi, ale ne s pocitaci Apple.
e Stolni pocitace musi byt pfipojeny pres adaptér Bluetooth verze 4.0 nebo novéjsi.

e Windows 10 a novéjsi mohou software stahnout pfimo vyhledanim ,WeDo“ v Microsoft
Store.

e Windows 8 a 7 mohou kontaktovat zakaznickou podporu pro ziskani odkazu ke stazeni.
Tablet:
e WeDo 2.0 je kompatibilni se vSemi tablety dostupnymi na trhu.

e U systém( Android a Hongmeng se mUZete obratit na zakaznickou podporu pro ziskani
odkazu na staZzeni pres Baidu.

Telefon:

e Vsoucasné dobé jsou podporovana pouze zafizeni se systémem Android. Pro ndkup
kontaktujte zdkaznickou podporu.

Montaz WeDo 2.0 Hub
e Model baterii: Dvé baterie AAA (. 5).

e Model akumulatoru: Hlavni jednotka musi byt pro nabijeni vyjmuta. K nabijeni |ze pouzit
jakykoli USB port.

Pokyny k montazi:
1. Zasurite.

2. Uzavrete stisknutim v opacném sméru.

Uvod do softwaru
1. Toto je oficidlni kurz.
2. Nové programovani:
o Tvdj prvni projekt.
o Kliknéte zde pro zobrazeni zdroj(i pro ucitele.
o Kliknéte zde pro zobrazeni tfidnich projekt.

3. Pretahnéte program do prazdné oblasti. Bude automaticky pfichycen, kdyz se pfiblizi.



4. Kliknéte zde pro pfipojeni k hubu.
5. Program pro vynucené zastaveni.

6. Pretahnéte modul do programovani. Pokud modul neni potfeba, jednoduse jej pretdhnéte
dol( k odstranéni.

Zakladni programové bloky

e Blok Start: Pouziva se k zahdjeni programu.
Pseudokdd: Spust program.
BLOK ,START"

e Blok Opakovani: Pouziva se pro opakovani ¢innosti. Bloky uvnitf tohoto bloku se provadéji v
cyklu.
Pseudokdd: Opakuj... navidy.
BLOK ,,OPAKUJ“

o Blok Cekani: Pouziva se k tomu, aby program éekal na provedeni urcité akce.
Pseudokéd: Cekej na...
BLOK ,CEKEJ“

e Blok Stisknuti Klavesy: Zahajuje program po stisknuti konkrétni klavesy.
Pseudokdd: Spust po ,, kliknuti®
BLOK ,,START PO STISKU*

e Blok Motor doprava: Nastavi pohyb motoru pozadovanym smérem.
Pseudokdd: Spust motor doprava.
BLOK ,,MOTOR DOPRAVA"

e Blok Motor doleva: Nastavi pohyb motoru opa¢nym smérem.
Pseudokdd: Spust motor doleva.
BLOK ,,MOTOR DOLEVA"

e Blok Vypnuti Motoru: Zastavi jakykoli pohyb motoru.
Pseudokdd: Zastav motor.
BLOK ,STOP MOTOR"“

e Blok Vykon Motoru: Nastavi vykon motoru v rozmezi 0 aZz 10.
Pseudokdd: Nastav vykon motoru.
BLOK ,VYKON MOTORU*

e Blok Doba Motoru: Spusti motor na urcitou dobu (v sekundach).
Pseudokdd: Spust motor na dobu.
BLOK ,,SPUST MOTOR NA CAS*

e Blok Svétlo: Zapne LED na modulu v uréené barvé (0-10).
Pseudokdd: Zapni LED na barvu.
BLOK ,,SVETLO“

e Blok Senzor Naklonu — Bez Pohybu: Detekuje zadny naklon.
BLOK ,SENZOR NAKLONU — BEZ POHYBU*“



Blok Naklonu dold: Detekuje naklon dold.
BLOK , NAKLON DOLU“

Blok Naklonu nahoru: Detekuje naklon nahoru.
BLOK ,NAKLON NAHORU*

Blok Naklonu doleva: Detekuje naklon doleva.
BLOK ,NAKLON DOLEVA“

Blok Naklonu doprava: Detekuje naklon doprava.
BLOK ,NAKLON DOPRAVA“

Blok Tresu: Detekuje tres.
BLOK , TRES“

Blok Zmény Vzdalenosti — Vzdalovani: Detekuje zvétseni vzddlenosti od objektu.
BLOK ,ZVETSENI VZDALENOSTI“

Blok Zmény Vzdalenosti — Priblizovani: Detekuje zmenseni vzdalenosti od objektu.
BLOK ,,ZMENSENI VZDALENOSTI“

Blok Jakékoli Zmény Vzdalenosti: Detekuje jakoukoli zménu vzdalenosti od objektu.
BLOK ,,JAKAKOLI ZMENA VZDALENOSTI

Blok Vstupu Cisel: Umozriuje zadat &iselnou hodnotu do bloku.
BLOK , ZADEJ CiSLO”

Katalog Lekci

1.

2.

8.

9.

Fotbalisté

Gyroskopicky vysilac

Lodni zdmek

Delfini

Sfinga

Mala Zabka

Auto vyhybajici se prekdzkam
Housenka

Maly obr

10. Houpaci auto

11. Vysokozdvizny vozik

12. Krokodyl s otevienou tlamou

Lekce 13: Sklapéc
Lekce 14: Kralik
Lekce 15: Nakupni vozik



Lekce 16: Bagr

Lekce 17: Kendo bojovnik
Lekce 18: Ropna vrtna souprava
Lekce 19: Rotuijici létajici kieslo
Lekce 20: Kracejici robot

Lekce 21: Plovouci Zzralok

Lekce 22: Ruské kolo

Lekce 23: Kudlanka nabozna
Lekce 24: Beidou-3

Lekce 01: Fotbalisté
1. Sestavte ¢asti podle schématu:
o Poutzijte nasledujici ¢asti: 1x16 zeleny nosnik a 4 dalsi prvky.
2. Pridejte detaily k konstrukci pomoci zobrazenych prvku:
o Potrebné ¢asti: 2x spojky, 1x motor, 1x zdkladni blok.

3. Sestavte dodatecné ¢asti z uvedeného seznamu (1x deska, 1x oto¢ny prvek) a pfipojte je dle
ilustrace.

4. Dokoncete montaZ spodnich ¢asti podle pokyn( a pouzijte zbyvajici dily.
Tipy pro programovani:
e Kliknéte na:
1. Prvni krok: Otoceni po sméru hodinovych rucicek.
2. Druhy krok: Otoceni proti sméru hodinovych rucicek.
3. Treti krok: Zastaveni pohybu.
e Akce robota:

o Pohne pravou nohou dozadu a poté provede kop smérem dopredu.

Lekce 02: Gyroskopicky vysila¢
1. Postavte zakladnu z dild uvedenych v navodu:
o PouZijte 4x koliky, 1x 1x16 nosnik.

2. Pokracujte podle dalsich schémat v navodu.

Lekce 03: Zamek na lodi
Montazni pokyny:

1. Krok 1-2:



o Sestavte zdkladnu pomoci zeleného nosniku (1x16) a montaznich dil( dle navodu.
2. Krok 3:
o Pfidejte zdkladnu a motor, namontujte podle schématu.
3. Krok 4:
o Pridejte modré a bilé kostky pro vytvoreni dalsi vrstvy konstrukce.
4. Krok 5:
o Nainstalujte motor a ozubena kola, nastavte jejich polohu podle ilustrace.
5. Krok 6-7:

o Sestavte oto¢ny prvek pomoci kulatych a obdélnikovych kostek, pfidejte osu pro
rotacni pohyb.

Tipy pro programovani:
o Kliknéte na tlacitko startu.
e Pockejte 3 sekundy pro spusténi motoru.

e Senzor vzdalenosti detekuje objekt v blizkosti motoru, motor zahdji rotaci a roztoci gyroskop.
Po spusténi zafizeni se motor zastavi.

Akce robota:

e Kdyz je gyroskop umistén do odpalovaciho zafizeni, motor spusti pohyb pro rotaci. Po
dokonéeni se motor zastavi.

Lekce 04: Delfini
Montazni pokyny:
1. Krok1:
o Postavte zdkladnu z podlouhlych kostek (1x16) a oranZovych a modrych dild.
2. Krok2:
o Pripojte dalsi kostky dle ilustrace pro vytvoreni tvaru konstrukce.
3. Krok 3:
o Pridejte horni prvky (modré a oranzové) a zakoncéeni konstrukce.
4. Krok 4:
o Nainstalujte motor a dalsi mechanické ¢asti, véetné otocnych ¢asti delfina.
Tipy pro programovani:

e Popis programu:



o Dva startovaci moduly: jeden motor se otaci vpred, druhy vzad, oba po dobu 3
sekund.

e Akce robota:
o Otevre praplav pro prichod lodé a poté ho zavie.
Kroky programu:
1. Prvni motor se otaci vpred.
2. Druhy motor se otaci opacnym smérem.
3. Oba se zastavi po 3 sekundach.

Pokracovani lekce:
5. Krok 5-11:

e Dokoncete konstrukci pomoci mechanickych prvk(, ploutve a ocasni ¢asti.

Lekce 05: Sfinga
Montazni pokyny:
1. Krok1-7:
o Sestavte zakladni konstrukci s pohyblivymi prvky a motorem podle navodu.

Dalsi kroky:
Po dokonceni montazZe prejdéte na dalsi stranky navodu, abyste pfidali zbyvajici detaily a
naprogramovali robota podle pokynd.

Lekce 5: Sfinga (pokracovani)

Pokyny k montazi:
8. Krok 8:

¢ Namontujte kola, osy a dalSi mechanické prvky, aby byla konstrukce pohybliva.
9. Krok9:

o Postavte horni ¢ast sfingy pomoci oranzovych a zelenych dill, abyste pridali detaily.
10. Krok 10:

o Dokoncete konstrukci hlavy sfingy pfidanim oci a dalsich detail( podle ilustrace.
11. Krok 11:

o Spojte viechny ¢asti do jedné celistvé konstrukce a vytvorte kompletni model sfingy.

Tipy pro programovani:



e Popis programu:
Po spusténi programu se sfinga bude pohybovat dopfedu rychlosti 5 po dobu 7 sekund.
Rychlost a dobu Ize nastavit v nastaveni programu.

e Chovani robota:
Sfinga se plynule pohybuje dopfedu po zadanou dobu, podle naprogramovanych pfikazd.

Lekce 6: Mala zabka
1. Krok1:

o Postavte zakladnu konstrukce Zabky pomoci zelenych a oranZovych dild (1x18 a
dalsich).

2. Krok2:

o Pridejte motor a dal$i mechanické ¢asti, abyste umoznili pohyb. Pokracujte podle
dalsich krok( uvedenych v navodu.
Dalsi kroky pro Zabku najdete na nasledujicich strankach navodu.

Lekce 6: Mala Zzabka (pokracovani)

Pokyny k montazi:
3. Krok 3:

e Pridejte mechanické prvky, v€etné os a ozubenych kol, abyste vytvofili mechanismus pohybu
Zabky.

4. Krok 4:

o Dokoncete konstrukci pridanim dild ze zelenych a oranzovych kosti¢ek podle ilustrace.
5. Krok 5:

o Namontujte kridélka a dalsi konstrukéni prvky, abyste pridali detaily k projektu.
6. Krok 6:

o Spojte viechny prvky a vytvorte kompletni konstrukci Zabky ptipravené k pohybu.

Tipy pro programovani:

e Popis programu:
Motor se otaci proti sméru hodinovych rucicek rychlosti 8 po dobu 5 sekund.

e Chovani robota:
Mala Zabka se plazi dopredu po dobu 5 sekund podle naprogramovanych pohyb(.

Lekce 7: Auto vyhybajici se prekazkam

1. Krok1:



o Postavte zdkladnu auta ze zelenych list (1x16) a oranZovych dilk( podle navodu.
2. Krok 2:

o Pridejte ozubeny mechanismus a dalsi prvky, abyste pfipravili konstrukci na pohyb.
Pokracujte podle dalsich krokl v ndvodu, abyste dokondili stavbu auta.

Lekce 7: Auto vyhybajici se prekazkam (pokracovani)

Pokyny k montazi:
3. Krok 3:

e Pfidejte motor a ozubena kola, abyste umoznili pohyb auta.
4. Krok 4:

o Namontujte dal$i mechanické prvky, jako jsou osy a ozubend kola, podle ilustrace.
5. Krok5:

o Dokoncete konstrukci pridanim strukturalnich prvkd (oranzovych, zelenych a bilych),
které budou slouZit jako podpéra.

6. Krok6:

o Pridejte estetické a dokoncovaci prvky na horni ¢ast auta podle uvedeného schématu.

7. Krok7:
o Spojte vSechny prvky, abyste dokoncili model auta s funkci vyhybani se prekazkam.
8. Krok 8:

o Pridejte kola a dalsi prvky, abyste zajistili plnou funkénost konstrukce.

Tipy pro programovani:

e Popis programu:
Motor se otaci proti sméru hodinovych rucic¢ek rychlosti 5. Senzor vzdalenosti detekuje
prekazku, auto se vrati zpét na 1 sekundu a poté zastavi.

e Chovani robota:
Auto se pohybuje vpred rychlosti 5, detekuje prekazky a reaguje odpovidajicim zplsobem.

Lekce 8: Housenka
1. Kroky 1-8:

o Postavte zdkladnu a mechanismus pohybu housenky podle ilustraci a dodanych
kostek. Pfipojte motor k ozubenym prvkiim, aby robot ziskal pohyb.
Pokracujte podle dalsich krokl v navodu, abyste dokoncili projekt housenky.

Lekce 8: Housenka (pokracovani)



Pokyny k montazi:
9. Krok 9:

e Pridejte dalsi prvky, véetné ramen a detaill konstrukce housenky, pro zvyseni funkénosti.
10. Krok 10:

o Dokoncete montaz spojenim dfive postavenych sekci do celistvé konstrukce. Pridejte
ozubend kola a rotacni prvky.

11. Krok 11:

o Spojte krok 5 s krokem 10 a vytvorte findlni verzi housenky.

Tipy pro programovani:

e Popis programu:
Motor se otaci proti sméru hodinovych rucicek po dobu 2 sekund, poté ve sméru hodinovych
rucic¢ek dalSich 2 sekundy. Program bézi v cyklu. Jakmile senzor detekuje objekt, motor se
zastavi.

e Chovani robota:
Housenka se plazi vpred, zastavi se pti detekci prekdzky a ¢eka na dalsi prikazy.

Lekce 9: Maly obr
1. Krok1:

o Namontujte zakladni mechanické prvky, jako je motor, ozubena kola a osy, abyste
zahajili stavbu konstrukce.

2. Krok 2:
o Pridejte kola a dalsi konstrukéni prvky podle ilustrace.
3. Krok 3:

o Spojte postavenou ¢ast s dalSimi prvky a vytvorte zdkladnu Malého obra.
Pokracujte podle dalsich krokd v navodu, abyste dokondili projekt Malého obra.

Lekce 9: Maly obr (pokracovani)

Pokyny k montazi:
4. Krok 4:

e Postavte nohy obra pomoci zelenych, modrych a ¢ernych dilG podle ilustrace.

Dalsi kroky:
Po dokonceni montaze prejdéte na dalsi stranky ndvodu, kde najdete pokyny k pfidani dalSich detaild
a programovani robota podle pokynu.



Lekce 5: Sfinga (pokracovani)

Pokyny k montazi:
5. Krok 5:

e Pfipojte mechanické ¢asti (ozubend kola a osy) ke konstrukci, aby se umoznil pohyb nohou
Sfingy.

6. Krok6:

o Pridejte konstrukéni prvky, véetné prihlednych blokl a oranzovych dilQ, pro vytvorfeni
horni ¢3asti konstrukce.

7. Krok7:

o Sestavte ramena a detaily horni ¢asti Sfingy a pfipojte je k hlavni konstrukci.

Programovaci tipy:

e Popis programu:
Motor se otaci po sméru hodinovych rucic¢ek rychlosti 8 po dobu 9 sekund.

o Cinnost robota:
Sfinga se pohybuje vpred po dobu 9 sekund. Doba pohybu a rychlost mohou byt upraveny
podle potreby.

Lekce 10: Houpajici se auto
1. Krok1:
o Postavte zdkladnu s motorem, propojte zelené a oranzové prvky podle pokyn.
2. Krok2:

o Pridejte ozubena kola a osy pro vytvoreni mechanismu houpani.
Pokracujte v montazi podle dalSich krokl v ndvodu k dokonéeni projektu auta.

Lekce 10: Houpajici se auto (pokracovani)

Pokyny k montazi:
3. Krok 3:

e Pridejte motor a ozubena kola ke konstrukci, ¢imZ vytvorite mechanismus pohybu.
4. Krok 4:
o Instalujte horni prvky konstrukce, véetné krytd a dalsich kostek podle ilustrace.

5. Krok5:



o Propojte mechanické ¢asti, aby bylo umoZnéno pohybovani auta obéma sméry.
6. Krok 6:

o Pfidejte vizudlni a funkéni detaily, jako jsou kola a dalsi pohyblivé ¢asti.
7. Krok 7:

o Dokoncete konstrukci propojenim vsech prvkl a vytvorenim finalni verze houpajiciho
se auta.

Programovaci tipy:

e Popis programu:
Motor se otaci proti sméru hodinovych rucic¢ek rychlosti 8 po dobu 9 sekund.

o Cinnost robota:
Houpajici se auto se pohybuje vpred po dobu 9 sekund. Doba pohybu a rychlost mohou byt
upraveny.

Lekce 11: Vysokozdvizny vozik
1. Krok1:

o Postavte zdkladnu pomoci list (1x12) a dalSich prvkd, jako jsou ¢erné kostky a osy.
Pokracujte v montazi vysokozdvizného voziku podle dalsich krok( v navodu.

Lekce 11: Vysokozdvizny vozik (pokracovani)

Pokyny k montazi:
2. Krok 2:

e Postavte zdkladnu vysokozdvizného voziku pomoci zelenych a ¢ernych prvk( a pridejte
konstrukcni kostky podle ilustrace.

3. Krok 3:

o Pridejte motor a podplrné prvky konstrukce, jako jsou zelené listy a dalsi mechanické
detaily.

4, Krok 4:

o Instalujte zvedaci mechanismus pfidanim os, ozubenych kol a dalSich pohyblivych
Casti.

5. Krok5:

o Pridejte kola a detaily do spodni ¢asti konstrukce pro zajisténi stability a mobility
voziku.

6. Krok6:

o Sestavte zakladni konstrukci vidlic pomoci bilych a oranzovych prvkid podle ilustrace.



7. Krok7:

o Pridejte pohyblivd ramena s pouZitim list (1x8) a nainstalujte je na konstrukci vidlic.
8. Krok 8:

o Spojte sestavené prvky k dokonceni funkéniho mechanismu vidlic.
9. Krok9:

o Propojte krok 5 s krokem 8 a vytvorte kompletni vysokozdvizny vozik.

Konec¢ny vysledek:
Vysokozdvizny vozik je pripraven k pouZziti a mlize byt ovladan podle programovacich pokyn(.

Lekce 11: Vysokozdvizny vozik (pokracovani)

Programovaci tipy:

e Popis programu:
Program obsahuje tfi sady pokyn(:

1. Naklonéni joysticku dopfedu — vozik spousti naklad.
2. Naklonéni joysticku dozadu — vozik zvedd naklad.
3. Vodorovna poloha joysticku — vozik zastavuje.

o Cinnost robota:
Po pfidani rota¢niho pohybu muZe vozik zvedat a spoustét naklady podle polohy joysticku.

Lekce 12: Krokodyl s otevienou tlamou

Pokyny k montazi:
1. Krok1:
o Postavte zakladnu krokodyla pomoci zelenych a oranzovych prvk( podle ilustrace.
2. Krok 2:
o Pridejte zelené listy (1x8) a ¢erné podpurné prvky pro dalsi konstrukci.
3. Krok3:
o Instalujte rotacni mechanismus pridanim ozubenych kol, os a dalSich mechanickych
C¢asti.
4. Krok 4:

o Doplnte konstrukci bocnich ¢asti hlavy krokodyla pfidanim detail(l z oranZovych a
zelenych prvki.



5. Krok5:

o Vytvorte horni ¢ast krokodyli tlamy pomoci bilych a oranZovych kostek a pfipojte ji k
celkové konstrukci.

Dalsi kroky:
Pokracujte v montdzi propojenim dalsich prvk( do krokodyli hlavy tak, aby se tlama mohla otevirat a
zavirat.

Lekce 12: Krokodyl s otevienou tlamou (pokracovani)

Pokyny k montazi:
6. Krok 6:

e Propojte spodni ¢ast krokodyli hlavy s pohybovym mechanismem, ptidejte detaily, jako jsou
oranzové listy a bilé desticky.

7. Krok7:

o Postavte horni ¢ast hlavy krokodyla pfidanim kostek v zelené a modré barvé a
konstrukénich detaild.

8. Krok 8:
o Propojte prvky hlavy a vytvorte pohyblivy mechanismus tlamy.
9. Krok9:

o Instalujte motor, pfevodovy femen a ozubena kola, aby se umoZznil pohyb otevirani a
zavirani tlamy.

Programovaci tipy:

e Popis programu:
Po detekci objektu pohybovym senzorem:

1. Motor se otdci vpred po dobu 3 sekund.
2. Poté se motor otaci zpét po dobu 3 sekund.

3. Program prechazi do smycky, kde simuluje ¢innost krokodyla — detekuje potravu,
zavre tlamu, ¢eka 3 sekundy, zakousne a poté opét otevre tlamu.

Lekce 13: Sklapécka

1. Krok1:
Postavte zadkladnu sklapécky pomoci zelenych nosnikl (1x16) a oranzovych kostek podle
pokyn.

2. Krok 2:

Spojte dalsi konstrukéni prvky, véetné os a rdmu sklapécky, podle schématu.
Pokracujte ve stavbé sklapécky na dalsich stranach navodu, abyste projekt dokoncili.
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Lekce 13: Sklapécka (pokracovani)

Tipy k programovani:
¢ Popis programu:

1.

2.

3.

Motor se otaci proti sméru hodinovych ruci¢ek po dobu 1 sekundy.
Nasleduje pauza na 3 sekundy.

Motor se otaci ve sméru hodinovych rucic¢ek po dobu 5 sekund rychlosti 4, prehraje zvuk a
zastavi se.

o Chovani robota: Skldpécka zveda a spousti naklad, pfi praci prehrava zvuk.

Lekce 14: Kralik

1.

Krok 1:
Postavte zdkladni mechanismus pomoci motoru, ozubenych kol a zelenych prvka.

Krok 2:
Nainstalujte osy a mechanické prvky, véetné nosniku (1x12), pro vytvoreni zakladny pohybu.

Krok 3:
Spojte konstrukéni prvky, véetné zelenych a bilych desti¢ek a ozubenych kol, pro zvyseni
stability a funkcnosti.

Krok 4:
Pridejte kryt a detaily, jako jsou prihledné prvky a kostky, pro dokonceni montdaze hlavni ¢asti.

Krok 5:
Dokoncete stavbu hlavy a usi kralika pomoci barevnych prvki. Spojte vse do jednoho celku.

Dalsi kroky:
Pokracujte podle pokyn( a pridejte zavérecné prvky a funkce kralika.

Lekce 14: Kralik (pokracovani)

Tipy k programovani:
¢ Popis programu:

1.

2.

Motor se otaci proti sméru hodinovych rucic¢ek rychlosti 8 po dobu 30 sekund.
Nasledné se motor otaci ve sméru hodinovych rucicek po dobu 20 sekund.

o Chovani robota: Kralik se pohybuje dopfedu rychlosti 8 po dobu 30 sekund, poté
couva 20 sekund.



Lekce 15: Nakupni vozik

Pokyny k montazi:

1. Krok1:
Postavte zdkladnu voziku pomoci nosnikd (1x16), kol a konstrukénich kostek podle ilustrace.

2. Krok 2:
Pridejte dalsi konstrukéni prvky, jako jsou oranzové desticky a zluté bloky, pro dokonceni
konstrukce.

3. Krok 3:

Dokoncete zakladnu voziku pfidanim modrych a zelenych dekorativnich a podpGrnych prvka.

4. Krok 4:
Nainstalujte motor a dalsi mechanické prvky, které umozni pohyb voziku.

Dalsi kroky:
Pokracujte podle ndvodu na dalSich stranach a dokoncete stavbu nakupniho voziku.

Lekce 15: Nakupni vozik (pokracovani)

Pokyny k montazi:
5. Krok 5:
PFidejte motor a ozubena kola do zakladny voziku pro vytvofeni pohonného mechanismu.

6. Krok6:
Spojte mechanické prvky, jako jsou osy a kola, s hlavni konstrukci voziku, aby byla zajisténa
jeho pohyblivost.

7. Krok7:
Postavte detaily horni ¢asti voziku, véetné dekorativnich a funkénich prvkd, jako je drzadlo a
ozdoby.

8. Krok 8:

Spojte vSechny prvky do jednoho celku a vytvorte hotovy model ndkupniho voziku.

9. Krok9:
Pridejte zavérecné konstrukcni detaily pro dokonéeni montaze.

10. Krok 10:
Ujistéte se, ze vSechny Casti jsou spravné pripojeny a vozik je pfipraven k provozu.

Tipy k programovani:
¢ Popis programu:



e Motor se otaci proti sméru hodinovych rucicek rychlosti 6 po dobu 3 sekund.
e Program prehrdva hudbu, pracuje ve smycce 3krat a poté se zastavi.

e Chovani robota: Vozik se pohybuje po obchodé, zastavuje se a simuluje proces vybéru
produkt(.

Lekce 16: Bagr

1. Krok1:
Postavte zdkladnu bagru podle ilustrace pomoci nosniku (1x16), aby byla konstrukce stabilni.
Pokracujte ve stavbé bagru podle dalsich krok( navodu, abyste dokoncili model.

Lekce 16: Bagr (pokracovani)

Pokyny k montazi:
* Spojte vsechny dfive postavené prvky (kroky 7 a 16), abyste dokoncili konstrukci bagru.

Tipy k programovani:
* Popis programu:

1. Kdyz se senzor naklonéni nakloni dopfedu, motor se otdci rychlosti 10 a bagr se pohybuje
dopredu.

2. KdyzZ se senzor naklonéni nakloni dozadu, motor se otaci opacnym smérem a bagr couva.
3. Program pracuje ve smycce a automaticky se zastavi, kdyZ bagr dosahne urcitého stavu.

o Chovani robota: Bagr se pohybuje dopfedu a dozadu, napodobuje skutecné funkce
bagru pfi praci.

Lekce 17: Kendo bojovnik

1. Krok1:
Postavte zdkladnu pomoci oranzovych a zelenych nosnikd podle ilustrace.

2. Krok2:
Pridejte osy a kola pro vytvoreni mobilni konstrukce bojovnika.

3. Krok3:
Namontujte hlavni zakladnu pomoci bilych a modrych konstrukénich prvka.

4. Krok 4:
Pridejte motor a mechanické prvky, aby byla zajisténa pohyblivost a funkénost robota.

5. Krok5:
Namontujte ozubena kola a nosniky (1x12), aby byl vytvoren pohybovy mechanismus



bojovnika.
Pokracujte ve stavbé a pridejte detaily a funkce bojovnika Kendo podle dalsich krok{ navodu.

Lekce 17: Kendo bojovnik (pokracovani)

Pokyny k montazi:
14. Krok 14:
Postav zakladnu postavy bojovnika Kendo pomoci kulatych a ¢tvercovych dilk( podle ilustrace.

15. Krok 15:
Pridej detaily do horni ¢asti bojovnika, jako jsou hlava a paze.

16. Krok 16:
Namontuj pohyblivy mechanismus, véetné pazi a mece, ¢imz dokoncis projekt bojovnika.

Tipy pro programovani:
¢ Popis programu:

1. Kdyz se svétlo hlavni jednotky zméni na ¢ervené, motor se otaci proti sméru hodinovych
rucicek rychlosti 9 po dobu 4 sekund.

2. Kdyz se svétlo zméni na Zluté, motor se otaci ve sméru hodinovych ruci¢ek rychlosti 5 po
dobu 6 sekund.

3. Program se zastavi po 3 cyklech.

o Funkce robota: Bojovnik provadi Utocné a obranné pohyby v zavislosti na zméné
svétla.

Lekce 18: Ropna tézebni véi

1. Krok1:
Postav zakladnu stroje pomoci zelenych a ¢ernych dilk( podle ilustrace.

2. Krok 2:
Pfidej motor a pohonny mechanismus k hlavni konstrukci, aby bylo zajisténo pohybovani.

3. Krok 3:
Sestav rameno tézebniho stroje pomoci bilych a zelenych dilkd.
Pokracuj podle dalsich krokd pro dokonceni projektu ropné tézebni véze.

Lekce 18: Ropna tézebni véz (pokracovani)

Pokyny k montazi:
4. Krok 4:
Pridej pohyblivé rameno pomoci zelenych a oranzovych dilkl podle ilustrace.



10.

Krok 5:
Namontuj téZzebni mechanismus ramene a pfipoj jej k zakladné stroje.

Krok 6:
Pridej dalsi detaily konstrukce ramene, jako jsou doplrikové panely a podpéry.

Krok 7:
Nainstaluj drzadla a zakonceni ramene, které bude simulovat téZebni pohyb.

Krok 8:
Dopln zdkladnu o dalsi konstrukéni prvky pro zvyseni stability modelu.

Krok 9:
Pridej dekorativni a technické prvky pro dokonceni konstrukce.

Krok 10:
Spoj vSechny prvky a ujisti se, Ze rameno spravné funguje.

Tipy pro programovani:
* Popis programu:

1.

2.

3.

Motor se otaci proti sméru hodinovych ruci¢ek po dobu 1 sekundy.
Poté se motor otaci ve sméru hodinovych ruci¢ek po dobu 1 sekundy.
Program bézi ve smycce, simulujici pohyby ramene dopadajiciho na zem.

o Funkce robota: Stroj simuluje téZzbu ropy provadénim pohyb( nahoru a doll v
pravidelnych cyklech.

Hotova ropna véz mize fungovat podle naprogramovanych pokyn(, napodobujici skute¢ny provoz
tézebniho zafizeni.

Lekce 19: Otacejici se létajici zidle

Pokyny k montazi:

1.

Krok 1:
Postav zakladnu konstrukce pomoci ¢ernych a bilych desek a oranzovych podpér podle
ilustrace.

Krok 2:
Pfridej motor a pohonny mechanismus, ktery umozni otaceni konstrukce.

Krok 3:
Sestav pohyblivé rameno pomoci zelenych a bilych list (1x12) a ptipoj je k pohonnému
mechanismu.



4. Krok 4:
Nainstaluj osy, ozubena kola a hfidel, aby bylo umoznéno prenaseni rotaéniho pohybu.

5. Krok5:
Sestav centralni sloup pomoci prahlednych valcl a pfipevni jej k zakladnimu mechanismu.

6. Krok6:
Pridej ploSinu a dekorativni prvky, které budou slouzit jako zakladna pro létajici Zidle.

7. Krok7:
Namontuj zelené listy (1x8) a dalSi ramena pro zpevnéni konstrukce.

Dalsi kroky:
Pokracuj v budovani podle ilustraci na dalSich strankach, pridavej konecné detaily a dokonci
konstrukci otacejici se zidle.

Lekce 19: Otacejici se létajici Zidle (pokracovani)

Pokyny k montazi:
10. Krok 10:
Sestav horni ¢ast konstrukce pomoci list, os a upevriovacich prvkl podle ilustrace.

11. Krok 11:
Namontuj ramena a dalsi detaily, které budou slouzit jako |étajici Zidle, ¢imz dokon¢is model.

Tipy pro programovani:
¢ Popis programu:

e Tri programy odpovidaji ttem funkcim naklonového senzoru:

1. Naklon dopfedu zpulsobi otdceni ve sméru hodinovych rucicek.
2. Naklon dozadu zpUsobi otaceni proti sméru hodinovych rucicek.
3. Horizontdlni nastaveni zastavi otaceni.

o Funkce robota: Kolotoc provadi rotacni pohyby vpred a vzad, simulujici skute¢né
|étajici Zidle.

Lekce 20: Chodici robot

1. Krok1:
Postav zaklad konstrukce robota pomoci prihlednych a zelenych dilk( podle ilustrace.

2. Krok2:
Pridej motor a pohonny mechanismus véetné ozubenych kol a os, aby bylo umoZnéno



pohybovani robota.
Pokracuj podle dalsich krok, aby vznikl plné funkéni chodici robot.

Lekce 20: Chodici robot (pokracovani)

Pokyny k montazi:
11. Krok 11:
Nainstaluj dlouhou listu (1x16) a upeviiovaci prvky, které budou slouZit jako nohy robota.

12. Krok 12:
Pridej konstrukcni detaily, jako jsou ozubend kola a dekorativni prvky, aby byl robot stabilni a
funkéni.

Lekce 17: Kendo bojovnik (pokracovani)

Instrukce k montazi:
14. Krok 14:
Vytvorte zdkladnu figurky bojovnika Kendo pomoci kulatych a ¢tvercovych dilkl podle ilustrace.

15. Krok 15:
Pridejte detaily k horni ¢asti bojovnika, jako jsou hlava a ramena.

16. Krok 16:
Namontujte pohyblivy mechanismus, véetné rukou a mece, a dokoncete projekt bojovnika.

Programovaci tipy:
¢ Popis programu:

1. Kdyz se svétlo hostitele zméni na Cervené, motor se otaci proti sméru hodinovych rucicek
rychlosti 9 po dobu 4 sekund.

2. KdyzZ se svétlo zméni na Zluté, motor se otdci ve sméru hodinovych rucicek rychlosti 5 po
dobu 6 sekund.

3. Program se zastavi po tfech cyklech.

o Chovani robota: Bojovnik provadi Gtocné a Ustupové pohyby v zavislosti na zméné
svétla.

Lekce 18: Stroj na tézbu ropy

1. Krok1:
Postavte zakladnu stroje pomoci zelenych a ¢ernych dilkll podle ilustrace.

2. Krok2:
Pridejte motor a pohonny mechanismus k hlavni konstrukci, aby se zajistil pohyb.



3. Krok 3:
Sestavte rameno stroje pomoci bilych a zelenych kostek.
Pokracujte podle dalsich krokl k dokonceni projektu stroje na tézbu ropy.

Lekce 18: Stroj na tézbu ropy (pokracovani)

Instrukce k montazi:
4. Krok 4:
Pridejte pohyblivé rameno pomoci zelenych a oranzovych dilk( podle ilustrace.

5. Krok 5:
Namontujte mechanismus ramene na tézbu a spojte jej se zakladnou stroje.

6. Krok6:
Pridejte dalsi detaily k rameni, jako jsou panely a podpéry.

7. Krok7:
Namontujte Uchyty a zakonéeni ramene, které bude simulovat téZebni pohyby.

8. Krok 8:
Doplnite zakladnu o dalsi konstrukéni prvky pro zvyseni stability modelu.

9. Krok9:
Pridejte dekorativni a technické prvky k dokonceni konstrukce.

10. Krok 10:
Spojte vSsechny dily a ujistéte se, Ze rameno spravné funguje.

Programovaci tipy:
¢ Popis programu:

1. Motor se otdci proti sméru hodinovych rucic¢ek po dobu 1 sekundy.
2. Poté se motor otaci ve sméru hodinovych ruci¢ek po dobu 1 sekundy.
3. Program bézi v cyklu, simulujici pohyby ramene pfi tézbé.

o Chovani robota: Stroj simuluje proces tézby ropy pohyby nahoru a doll v rytmickych
cyklech.

Lekce 19: Rotujici létajici kieslo

Instrukce k montazi:



Krok 1:
Postavte zakladnu konstrukce pomoci ¢ernych a bilych desek a oranZovych podpér podle
ilustrace.

Krok 2:
Pridejte motor a pohonny mechanismus, ktery umozni otaceni konstrukce.

Krok 3:
Vytvorte pohyblivé rameno pomoci zelenych a bilych list (1x12) a spojte jej s pohonnym
mechanismem.

Krok 4:
Namontujte osy, ozubena kola a pohonnou htidel pro pfenos rotac¢niho pohybu.

Krok 5:
Sestavte centralni sloup pomoci priihlednych valci a pripevnéte jej k zakladnimu
mechanismu.

Krok 6:
Pridejte ploSinu a dekorativni prvky, které budou slouZit jako zaklad pro létajici kiesla.

Krok 7:
Namontujte zelené listy (1x8) a dalsi ramena pro zpevnéni konstrukce.

Dalsi kroky:
Pokracujte ve stavbé podle dalSich ilustraci a pridejte konecné detaily k dokonceni rotujiciho kresla.

Lekce 20: Chodici robot

1.

Krok 1:
Postavte zdkladnu konstrukce robota pomoci priahlednych a zelenych prvkl podle ilustrace.

Krok 2:

Pridejte motor a pohonny mechanismus, véetné ozubenych kol a os, aby se zajistil pohyb
robota.

Pokracujte podle dalsich krokl k vytvoreni pIné funkéniho chodiciho robota.

Lekce 20: Chodici robot (pokracovani)

Instrukce k montazi:
13. Krok 13:
Namontujte pohyblivé prvky, které umozni robotovi délat kroky.

14. Krok 14:

Spojte vSechny komponenty a ujistéte se, Ze je robot pfipraven k pohybu.



Programovaci tipy:
¢ Popis programu:

e Motor se otdci proti sméru hodinovych ruci¢ek rychlosti 8 po dobu 5 sekund.
e Chovani robota: Robot se pohybuje vpfed rychlosti 8 po dobu 5 sekund.
Lekce 21: Plovouci Zzralok

1. Krok1:
Postavte zadkladnu Zraloka z ¢ernych a Sedych prvk( podle ilustrace.

2. Krok 2:
Pridejte motor a pohonny mechanismus, ktery umozni simulaci pohybu plavani.
Pokracujte ve stavbé podle dalSich krok, abyste dokoncili model Zraloka. Hotovy model bude
simulovat realistické plavecké pohyby.

Lekce 21: Plovouci Zzralok (pokracovani)

Pokyny k montazi:
11. Krok 11:
Pridejte ploutve a ocas Zraloka pomoci uvedenych stavebnich prvkd, aby model vypadal realisticky.

12. Krok 12:
Spojte vSechny ¢asti a ujistéte se, ze mechanismus pohybu Zraloka funguje spravné.

13. Krok 13:
Sestavte finalni verzi Zraloka a umistéte jej na podpUrnou konstrukci, ktera bude simulovat
pohyb plavani.

Programové tipy:

¢ Popis programu:

o Motor se otaci proti sméru hodinovych rucicek rychlosti 4 po dobu 3 sekund.

o Ndsledné se otaci ve sméru hodinovych rucicek rychlosti 8 po dobu 5 sekund.

o Chovani robota: Zralok plave pomalu rychlosti 4, a kdy? si véimne kofisti, zrychli na rychlost 8.

Lekce 22: Pozorovaci kolo

1. Krok1:
Postavte zakladnu konstrukce pozorovaciho kola z ¢ernych a zelenych prvkd a list (1x12).

2. Krok 2:
Pridejte bocni ramena kola, abyste zajistili stabilitu celé konstrukce.

3. Krok3:
Postavte samotnou otocnou ¢ast kola sestavenim centrdlniho mechanismu a pohonnych os.
Pokracujte ve stavbé podle dalsich krok(, abyste vytvofili kompletni pozorovaci kolo, které se
bude moci otacet v plném rozsahu.



Lekce 22: Pozorovaci kolo (pokracovani)

Pokyny k montazi:

4. Krok 4:

Ptipravte kabiny pro pasazéry pomoci uvedenych prvkid. Kazda kabina by méla byt namontovana na
ramena kola.

5. Krok5:
Namontujte vSechny kabiny na ramena kola. Ujistéte se, Ze jsou rovhomérné rozmistény pro
stabilitu konstrukce.

6. Krok6:
Spojte kolo se zakladnou a ujistéte se, Ze se mlze volné otadet.

7. Krok7:
Pfridejte motor a pohonny mechanismus, ktery bude pohdanét kolo.

8. Krok 8:
Namontujte ozubena kola, kterd prenaseji pohyb z motoru na kolo.

Programové tipy:

* Popis programu:

o Motor se otaci proti sméru hodinovych rucicek rychlosti 8. Kdyz senzor vzdalenosti detekuje
pasazéra, kolo se zacne otacet rychlosti 4 a zastavi se na 3 sekundy, aby umozZnilo nastup.

o Po nastupu pasazéra kolo zrychli na rychlost 8.

Lekce 23: Kudlanka nabozna

1. Krok1:
Zacnéte stavét zakladnu kudlanky z uvedenych zelenych a ¢ernych prvka.

2. Krok 2:
Pridejte segmenty téla, aby konstrukce ziskala tvar hmyzu.
Pokracujte ve stavbé podle dalSich krokd, dokud nevytvofite kompletni model kudlanky, ktera
bude schopna pohybovat nohama.

Lekce 24: BeiDou-3

Programové pokyny:

¢ Popis programu:

Motor se otaci proti sméru hodinovych ruci¢ek po dobu 1 sekundy a poté ve sméru hodinovych
rucicek po dobu 1 sekundy. Program bézi v smycce, dokud senzor vzdalenosti nezjisti objekt. Po
detekci objektu se smycka prerusi a motor se zastavi.

Funkce robota: Anténa se otaci a vysila signdly, poté se zastavi, jakmile lokalizuje objekt.



Montazni pokyny:

1.

Krok 1:
Postavte zakladnu satelitu pomoci uvedenych prvkd. Nainstalujte motor a senzorovy modul.

Krok 2:
Pridejte konstrukéni prvky k vytvoreni téla satelitu a spojte je s modulem motoru.

Krok 3:
Namontujte ty¢ a dal$i ozubena kola, ktera budou zajistovat otaceni antény.

Krok 4:
Vytvorte anténu pomoci priloZzenych stavebnich blokd a upevnéte ji na konstrukci.

Krok 5:
Nainstalujte horni dekorativni prvky, aby satelit ziskal finaIni vzhled.

Krok 6:
Spojte vSechny moduly podle pokyn( a ujistéte se, Ze konstrukce je stabilni.

Konec¢ny vysledek:

Satelit BeiDou-3 je pfipraven vysilat signdly a sledovat objekty!

Lekce 24: BeiDou-3

Programové pokyny:

¢ Popis programu:

KdyZ senzor detekuje pfiblizujici se objekt, motor se za¢ne otacet ve sméru hodinovych ruci¢ek
rychlosti 6, dokud se objekt nezacne vzdalovat. Poté se motor otoci proti sméru hodinovych rucicek
rychlosti 4 po dobu 8 sekund a nasledné se zastavi.

Montazni pokyny:

1.

Krok 7:
Pridejte nové moduly k zakladné satelitu pomoci uvedenych prvki a spojte je s motorem.

Krok 8:
Sestavte solarni panely, které budou pfipevnény k télu satelitu.

Krok 9:
Pripravte dalsi soucasti antény, vcetné pohyblivych panell. Pouzijte uvedené prvky k
vytvoreni jejich struktury.

Krok 10:
Dokoncete stavbu antény, pridejte posledni konstrukéni prvky a pfipevnéte je k satelitu.



5. Krok11:
Spojte vSechny ¢dasti a ujistéte se, ze se anténa otaci plynule a stabilné.

Konecny vysledek:

Satelit BeiDou-3 je pfipraven k provozu! Jeho soldrni panely a anténa jsou pIné funkcni a celd
konstrukce pUsobi realisticky.

¢ Zajem je nejlepsSim ucitelem

¢ Duraz na vzdélavani prostfednictvim stavebnich blokd



NAVOD NA POUZIVANIE SK

WeDo 2.0
Navod na pouZivanie

WeDo 2.0 - Podporované telefony a pocitace
PC:

e Softvér je kompatibilny so systémom Windows 7 a novsimi, ale nie je urceny pre pocitace
Apple.

¢ Stolové pocitace musia byt pripojené k adaptéru Bluetooth verzie 4.0 alebo novsej.

e Systémy Windows 10 a novsie si mozu softvér stiahnut priamo vyhladanim ,WeDo" v
Microsoft Store.

e Systémy Windows 8 a 7 mdzu kontaktovat zékaznicku podporu a poziadat o odkaz na
stiahnutie.

Tablet:
e WeDo 2.0 je v sucasnosti kompatibilné so vSetkymi tabletmi dostupnymi na trhu.

e Pre systémy Android a Hongmeng kontaktujte zakaznicku podporu, ktord vdm poskytne odkaz
na stiahnutie prostrednictvom Baidu.

Telefon:

e Vsucasnosti su podporované iba zariadenia so systémom Android. Pre nakup kontaktujte
zadkaznicku podporu.

Montaz WeDo 2.0 Hub
e Model batérii: Dve batérie AAA (C. 5).

e  Akumulatorovy model: Hlavnu jednotku je potrebné vybrat na nabijanie. Na nabijanie mozno
pouzit akykolvek USB port.

Pokyny na montaz:
1. Zatlacte.

2. Uzavrite opacnym stlacenim.

Uvod do softvéru
1. Toto je oficidlny kurz.
2. Nové programovanie:
o Vas prvy projekt.
o Kliknite sem pre zdroje pre ucitelov.

o Kliknite sem pre triedne projekty.



Presurite program na prazdne miesto. Automaticky sa prichyti, ked' sa pribliZi.
Kliknite sem na pripojenie k hubu.
Program nuteného zastavenia.

Presunte modul do programovania. Ak modul nie je potrebny, jednoducho ho presunte nadol,
aby ste ho odstranili.

Zakladné programové bloky

Blok Start: PouZiva sa na zaatie programu.
Pseudokdd: Spusti program.
BLOK , START“

Blok Opakovanie: PouZiva sa na opakovanie ¢innosti. Bloky vo vnutri tohto bloku sa
vykonavaju v cykle.

Pseudokdd: Opakuj... navzdy.

BLOK ,, OPAKUJ“

Blok Cakanie: PouZiva sa na to, aby program ¢akal na vykonanie ur¢itej akcie.
Pseudokdd: Cakaj na...
BLOK ,,CAKAJ“

Blok Stlacenia Klavesy: Zacina program po stlaceni konkrétnej kldvesy.
Pseudokéd: Start po , kliknuti“.
BLOK ,START PO STLACEN{“

Blok Motor doprava: Nastavuje pohyb motora pozadovanym smerom.
Pseudokdd: Spusti motor doprava.
BLOK ,MOTOR DOPRAVA"

Blok Motor dolava: Nastavuje pohyb motora opaénym smerom.
Pseudokdéd: Spusti motor dolava.
BLOK ,,MOTOR DOLAVA”

Blok Vypnutie Motora: Zastavi akykolvek pohyb motora.
Pseudokdd: Zastav motor.
BLOK ,STOP MOTOR"“

Blok Vykon Motora: Nastavuje vykon motora v rozmedzi od 0 do 10.
Pseudokdd: Nastav vykon motora.
BLOK ,VYKON MOTORU*

Blok Cas Motora: Spusti motor na urcity ¢as (v sekundach).
Pseudokdd: Spusti motor na urcity ¢as.
BLOK ,,CAS MOTORU“

Blok Svetlo: Zapne LED na module v uréenom farebnom odtieni (0-10).
Pseudokdd: Zapni LED na farbu.
BLOK ,,SVETLO”



Blok Senzor Naklonu — Bez Pohybu: Detekuje Ziadny naklon.
BLOK ,,SENZOR NAKLONU — BEZ POHYBU“

Blok Naklon Dolu: Detekuje naklon smerom dolu.
BLOK ,NAKLON DOLU“

Blok Naklon Nahor: Detekuje naklon smerom nahor.
BLOK ,,NAKLON NAHOR*

Blok Naklon dolava: Detekuje naklon dolava.
BLOK ,NAKLON DOLAVA“

Blok Naklon doprava: Detekuje naklon doprava.
BLOK ,NAKLON DOPRAVA“

Blok Tras: Detekuje otras.
BLOK , TRAS”

Blok Zmena Vzdialenosti — Vzd'alovanie: Detekuje zvacsenie vzdialenosti od objektu.
BLOK ,ZVACSENIE VZDIALENOSTI“

Blok Zmena Vzdialenosti — PribliZovanie: Detekuje zmensenie vzdialenosti od objektu.
BLOK ,,ZMENSENIE VZDIALENOSTI“

Blok Akakolvek Zmena Vzdialenosti: Detekuje akikolvek zmenu vzdialenosti od objektu.
BLOK ,,AKAKOLVEK ZMENA VZDIALENOSTI“

Blok Zadania Cisel: UmoZriuje zadat ¢iselnd hodnotu do bloku.
BLOK ,,ZADAJ CISLO“

Kataldg Lekcii

1.

2.

8.

9.

Futbalisti

Gyroskopicky vysielac¢

Lodny zamok

Delfiny

Sfinga

Mala Zabka

Auto vyhybajuce sa prekazkam
Husenica

Maly obor

10. Hojdajuce sa auto

11. Vysokozdvizny vozik

12. Krokodil s otvorenou papulou



Lekcia 13: Sklapac

Lekcia 14: Kralik

Lekcia 15: Nakupny vozik
Lekcia 16: Rypadlo

Lekcia 17: Kendo bojovnik
Lekcia 18: Stroj na tazbu ropy
Lekcia 19: Rotujuca lietajuca stolicka
Lekcia 20: Kracajlci robot
Lekcia 21: Plavajuci Zralok
Lekcia 22: Ruské koleso
Lekcia 23: Kudlanka nabozna
Lekcia 24: Beidou-3

Lekcia 01: Futbalisti
1. Skompletizujte ¢asti podla schémy:
o Poutzite nasledujuce casti: 1x16 zeleny nosnik a 4 dalsie prvky.
2. Pridajte detaily ku konstrukcii pomocou zobrazenych prvkov:
o Potrebné ¢asti: 2x spojky, 1x motor, 1x zakladny blok.
3. Zostavte dalsie Casti zo zoznamu (1x doska, 1x otocny prvok) a pripojte ich podla ilustracie.
4. Dokoncite montaz spodnych casti podla pokynov a pouzite zostavajuce diely.
Tipy na programovanie:
e Kliknite na:
o Prvy krok: Otocenie v smere hodinovych ruciciek.
o Druhy krok: Otocenie proti smeru hodinovych ruciciek.
o Treti krok: Zastavenie pohybu.
e  Akcia robota:

o Pohne pravou nohou dozadu a potom vykona kop smerom dopredu.

Lekcia 02: Gyroskopicky vysielac
1. Postavte zakladniu z dielov uvedenych v navode:
o Poutzite 4x koliky, 1x 1x16 nosnik.

2. Pokracujte podla dalSich schém v ndvode.

Lekcia 03: Zamok na lodi

Montazne pokyny:



1. Krok 1-2:

o Postavte zdkladfiu pomocou zeleného nosnika (1x16) a montdznych dielov podla
navodu.

2. Krok 3:
o Pridajte zakladfiu a motor, namontujte podla schémy.
3. Krok 4:
o Pridajte modré a biele kocky pre vytvorenie dalSej vrstvy konstrukcie.
4. Krok 5:
o Nainstalujte motor a ozubené kolesa, nastavte ich polohu podla ilustracie.
5. Krok 6-7:

o Zostavte oto¢ny prvok pomocou gulatych a obdiZnikovych kociek, pridajte os pre
rotacny pohyb.

Tipy na programovanie:
e Kliknite na tlacidlo Startu.
e Pockajte 3 sekundy na spustenie motora.

e Senzor vzdialenosti deteguje objekt v blizkosti motora, ktory spusti rotaciu a roztoci gyroskop.
Po dokonc¢eni sa motor zastavi.

Akcia robota:

e Ked'je gyroskop umiestneny do odpalovacieho zariadenia, motor spusti pohyb pre rotaciu. Po
dokonéeni sa motor zastavi.

Lekcia 04: Delfiny
Montazne pokyny:
1. Krok1:
o Postavte zékladnu z podlhovastych kociek (1x16) a oranzovych a modrych dielov.
2. Krok2:
o Pripojte dalSie kocky podla ilustracie pre vytvorenie tvaru konstrukcie.
3. Krok 3:
o Pridajte horné prvky (modré a oranZové) a zakoncenia konstrukcie.
4. Krok 4:
o Nainstalujte motor a dalSie mechanické ¢asti vratane otoc¢nych ¢asti delfina.

Tipy na programovanie:



e Popis programu:

o Dva Startovacie moduly: jeden motor sa otaca vpred, druhy vzad, oba po dobu 3
sekund.

e Akcia robota:
o Otvori priepust pre lod a nasledne ju zatvori.
Kroky programu:
1. Prvy motor sa otdca vpred.
2. Druhy motor sa otdc¢a opaénym smerom.
3. Oba sa zastavia po 3 sekundach.

Pokracovanie lekcie:
5. Krok 5-11:

e Dokoncite konstrukciu pomocou mechanickych prvkov, plutvy a chvosta.

Lekcia 05: Sfinga
MontdaZne pokyny:
1. Krok 1-7:
o Zostavte zakladnu konstrukciu s pohyblivymi prvkami a motorom podla navodu.

Dalsie kroky:
Po dokonceni montaze prejdite na dalsie strany ndvodu, aby ste pridali zvySné detaily a
naprogramovali robota podla pokynov.

Lekcia 5: Sfinga (pokracovanie)

Pokyny k montazi:
8. Krok 8:

¢ Namontujte kolesa, osi a dalSie mechanické prvky, aby ste zabezpedili pohyblivost
konstrukcie.

9. Krok9:

o Postavte hornu cast sfingy pomocou oranZovych a zelenych dielov, aby ste pridali
detaily.

10. Krok 10:
o Dokoncite konstrukciu hlavy sfingy pridanim oci a dalSich detailov podla ilustracie.
11. Krok 11:

o Spojte vietky Casti do jednej celistvej konstrukcie a vytvorte kompletny model sfingy.



Tipy pre programovanie:

e Popis programu:
Po spusteni programu sa sfinga bude pohybovat dopredu rychlostou 5 po dobu 7 sekund.
Rychlost a trvanie mdzete upravit v nastaveni programu.

e Sprdvanie robota:
Sfinga sa plynulo pohybuje dopredu po zadany ¢as podla naprogramovanych pokynov.

Lekcia 6: Mala Zabka
1. Krok1:

o Postavte zakladnu konstrukcie Zabky pomocou zelenych a oranzovych dielov (1x18 a
dalsich).

2. Krok 2:

o Pridajte motor a dalSie mechanické casti, aby ste umoznili pohyb. Pokracujte podla
dalsich krokov uvedenych v navode.
Dalgie kroky pre Zabku najdete na nasledujucich stranach navodu.

Lekcia 6: Mala Zabka (pokracovanie)

Pokyny k montazi:
3. Krok 3:

e Pridajte mechanické prvky, vratane osi a ozubenych kolies, aby ste vytvorili mechanizmus
pohybu pre Zabku.

4, Krok 4:

o Dokoncite konstrukciu pridanim dielov zo zelenych a oranZovych kociek podla
ilustracie.

5. Krok5:
o Namontujte kridla a dalSie konstrukéné prvky, aby ste pridali detaily k projektu.
6. Krok6:

o Spojte vietky prvky a vytvorte kompletnu konstrukciu Zabky pripravenu na pohyb.

Tipy pre programovanie:

e Popis programu:
Motor sa otaca proti smeru hodinovych ruciciek rychlostou 8 po dobu 5 sekuind.

e Spravanie robota:
Mala Zabka sa plazi dopredu po dobu 5 sekund podla naprogramovanych pohybov.



Lekcia 7: Auto obchadzajuce prekazky
1. Krok1:
o Postavte zdkladru auta zo zelenych list (1x16) a oranzovych dielov podla navodu.
2. Krok 2:

o Pridajte ozubeny mechanizmus a dalSie prvky, aby ste pripravili konstrukciu na pohyb.
Pokracujte podla dalSich krokov v ndvode, aby ste dokoncili stavbu auta.

Lekcia 7: Auto obchadzajuce prekazky (pokracovanie)

Pokyny k montazi:
3. Krok 3:

¢ Pridajte motor a ozubené kolesa, aby ste zabezpedili pohyblivost auta.
4. Krok 4:

o Namontujte dalSie mechanické prvky, ako su osi a ozubené kolesd, podla ilustracie.
5. Krok5:

o Dokoncite konstrukciu pridanim Strukturalnych prvkov (oranZovych, zelenych a
bielych), ktoré budu sluzit ako opora.

6. Krok 6:

o Pridajte estetické a dokondovacie prvky na hornu ¢ast auta podla uvedeného schémy.
7. Krok7:

o Spojte vietky prvky, aby ste dokoncili model auta s funkciou obchadzania prekazok.
8. Krok 8:

o Pridajte kolesa a dalSie prvky, aby ste zabezpedili pInd funkénost konstrukcie.

Tipy pre programovanie:

e Popis programu:
Motor sa otaca proti smeru hodinovych ruciciek rychlostou 5. Senzor vzdialenosti detekuje
prekazku, auto cuva po dobu 1 sekundy a potom zastavi.

e Sprdvanie robota:
Auto sa pohybuje dopredu rychlostou 5, detekuje prekazky a reaguje zodpovedajicim
sposobom.

Lekcia 8: Husenica

1. Kroky 1-8:



o Postavte zdkladriu a mechanizmus pohybu husenice podla ilustracii a dodanych
kociek. Pripojte motor k ozubenym prvkom, aby robot ziskal pohyb.
Pokracujte podla dalsich krokov v ndvode, aby ste dokoncili projekt hdsenice.

Lekcia 8: Husenica (pokracovanie)

Pokyny k montazi:
9. Krok 9:

e Pridajte dalSie prvky, vratane ramien a detailov konstrukcie huisenice, pre zvysenie funkénosti.
10. Krok 10:

o Dokoncite montaz spojenim predtym postavenych sekcii do celistvej konstrukcie.
Pridajte ozubené kolesa a rotacné prvky.

11. Krok 11:

o Spojte krok 5 s krokom 10 a vytvorte finalnu verziu husenice.

Tipy pre programovanie:

e Popis programu:
Motor sa otaca proti smeru hodinovych ruciciek po dobu 2 sekind, potom v smere
hodinovych ruciciek dalsie 2 sekundy. Program bezi v cykle. Ked senzor deteguje objekt,
motor sa zastavi.

e Spravanie robota:
Husenica sa plazi dopredu, zastavi sa pri detekcii prekazky a ¢aka na dalSie pokyny.

Lekcia 9: Maly gigant
1. Krok1:

o Nainstalujte zakladné mechanické prvky, ako je motor, ozubené kolesa a osi, aby ste
zacali s konstrukciou.

2. Krok 2:
o Pridajte kolesd a dalsie konstrukéné prvky podla ilustracie.
3. Krok 3:

o Spojte postavenu Cast s dalSimi prvkami a vytvorte zakladriu Malého giganta.
Pokracujte podla dalsich krokov v ndvode, aby ste dokondili projekt Malého giganta.

Lekcia 9: Maly gigant (pokracovanie)

Pokyny k montazi:
4. Krok 4:



e Postavte nohy giganta pomocou zelenych, modrych a ¢iernych dielov podla ilustracie.

5. Krok 5:
Spojte mechanické prvky (ozubena kola a osy) s konstrukci, aby se umoznil pohyb nohou Giganta.

6. Krok 6:
Pridejte konstrukeni prvky, véetné prihlednych blokd a oranzovych dilll, ¢imz vytvorite horni ¢ast
konstrukce.

7. Krok 7:
Sestavte ramena a detaily horni ¢asti Giganta a pfipojte je k hlavni konstrukci.

Programovaci tipy:
¢ Popis programu:
Motor se otaci ve sméru hodinovych rucicek rychlosti 8 po dobu 9 sekund.

« Cinnost robota:
Maly Gigant kraci vpred po dobu 9 sekund. Doba chiize a rychlost mohou byt upraveny podle potieby.

Lekce 10: Houpajici se auto

1. Krok1:
Postavte zdkladnu s motorem, spojte zelené a oranzové prvky podle pokynu.

2. Krok 2:
Pridejte ozubend kola a osy pro vytvoreni mechanismu houpadni.
Pokracujte v montazi podle dalSich krokd v navodu k dokonceni projektu auta.

Lekce 10: Houpajici se auto (pokracovani)

Pokyny k montazi:

3. Krok 3:
Pridejte motor a ozubena kola ke konstrukci, ¢imz vytvorite mechanismus pohybu.

4. Krok 4:
Instalujte horni prvky konstrukce, v€etné kryt(l a dalSich kostek podle ilustrace.

5. Krok5:
Propojte mechanické ¢asti, aby bylo umoZnéno pohybovani auta obéma sméry.

6. Krok6:
Pridejte vizualni a funkéni detaily, jako jsou kola a dalsi pohyblivé ¢asti.

7. Krok7:
Dokoncete konstrukci propojenim vsech prvkil a vytvorenim findlni verze houpajiciho se auta.



Programovaci tipy:
¢ Popis programu:
Motor se otaci proti sméru hodinovych rucic¢ek rychlosti 8 po dobu 9 sekund.

« Cinnost robota:
Houpajici se auto se pohybuje vpted po dobu 9 sekund. Doba pohybu a rychlost mohou byt upraveny.

Lekce 11: Vysokozdvizny vozik

1.

Krok 1:
Postavte zdkladnu pomoci list (1x12) a dalSich prvkd, jako jsou ¢erné kostky a osy.
Pokracujte v montazi vysokozdvizného voziku podle dalsich krok( v navodu.

Lekce 11: Vysokozdvizny vozik (pokracovani)

Pokyny k montazi:

2.

Krok 2:
Postavte zakladnu vysokozdvizného voziku pomoci zelenych a ¢ernych prvki a pridejte
konstrukéni kostky podle ilustrace.

Krok 3:
Pridejte motor a podpurné prvky konstrukce, jako jsou zelené listy a dalSi mechanické detaily.

Krok 4:
Instalujte zvedaci mechanismus pfidanim os, ozubenych kol a dalSich pohyblivych ¢asti.

Krok 5:
Pridejte kola a detaily do spodni ¢asti konstrukce pro zajisténi stability a mobility voziku.

Krok 6:
Sestavte zakladni konstrukci vidlic pomoci bilych a oranzovych prvkid podle ilustrace.

Krok 7:
Pridejte pohybliva ramena s pouzitim list (1x8) a nainstalujte je na konstrukci vidlic.

Krok 8:
Spojte sestavené prvky k dokonceni funkéniho mechanismu vidlic.

Krok 9:
Propojte krok 5 s krokem 8 a vytvorte kompletni vysokozdvizny vozik.

Konecny vysledek:
Vysokozdvizny vozik je pfipraven k pouZiti a mliZe byt ovladan podle programovacich pokyn.

Lekce 12: Krokodyl s otevienou tlamou



Pokyny k montazi:

1.

Krok 1:
Postavte zakladnu krokodyla pomoci zelenych a oranZovych prvkid podle ilustrace.

Krok 2:
Pridejte zelené listy (1x8) a cerné podplrné prvky pro dalsi konstrukci.

Krok 3:
Instalujte rotacni mechanismus pfidanim ozubenych kol, os a dalSich mechanickych ¢asti.

Krok 4:
Doplrite konstrukci boc¢nich ¢asti hlavy krokodyla pfidanim detaill z oranZovych a zelenych
prvka.

Krok 5:
Vytvorte horni ¢ast krokodyli tlamy pomoci bilych a oranzovych kostek a pfipojte ji k celkové
konstrukci.

Dalsi kroky:
Pokracujte v montazi propojenim dalsich prvk( do krokodyli hlavy tak, aby se tlama mohla otevirat a

zavirat.

Lekce 12: Krokodyl s otevienou tlamou (pokracovani)

Pokyny k montazi:

6. Krok6:

Propojte spodni ¢ast krokodyli hlavy s pohybovym mechanismem, pfidejte detaily, jako jsou
oranzové liSty a bilé desticky.

Krok 7:
Postavte horni ¢ast hlavy krokodyla pfidanim kostek v zelené a modré barvé a konstrukénich
detail .

Krok 8:
Propojte prvky hlavy a vytvorte pohyblivy mechanismus tlamy.

Krok 9:
Instalujte motor, prfevodovy femen a ozubena kola, aby se umoznil pohyb otevirani a zavirani
tlamy.

Programovaci tipy:
¢ Popis programu:
Po detekci objektu pohybovym senzorem:



Motor se otaci vpred po dobu 3 sekund.
Poté se motor otaci zpét po dobu 3 sekund.

Program prechazi do smycky, kde simuluje ¢innost krokodyla — detekuje potravu, zavie tlamu,
¢eka 3 sekundy, zakousne a poté opét otevre tlamu.

Lekcia 13: Sklapacka

1.

Krok 1:

Postavte zakladru skldpacky pomocou zelenych list (1x16) a oranZovych kociek podla
instrukcii.

Krok 2:

Spojte dalsie konstrukéné prvky, vratane naprav a ramu sklapacky, podla schémy.
Pokracujte v stavbe sklapacky na dalSich stranach instrukcie, aby ste projekt dokoncili.

Lekcia 13: Sklapacka (pokracovanie)

Tipy na programovanie:
¢ Popis programu:

1.

2.

Motor sa otdca proti smeru hodinovych ruci¢iek poc¢as 1 sekundy.
Nasledne ¢aka 3 sekundy.

Motor sa otaca v smere hodinovych ruciciek pocas 5 sekund rychlostou nastavenou na 4,
prehrd zvuk a zastavi sa.

o Spravanie robota: Skldpacka zdviha a spusta naklad, prehravajic zvuk pocas prace.

Lekcia 14: Zajac

1.

Krok 1:
Postavte zdkladny mechanizmus pomocou motora, ozubenych kolies a zelenych prvkov.

Krok 2:
Nainstalujte osky a mechanické prvky, vratane listy (1x12), na vytvorenie zdkladne pohybu.

Krok 3:
Spojte konstrukéné prvky, vratane zelenych a bielych dosiek a ozubenych kolies, na zvysenie
stability a funkcnosti.

Krok 4:
Pridajte kryt a detaily, ako su priehladné prvky a kocky, na dokonéenie montaze hlavnej ¢asti.

Krok 5:
Dokoncite stavbu hlavy a usi zajaca, vyuZivajuc farebné prvky. Spojte vSetko do jedného celku.



Dalsie kroky:
Pokracujte v stavbe podla inStrukcii a pridajte zaverecné prvky a funkcie zajaca.

Lekcia 14: Zajac (pokracovanie)

Tipy na programovanie:
¢ Popis programu:

1. Motor sa otaca proti smeru hodinovych ruciiek rychlostou 8 pocas 30 sekund.
2. Nasledne sa motor otaca v smere hodinovych ruciciek pocas 20 sekund.

o Spravanie robota: Zajac sa pohybuje dopredu rychlostou 8 pocas 30 sekind a potom
cuva 20 sekdnd.

Lekcia 15: Nakupny vozik

Pokyny na montaz:

1. Krok1:
Postavte zakladru vozika pomocou list (1x16), kolies a konstrukénych kociek podla ilustracie.

2. Krok 2:
Pridajte dalSie konstrukéné prvky, ako s oranzové dosky a Zlté bloky, na dokoncenie
zakladne.

3. Krok3:

Dokoncite zakladnu vozika pridanim modrych a zelenych dekorativnych a podpornych prvkov.

4. Krok 4:
Nainstalujte motor a dalSie mechanické prvky, ktoré umoznia pohyb vozika.

Dalsie kroky:
Pokracujte podla instrukcii na dalSich stranach na dokoncenie stavby nakupného vozika.

Lekcia 15: Nakupny vozik (pokracovanie)

Pokyny na montaz:
5. Krok 5:
Pridajte motor a ozubené kolesa do zakladne vozika na vytvorenie pohonného mechanizmu.

6. Krok6:
Spojte mechanické prvky, ako su osky a kolesa, s hlavnou konStrukciou vozika na zaistenie
jeho mobility.



7. Krok7:
Zlozte detaily hornej Casti vozika, vratane dekorativnych a funkénych prvkov, ako je drzadlo a
ozdoby.

8. Krok 8:
Spojte vsetky prvky do jedného celku a vytvorte hotovy model ndkupného vozika.

9. Krok9:
Pridajte zaverecné detaily konstrukcie na dokonéenie montaze.

10. Krok 10:
Uistite sa, Ze vSetky Casti su spravne pripojené a vozik je pripraveny na pouZzitie.

Tipy na programovanie:
¢ Popis programu:

¢ Motor sa otaca proti smeru hodinovych ruciciek rychlostou 6 pocas 3 sekund.
e Program prehrdva hudbu, pracuje v slucke 3-krat a potom sa zastavi.
e Sprdvanie robota: Vozik sa pohybuje po obchode, zastavuje a simuluje vyber produktov.

ekcia 17: Kendo bojovnik (pokracovanie)

Pokyny na montaz:
14. Krok 14:
Vytvorte zékladnu figurky bojovnika Kendo pomocou okruhlych a stvorcovych prvkov podla ilustracie.

15. Krok 15:
Pridajte detaily do hornej ¢asti bojovnika, ako su hlava a ramena.

16. Krok 16:
Nainstalujte pohyblivy mechanizmus vratane ramien a meca, aby ste dokoncili projekt
bojovnika.

Tipy pre programovanie:
¢ Popis programu:

1. Ked svetlo hostitela zmeni farbu na ¢ervenu, motor sa otdca proti smeru hodinovych ruciciek
rychlostou 9 na 4 sekundy.

2. Ked svetlo zmeni farbu na Zltd, motor sa otaca v smere hodinovych rudiciek rychlostou 5 na 6
sekund.

3. Program sa zastavi po 3 cykloch.

o Funkcia robota: Bojovnik vykonava pohyby Gtoku a clvania v zavislosti od zmeny
svetla.



Lekcia 18: Stroj na tazbu ropy

1.

Krok 1:
Postavte zakladru stroja pomocou zelenych a Ciernych prvkov podla ilustracie.

Krok 2:
Pridajte motor a pohonny mechanizmus k hlavnej konstrukcii, aby sa zabezpecil pohyb.

Krok 3:
Zostavte rameno stroja pomocou bielych a zelenych dielov.
Pokracujte podla dalsich krokov, aby ste dokondili projekt stroja na tazbu ropy.

Lekcia 18: Stroj na tazbu ropy (pokradovanie)

Pokyny na montaz:
4. Krok 4:
Pridajte pohyblivé rameno pomocou zelenych a oranZovych dielov podla ilustracie.

5.

10.

Krok 5:
Nainstalujte mechanizmus ramena a pripojte ho k zdkladni stroja.

Krok 6:
Pridajte dalsie detaily konstrukcie ramena, ako su dopinkové panely a podpery.

Krok 7:
Namontujte drziaky a zakoncenie ramena, ktoré bude simulovat pohyb tazby.

Krok 8:
Doplnte zakladnu o dalsie konstrukéné prvky na zvysenie stability modelu.

Krok 9:
Pridajte dekoracné a technické prvky na dokoncenie konstrukcie.

Krok 10:
Spojte vsetky prvky a uistite sa, Ze rameno funguje spravne.

Tipy pre programovanie:
¢ Popis programu:

1.

2.

3.

Motor sa otdca proti smeru hodinovych ruciciek po dobu 1 sekundy.
Potom sa motor otaca v smere hodinovych ruciciek po dobu 1 sekundy.
Program bezi v slucke, simulujuc udery ramena do zeme.

o Funkcia robota: Stroj simuluje proces tazby ropy vykonavanim pohybov nahor a
nadol v pravidelnych cykloch.



Hotovy stroj na tazbu ropy moze fungovat podla naprogramovanych pokynov, napodobriujic
skutocné zariadenia na tazbu.

Lekcia 19: Rotujuce lietajuce kreslo

Pokyny na montaz:

1. Krok1:
Postavte zakladriu konstrukcie pomocou Ciernych a bielych platni a oranZovych podpier podla
ilustracie.

2. Krok 2:

Pridajte motor a pohonny mechanizmus, ktory umozni otacanie konstrukcie.

3. Krok 3:
Zostavte pohyblivé rameno pomocou zelenych a bielych list (1x12) a pripojte ich k
pohonnému mechanizmu.

4. Krok4:
Nainstalujte osi, ozubené kolesa a hriadel na prenasanie rota¢ného pohybu.

5. Krok5:
Zostavte centralny stip pomocou priehladnych valcov a pripevnite ho k zakladnému
mechanizmu.

6. Krok6:
Pridajte plosinu a dekoraéné prvky, ktoré budu sluzit ako zaklad pre lietajice kresla.

7. Krok 7:
Namontujte zelené listy (1x8) a dalSie ramena na spevnenie konstrukcie.

Dalsie kroky:
Pokracujte v budovani podla ilustracii na dalSich strandach, pridavajte konec¢né detaily a dokoncite
konstrukciu rotujuceho kresla.

Lekcia 19: Rotujuce lietajuce kreslo (pokracovanie)

Pokyny na montaz:
10. Krok 10:
Zostavte hornu ¢ast konstrukcie pomocou list, osi a upevriovacich prvkov podla ilustracie.

11. Krok 11:
Namontujte ramenad a dalsie detaily, ktoré budu sluzit ako lietajice kresla, ¢im dokoncite
model.



Tipy pre programovanie:
¢ Popis programu:

e Tri programy zodpovedaju trom funkciam senzora naklonenia:

1. Naklonenie dopredu spdsobi otac¢anie v smere hodinovych ruciciek.

2. Naklonenie dozadu sp6sobi otacanie proti smeru hodinovych ruciciek.
3. Horizontalne nastavenie zastavi otacanie.

o Funkcia robota: Kolotoc vykonava rota¢né pohyby dopredu a dozadu, simulujic
skutocné lietajuce kresla.

Lekcia 20: Chodiaci robot

1. Krok1:
Postavte zdklad konstrukcie robota pomocou priehladnych a zelenych dielov podla ilustracie.

2. Krok 2:

Pridajte motor a pohonny mechanizmus vratane ozubenych kolies a osi, aby bol umozneny
pohyb robota.

Pokracujte podla dalSich krokov, aby ste zostavili plne funkéného chodiaceho robota.

Lekcia 20: Chodiaci robot (pokracovanie)

Pokyny na montaz:
11. Krok 11:
Nainstalujte dIhu listu (1x16) a upevriovacie prvky, ktoré budu slizit ako nohy robota.

12. Krok 12:

Pridajte konstrukéné detaily, ako su ozubené kolesa a dekoraéné prvky, aby bol robot stabilny
a funkcny.

Lekcia 21: Plavajuci Zralok

1. Krok1:
Postavte zakladru Zraloka pomocou Ciernych a sivych prvkov podla ilustracie.

2. Krok 2:
Pridajte motor a pohonny mechanizmus, ktory umozni simulaciu pohybu plavania.
Pokracujte podla dalsich krokov na dokoncenie modelu Zraloka. Hotovy model bude
simulovat realistické plavecké pohyby.

Lekcia 21: Plavajuci Zralok (pokracovanie)



InStrukcie na montaz:

11. Krok 11:

Pridajte kridla a chvost Zraloka pomocou urcéenych stavebnych prvkov, aby model ziskal realisticky
vzhlad.

12. Krok 12:
Spojte vSetky Casti a uistite sa, ze pohonny mechanizmus Zraloka funguje spravne.

13. Krok 13:
Dokoncite konec€nu verziu Zraloka a umiestnite ho na podpornu konstrukciu, aby simuloval
plavecky pohyb.

Programové tipy:

¢ Popis programu:

o Motor sa otaca proti smeru hodinovych rudiciek rychlostou 4 po dobu 3 sekind.

o Potom sa motor otaca v smere hodinovych ruciciek rychlostou 8 po dobu 5 sekdnd.

o Funkcia robota: Zralok plava pomaly rychlostou 4, a ked zaznamena korist, zrychli na rychlost 8.

Lekcia 22: Pozorovacie koleso

1. Krok1:
Postavte zakladru konstrukcie pozorovacieho kolesa pomocou ¢iernych a zelenych prvkov a
list (1x12).

2. Krok 2:

Pridajte boc¢né ramena kolesa, aby ste zabezpecili stabilitu celej konstrukcie.

3. Krok 3:
Postavte otocnu ¢ast kolesa namontovanim centrdlneho mechanizmu a pohonnych osi.
Pokracujte podla dalsich krokov na dokoncenie pozorovacieho kolesa, ktoré sa bude méct
otacat v plnom rozsahu.

Lekcia 22: Pozorovacie koleso (pokracovanie)

InStrukcie na montaz:

4. Krok 4:

Pripravte kabiny pre pasazierov pomocou uréenych prvkov. Kazda kabina by mala byt namontovana
na ramenach kolesa.

5. Krok5:
Namontujte vSetky kabiny na ramend kolesa. Uistite sa, Ze su rovnomerne rozlozené pre
stabilitu konstrukcie.

6. Krok6:
Spojte koleso so zakladriou a uistite sa, Ze sa mbzZe volne otacat.



7. Krok 7:
Pridajte motor a pohonny mechanizmus, ktory bude pohanat koleso.

8. Krok 8:
Namontujte ozubené kolesa, ktoré prenasaju pohyb z motora na koleso.

Programové tipy:

¢ Popis programu:

o Motor sa otaca proti smeru hodinovych ruéiciek rychlostou 8. Ked' snimac vzdialenosti zisti
pasaziera, koleso sa za¢ne otacat rychlostou 4 a zastavi sa na 3 sekundy, aby umoznilo nastupovanie.
o Po ukonceni nastupovania koleso zrychli na rychlost 8.

Lekcia 23: Kudlanka nabozna

1. Krok1:
Zacnite stavbu zdkladne kudlanky pomocou zelenych a ciernych prvkov.

2. Krok 2:
Pridajte segmenty tela, aby ste Strukture dodali tvar hmyzu.
Pokracujte podla dalsich krokov na dokonéenie modelu kudlanky, ktora bude méct pohybovat
svojimi nohami.

Lekcia 24: BeiDou-3

Programové pokyny:

¢ Popis programu:

Motor sa otdca proti smeru hodinovych ruciciek po dobu 1 sekundy a potom v smere hodinovych
ruciCiek po dobu 1 sekundy. Program beZi v slucke, kym snimac vzdialenosti nezisti objekt. Po detekcii
objektu sa slucka prerusi a motor sa zastavi.

Funkcia robota: Anténa sa otaca a vysiela signaly, potom sa zastavi, ked' lokalizuje objekt.

Montazne pokyny:

1. Krok1:
Postavte zakladnu satelitu pomocou uvedenych prvkov. Nainstalujte motor a snimacovy
modul.

2. Krok 2:

Pridajte konstrukéné prvky na vytvorenie tela satelitu a spojte ich s motorovym modulom.

3. Krok3:
Namontujte ty¢ a dalSie ozubené kolesa, ktoré budu zabezpedovat otacanie antény.

4. Krok 4:
Vytvorte anténu pomocou priloZzenych stavebnych blokov a pripevnite ju ku konstrukcii.



Krok 5:
Nainstalujte horné dekorativne prvky, aby satelit ziskal findlny vzhlad.

Krok 6:
Spojte vSetky moduly podla pokynov a uistite sa, Ze konstrukcia je stabilna.

Konec¢ny vysledok:

Satelit BeiDou-3 je pripraveny na vysielanie signalov a sledovanie objektov!

Lekcia 24: BeiDou-3

Programové pokyny:

¢ Popis programu:

Ked' snimac detekuje pribliZzujuci sa objekt, motor sa zaéne otacat v smere hodinovych rudiciek
rychlostou 6, az kym sa objekt nezacne vzdalovat. Potom sa motor oto¢i proti smeru hodinovych
ruciciek rychlostou 4 po dobu 8 sekind a nasledne sa zastavi.

Montazne pokyny:

1.

Krok 7:
Pridajte nové moduly k zakladni satelitu pomocou uvedenych prvkov a spojte ich s motorom.

Krok 8:
Zmontujte solarne panely, ktoré budu pripevnené k telu satelitu.

Krok 9:
Pripravte dalsie sucasti antény, vratane pohyblivych panelov. PouzZite uvedené prvky na
vytvorenie ich Struktdry.

Krok 10:
Dokoncite stavbu antény, pridajte posledné konstrukéné prvky a pripevnite ich k satelitu.

Krok 11:
Spojte vSetky Casti a uistite sa, Ze sa anténa otaca plynule a stabilne.

Konecny vysledok:

Satelit BeiDou-3 je pripraveny na prevadzku! Jeho solarne panely a anténa su plne funkcéné a celd
konstrukcia posobi realisticky.

¢ Zaujem je najlepsi ucitel’

¢ Zameranie na vzdeldvanie prostrednictvom stavebnych blokov



HASZNALATI UTMUTATO HU

WeDo 2.0
Hasznalati utmutatoé

WeDo 2.0 — Tamogatott telefonok és szamitégépek
PC:

e A szoftver kompatibilis a Windows 7 és Ujabb verzidkkal, de nem hasznalhaté Apple
szamitogépeken.

e Az asztali szdmitogépeknek Bluetooth 4.0-s vagy Ujabb verzidju adapterhez kell csatlakozniuk.

e  Windows 10 és Ujabb rendszerek esetén a szoftver kozvetlenil letélthet a Microsoft Store-
ban a ,wedo” keresésével.

e Windows 8 és 7 felhaszndldk az ligyfélszolgdlattal [éphetnek kapcsolatba a let6ltési link
megszerzéséhez.

Tablet:
e A WeDo 2.0 jelenleg kompatibilis a piacon elérhet6 Osszes tablettel.

e Android és Hongmeng rendszerek esetén az lgyfélszolgdlat segitségével lehet hozzaférni a
Baidu haldzati letoltési linkhez.

Telefon:

e Jelenleg csak Android rendszert futtatd késziilékek tdmogatottak. Vasarlas esetén kérijlik,
vegye fel a kapcsolatot az Ggyfélszolgdlattal.

WeDo 2.0 Hub 6sszeszerelése
e Elem tipusa: Két AAA elem (5-0s szamu).

e Akkumulator modell: A féegységet ki kell venni a toltéshez. BArmely USB-port hasznalhato a
toltéshez.

Osszeszerelési utasitasok:
1. Nyomja meg.

2. Zarja le az ellenkez6 irdnyu nyomassal.

Bevezetés a szoftverbe
1. Ezegy hivatalos kurzus.
2. Uj programozas:
o Azels6 projekted.
o Kattintson ide, hogy megtekintse a tanari forrasokat.

o Kattintson ide, hogy megtekintse az osztalytermi projekteket.



3. Huzza le a programot egy lires teriiletre. Amint kdzelebb keriil, automatikusan rogzil.
4. Kattintson ide, hogy csatlakozzon a hub modulhoz.
5. Kényszeritett leallitas programja.

6. Huzza a modult a programozasi teriiletre. Ha a modulra nincs sziikség, egyszer(ien hizza
lefelé, hogy eltavolitsa.

Alapvetd programozasi blokkok

e Inditéblokk: A program inditasara haszndljak.
Pseudokdd: Inditsd el a programot.
BLOKK ,,INDITAS”

e Ismétlés blokk: Tevékenységek ismétlésére hasznaljak. Az ebben a blokkban Iévé blokkok
ciklusban hajtédnak végre.
Pseudokdd: Ismételd... 6rokké.
BLOKK ,ISMETELD”

e Varakozas blokk: A programot arra készteti, hogy vdrakozzon egy adott mivelet
végrehajtasara.
Pseudokdd: Virj...
BLOKK ,VARJ”

e Gombnyomas blokk: A programot egy adott gomb megnyomadsaval inditja el.
Pseudokdd: Inditsd el ,,érintésre”.
BLOKK ,,INDITAS GOMBRA”

¢ Motor jobbra blokk: A motort egy meghatarozott iranyba allitja be.
Pseudokdd: Inditsd a motort jobbra.
BLOKK ,MOTOR JOBBRA"

e Motor balra blokk: A motort az ellenkezé iranyba allitja be.
Pseudokéd: Inditsd a motort balra.
BLOKK ,,MOTOR BALRA”

¢ Motor ledllitasa blokk: Megallitja a motor minden mozgasat.
Pseudokéd: Allitsd le a motort.
BLOKK ,MOTOR STOP”

e Motor teljesitmény blokk: Beallitja a motor teljesitményét 0 és 10 kozott.
Pseudokdd: Allitsd be a motor teljesitményét.
BLOKK ,MOTOR TELJESITMENY”

e Motor id6 blokk: A motort meghatdrozott ideig inditja (mdsodpercben).
Pseudokdd: Inditsd a motort idére.
BLOKK ,,MOTOR IDORE”

e Fény blokk: Bekapcsolja a LED-et a modulon meghatarozott szinnel (0-10).
Pseudokdd: Kapcsold be a LED-et szinre.
BLOKK ,FENY”



D6lés érzékels blokk — Nincs mozgas: Erzékeli a d6lés hianyat.
BLOKK ,DOLES ERZEKELO — NINCS MOZGAS”

DGlés le blokk: Erzékeli a lefelé iranyulé délést.
BLOKK ,,DOLES LE”

Délés fel blokk: Erzékeli a felfelé iranyulé délést.
BLOKK ,,DOLES FEL”

Dé6lés balra blokk: Erzékeli a balra ddlést.
BLOKK ,,DOLES BALRA”

DGlés jobbra blokk: Erzékeli a jobbra délést.
BLOKK ,,DOLES JOBBRA”

Razkodas blokk: Erzékeli a razkodast.
BLOKK ,RAZKODAS”

Tavolsag valtozas blokk — Tavolodas: Erzékeli az objektumtdl vald tavolodast.
BLOKK ,TAVOLODAS”

Tavolsag valtozas blokk — Kozeledés: Erzékeli az objektumhoz valé kdzeledést.
BLOKK ,KOZELEDES”

Barmilyen tavolsag valtozas blokk: Erzékeli barmilyen tavolsag valtozasat az objektumtol.
BLOKK ,BARMILYEN TAVOLSAG VALTOZAS”

Szam beiras blokk: Lehetévé teszi numerikus érték bevitelét a blokkba.
BLOKK ,SZAM BEIRAS”

Leckék katalogusa

1.

2.

8.

9.

Futballistak
Giroszképos adé
Hajozar

Delfinek

Szfinx

Kis béka
Akadalykerul6 auto
Hernyd

Kis orias

10. Leng6 autd

11. Targonca

12. Krokodil nyitott szajjal



13. Lecke: Billends teherauto
14. Lecke: Nyul

15. Lecke: Bevasarlokocsi
16. Lecke: Kotrogép

17. Lecke: Kendo harcos

18. Lecke: Olajkitermel6 gép
19. Lecke: Forgo repiil6 szék
20. Lecke: Jaré robot

21. Lecke: Lebeg6 capa

22. Lecke: Oriaskerék

23. Lecke: Imadkozo saska
24. Lecke: Beidou-3

1. Lecke: Futballistak
1. Szerelje 0ssze az elemeket a diagram alapjan:
o Hasznalja a kovetkez6 elemeket: 1x16 zold rud és 4 tovabbi alkatrész.
2. Adjon hozza tovdbbi részleteket a szerkezethez az dbrdn lathaté elemekkel:
o Szlikséges alkatrészek: 2x csatlakozo, 1x motor, 1x alapblokk.

3. Szerelje 6ssze a listan szerepld tovabbi elemeket (1x lap, 1x forgdelem), és csatlakoztassa az
illusztraciénak megfelelGen.

4. Egészitse ki az alsé elemek Osszeszerelését a megadott utasitdsok alapjan, a fennmaradé
alkatrészek felhasznalasaval.

Programozasi tippek:
e Kattintson:
o Elsé lépés: Forgatas az dramutato jarasaval megegyezd iranyban.
o Masodik lépés: Forgatds az dramutato jardsdval ellentétes irdnyban.
o Harmadik Iépés: Mozgas megallitasa.
e Arobot mozgasa:

o Ajobb lab hatra lép, majd el6re rag.

2. Lecke: Giroszképos ado
1. Epitse meg az alapot az utasitdsban megadott elemekkel:
o Hasznaljon 4x tiiskét, 1x 1x16 rudat.

2. Folytassa az utasitds tovabbi dbrai alapjan.

3. Lecke: Zar a hajon



Szerelési utasitasok:
1. 1-2.1épés:

o Epitse meg az alapot a zold rid (1x16) és a szerelési elemek segitségével az utasitds
szerint.

2. 3.lépés:

o Adjon hozza alapot és motort, majd szerelje 6ssze az dbra szerint.
3. 4.lépés:

o Adjon hozza kék és fehér épitGkockakat a szerkezet Uj rétegének létrehozasahoz.
4. 5. lépés:

o Szerelje be a motort és a fogaskerekeket, és allitsa be azok helyzetét az dbranak
megfelelGen.

5. 6-7. lépés:

o Szereljen Ossze egy forgdelemet kerek és téglalap alaku kockakbdl, és adjon hozza
tengelyt a forgdmozgas biztositasahoz.

Programozasi tippek:
e Kattintson az inditégombra.
e Viarjon 3 masodpercet a motor elinditasahoz.

o AtavolsagérzékelS észleli az objektumot, majd a motor elinditja a forgdst és felgyorsitja a
giroszkdpot. Az inditds utan a motor leall.

A robot miikodése:

e Amikor a giroszképot az inditdmechanizmusba helyezik, a motor elinditja a forgast. Inditds
utdn a motor leall.

4. Lecke: Delfinek
Szerelési utasitasok:
1. 1.lépés:

o Epitse meg az alapot hosszikas kockakbdl (1x16), narancssarga és kék elemek
felhasznalasdval.

2. 2.lépés:
o Csatlakoztasson tovabbi kockakat az illusztracié szerint a szerkezet kialakitasahoz.
3. 3.lépés:
o Adjon hozza fels6 elemeket (kék és narancssarga), valamint fejezze be a szerkezetet.

4. 4.lépés:



o Szerelje be a motort és a mechanikus részeket, beleértve a delfin forgd részeit is.
Programozasi tippek:
e Program leirasa:
o Két inditdomodul: az egyik motor el6re forog, a masik hatra, mindketté 3 masodpercig.
e A robot miikodése:
o Megnyitja a hajézsilipet, hogy a hajé athaladjon, majd bezarja.
Programlépések:
1. Az els6 motor el6re forog.
2. A masodik motor ellenkezé irdnyban forog.
3. Mindkett6 3 mdasodperc utan megall.

Tovabbi l1épések:
5. 5-11. lépés:

o Egészitse ki az épitkezést mechanikai elemekkel, Uszdval és farokkal.

5. Lecke: Szfinx
Szerelési utasitasok:
1. 1-7.1épés:

o Epitse meg az alapvet szerkezetet mozgathaté elemekkel és motorral az Gtmutatéd
szerint.

Tovabbi lépések:
Az Osszeszerelés befejezése utan folytassa az Utmutatd kovetkezé oldalaival, hogy hozzdadja a
fennmaradé részleteket, és programozza be a robotot az utasitdsoknak megfelelGen.

5. lecke: Szfinx (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:
8. 8. lépés:

o Szerelje fel a kerekeket, tengelyeket és egyéb mechanikus elemeket a konstrukcié
mozgékonysaganak biztositasa érdekében.

9. 9.lépés:

o Epitse meg a szfinx fels6 részét narancssarga és zold elemek felhasznalasaval a
részletek kidolgozasahoz.

10. 10. lépés:



o Fejezze be a szfinx fejének szerkezetét, adjon hozza szemeket és részleteket az
illusztracié szerint.

11. 11. lépés:

o lllessze Ossze az Osszes részt egy egységes szerkezetbe, hogy teljes szfinx modellt
hozzon létre.

Programozasi tippek:

e A program leirasa:
A program inditasa utan a szfinx 5-6s sebességgel 7 masodpercig el6re mozog. A sebesség és
az id6tartam a program bedllitasaiban médosithaté.

e Arobot miikédése:
A szfinx egyenletesen el6re halad az el6irt id6 alatt, kdvetve a programozott utasitasokat.

6. lecke: Kis béka
1. 1.lépés:

o Készitse el a béka szerkezetének alapjat zo6ld és narancssarga elemek (1x18 és egyéb)
felhaszndlasaval.

2. 2.lépés:

o Adjon hozza motort és tovabbi mechanikai elemeket a mozgds biztositasa érdekében.
Folytassa az épitést az iutmutatd tovabbi [épései szerint.
A békahoz kapcsolddd tovabbi lépéseket az Utmutatd kdvetkezd oldalain talalja.

6. lecke: Kis béka (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:
3. 3. |épés:

e Adjon hozza mechanikus elemeket, példaul tengelyeket és fogaskerekeket, hogy megépitse a
béka mozgdsmechanizmusat.

4. 4.lépés:
o Egészitse ki a szerkezetet z6ld és narancssarga kockakkal az illusztracio szerint.
5. b5.lépés:

o Szerelje fel a szarnyakat és tovabbi szerkezeti elemeket a projekt részleteinek
kidolgozasahoz.

6. 6.lépés:

o lllessze 6ssze az Osszes elemet, hogy teljes békamodellt hozzon Iétre, amely készen all
a mozgasra.



Programozasi tippek:

e A program leirasa:
A motor az éramutatd jarasaval ellentétes irdnyba forog 8-as sebességgel 5 masodpercig.

e A robot miikodése:
A kis béka 5 masodpercig el6re halad, kbvetve a programozott mozgasokat.

7. lecke: Akadalykeriilé auté
1. 1.lépés:

o Epitse meg az autd alapjat zold sinekbdl (1x16) és narancssarga kockakbdl az
utmutato szerint.

2. 2.lépés:

o Adjon hozza fogaskerekes mechanizmust és tovabbi elemeket a mozgashoz sziikséges
szerkezet el6készitéséhez.
Folytassa az épitést az Utmutatd tovabbi [épései szerint az autd befejezéséhez.

7. lecke: Akadalykeriil6 auté (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:
3. 3. lépés:

e Adjon hozza motort és fogaskerekeket az autd szerkezetének mozgékonysagahoz.
4. 4.lépés:

o Telepitsen tovabbi mechanikai elemeket, példaul tengelyeket és fogaskerekeket az
illusztracid szerint.

5. b5.lépés:

o Egészitse ki a szerkezetet narancssarga, zold és fehér tartdelemek hozzaaddasaval.

6. 6.lépés:
o Adjon hozza esztétikai és végsd elemeket az autd felsé részéhez az adott séma
szerint.
7. 7.lépés:

o lllessze 6ssze az Osszes elemet, hogy befejezze az akadalykeriil6 autdé modelljét.
8. 8.lépés:

o Adjon hozza kerekeket és egyéb elemeket, hogy a szerkezet teljes mértékben
m(ikodGképes legyen.



Programozasi tippek:

e A program leirasa:
A motor az dramutaté jardsdval ellentétes iranyba forog 5-6s sebességgel. A tavolsagérzékel6
akadalyt észlel, az autd 1 masodpercig hatral, majd megall.

e A robot miikodése:
Az autd 5-6s sebességgel elGre halad, érzékeli az akadalyokat, és megfelelGen reagdl.

8. lecke: Hernyo
1. 1-8.lépések:

o Epitse meg a hernyé alapjat és mozgdsmechanizmusat az illusztraciok és a megadott
kockak segitségével. Kosse 6ssze a motort a fogaskerekes elemekkel, hogy a robot
mozgast nyerjen.

Folytassa az Utmutatd tovabbi |épéseivel a hernyd projekt befejezéséhez.

8. lecke: Hernyo (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:
9. 9. lépés:

e Adjon hozza tovabbi elemeket, beleértve a karokat és a hernyd szerkezetének részleteit, a
funkcionalitds novelése érdekében.

10. 10. lépés:

o Fejezze be az 6sszeszerelést, illessze 6ssze az el6z6leg megépitett szakaszokat teljes
szerkezetté. Adjon hozza fogaskerekeket és forgd elemeket.

11. 11. lépés:

o Kapcsolja 6ssze az 5. és a 10. lépést, hogy elkészitse a hernyd végleges valtozatat.

Programozasi tippek:

e A program leirasa:
A motor 2 masodpercig az ramutato jardsaval ellentétes, majd tovabbi 2 masodpercig az
dramutatd jarasaval megegyez6 irdnyba forog. A program ciklusban mikodik. Ha az érzékel6
targyat érzékel, a motor leall.

e Arobot miikodése:
A hernyé el6re halad, megall az akadaly észlelésekor, majd var tovabbi utasitasokra.

9. lecke: Kis orias

1. 1.lépés:



o Szerelje be az alapvet6 mechanikus elemeket, példaul a motort, fogaskerekeket és
tengelyeket, hogy megkezdje az épitést.

2. 2.lépés:
o Adjon hozza kerekeket és tovabbi szerkezeti elemeket az illusztracio szerint.
3. 3.lépés:

o Kosse 0ssze a megépitett részt tovabbi elemekkel, hogy megalkossa a Kis orias
alapjat.
Folytassa az Utmutaté tovabbi |épései szerint a Kis drids projekt befejezéséhez.

9. lecke: Kis 6rias (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:
4.4, lépés:

o Epitse meg az 6rias lbait zold, kék és fekete elemek felhasznalasaval az illusztracio szerint.

5. Lépés:
Csatlakoztassa a mechanikai elemeket (fogaskerekek és tengelyek) a szerkezethez, hogy lehetévé
tegye az Orias labainak mozgasat.

6. Lépés:
Adjon hozza szerkezeti elemeket, beleértve az atlatszo blokkokat és narancssarga elemeket, ezzel
|étrehozva a szerkezet felsé részét.

7. Lépés:
Szerelje 6ssze a karokat és az Orids fels6 részének részleteit, majd csatlakoztassa azokat a &
szerkezethez.

Programozasi tippek:
* Program leirasa:
A motor az éramutatd jarasaval megegyezs iranyba forog 8-as sebességgel 9 masodpercig.

¢ Robot miikddése:
A Kis Orias 9 masodpercig elSre halad. A jarasi idS és a sebesség igény szerint médosithaté.

10. Lecke: Ringaté auté

1. Lépés:
Epitse meg az alapot a motorral, z6ld és narancssarga elemek dsszekapcsolasaval az
utasitasok szerint.

2. Lépés:
Adjon hozza fogaskerekeket és tengelyeket a ringatd mechanizmus létrehozasahoz.
Folytassa az épitést az utasitasok tovabbi Iépései szerint az autd projektjének befejezéséhez.



10. Lecke: Ringato auto (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:

3.

Lépés:
Adja hozza a motort és a fogaskerekeket a szerkezethez, hogy |étrehozza a
mozgasmechanizmust.

Lépés:
Szerelje fel a szerkezet fels6 elemeit, beleértve a burkolatokat és tovabbi kockdkat az abra
szerint.

Lépés:
Kapcsolja 6ssze a mechanikai részeket, hogy lehet6vé tegye az auté kétirdnyd mozgasat.

Lépés:
Adjon hozzd vizudlis és funkciondlis részleteket, példdul kerekeket és egyéb mozgd
alkatrészeket.

Lépés:
Fejezze be a szerkezetet az 6sszes elem 0sszekapcsolasaval, |étrehozva a ringatd auté
végleges valtozatat.

Programozasi tippek:
¢ Program leirasa:
A motor az éramutatd jarasaval ellentétes irdnyba forog 8-as sebességgel 9 masodpercig.

¢ Robot miikddése:
A ringatd auté 9 masodpercig elGre halad. A mozgds ideje és sebessége igény szerint allithato.

11. Lecke: Targonca

1.

Lépés:

Epitse meg az alapot 1x12-es lécek és egyéb elemek, példdul fekete kockak és tengelyek
felhaszndlasaval.

Folytassa a targonca épitését az utasitasok tovabbi |épéseinek hozzdadasaval a kbvetkezd
oldalakon.

11. Lecke: Targonca (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:

2.

Lépés:
Epitse meg a targonca alapjat zold és fekete elemek felhasznalasaval, majd adjon hozza
konstrukciés kockakat az abra szerint.



Lépés:
Adjon hozzd motort és tdmogaté szerkezeti elemeket, példaul zold |éceket és egyéb
mechanikai részleteket.

Lépés:
Szerelje fel az emelési mechanizmust tengelyek, fogaskerekek és egyéb mozgo részek
hozziadasaval.

Lépés:

Adjon hozzd kerekeket és részleteket a szerkezet alsé részéhez, hogy biztositsa a targonca
stabilitdsat és mobilitasat.

Lépés:

Allitsa 6ssze a villa alapvet6 szerkezetét fehér és narancssarga elemek felhasznélasaval az dbra
szerint.

Lépés:

Adjon hozzad mozgd karokat 1x8-as lécekkel, és telepitse azokat a villa szerkezetére.
Lépés:

Kapcsolja 0ssze az elkésziilt elemeket, hogy befejezze a mlikodd villa mechanizmust.
Lépés:

Kapcsolja 0ssze az 5. |épést a 8. |épéssel, hogy elkészitse a teljes targoncat.

Végeredmény:
A targonca készen all a hasznalatra, és a programozasi utasitasok szerint mikodtethetd.

12. Lecke: Nyitott szaju krokodil

Osszeszerelési utasitasok:

1.

Lépés:
Epitse meg a krokodil alapjat z6ld és narancssarga elemek felhasznéldsaval az dbra szerint.

Lépés:
Adjon hozza z6ld (1x8) léceket és fekete tamogatoé elemeket a tovabbi konstrukcidéhoz.

Lépés:
Szerelje fel a forgd mechanizmust fogaskerekek, tengelyek és egyéb mechanikai részek
hozzdadasaval.

Lépés:

Egészitse ki a krokodil fejének oldalso szerkezetét narancssarga és zold elemekkel.

Lépés:

Készitse el a krokodil szajanak felsG részét fehér és narancssarga kockakbdl, és csatlakoztassa
a teljes szerkezethez.



Tovabbi lépések:
Folytassa az épitést, és csatlakoztassa a fej tobbi elemét Ugy, hogy a szdj kinyithato és becsukhaté

legyen.

12. Lecke: Nyitott szaju krokodil (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:

6.

Lépés:
Csatlakoztassa a krokodil fejének alsé részét a mozgasmechanizmushoz, és adjon hozza olyan
részleteket, mint narancssarga lécek és fehér lapok.

Lépés:
Epitse meg a krokodil fejének felss részét zold és kék elemekkel, valamint szerkezeti
részletekkel.

Lépés:

Kapcsolja 6ssze a fej elemeit, és hozzon létre egy mozgd szajmechanizmust.

Lépés:

Telepitse a motort, az ékszijat és a fogaskerekeket, hogy lehet6vé tegye a szdj nyitdsi és zarasi
mozgasat.

Programozasi tippek:
* Program leirasa:
Ha a mozgasérzékel§ érzékeli a targyat:

1.

2.

3.

A motor el6refelé forog 3 masodpercig.
Ezutdn a motor 3 masodpercig visszafelé forog.

A program egy ciklusba lép, amely szimulalja a krokodil m(ikodését — észleli az ételt, becsukja
a szajat, var 3 masodpercet, megharapja, majd Ujra kinyitja a szajat.

13. Lecke: Billenéplatds teherauté

1.

1. lépés:
Epitsd meg a billenéplatds teherauté alapjat zold 1écek (1x16) és narancssarga elemek
felhaszndldsdaval az utasitas szerint.

2. lépés:

Kosd Ossze a tovabbi szerkezeti elemeket, példaul a tengelyeket és a teherautd vazat a
diagram alapjan.

Folytasd a billenéplatds teherautd épitését az utasitas tovabbi oldalain, hogy befejezd a
projektet.

13. Lecke: BillenGplatés teherauto (folytatas)



Programozasi tippek:
¢ A program leirasa:

1. A motor az éramutatd jarasaval ellentétes iranyba forog 1 masodpercig.
2. Ezutdn 3 masodpercig var.

3. A motor az dramutatd jarasaval megegyez6 irdnyba forog 5 masodpercig 4-es sebességgel,
lejatszik egy hangot, majd leall.

o Arobot miikédése: A billenéplatds teherautd felemeli és leengedi a rakomanyt,
mikdzben hangot ad ki.

14. Lecke: Nyul

1. 1.lépés:
Epitsd meg az alapmechanizmust motor, fogaskerekek és zold elemek felhasznalasaval.

2. 2.lépés:
Szereld fel a tengelyeket és mechanikus elemeket, példaul a léceket (1x12), hogy megalkoss
egy mozgo alapot.

3. 3.lépés:
Kapcsold 6ssze a szerkezeti elemeket, beleértve a zold és fehér lapokat, valamint a
fogaskerekeket, hogy noveld a stabilitast és a funkcionalitdst.

4. 4.lépés:
Adj hozza burkolatot és részleteket, példaul atlatszo elemeket és kockakat, hogy befejezd a f6
részt.

5. 5.lépés:

Egészitsd ki a nyul fejének és flleinek épitését szines elemek felhasznalasaval. Kapcsold 6ssze
az egészet egy egységes szerkezetté.

Tovabbi lépések:
Folytasd az épitést az utasitas szerint, hogy hozzaadd a végss elemeket és a nyul funkcidit.

14. Lecke: Nyul (folytatas)

Programozasi tippek:
¢ A program leirasa:

1. A motor az éramutatd jarasaval ellentétes irdnyba forog 8-as sebességgel 30 masodpercig.

2. Ezutdn a motor az éramutatd jarasaval megegyezd iranyba forog 20 masodpercig.



o A robot miikédése: A nyul 8-as sebességgel el6re halad 30 masodpercig, majd 20
masodpercig hatral.

15. Lecke: Bevasarlokocsi

Szerelési utasitasok:

1. 1.lépés:
Epitsd meg a bevasarldkocsi alapjat lécek (1x16), kerekek és szerkezeti elemek
felhasznalasaval az illusztracio szerint.

2. 2.lépés:
Adj hozza tovabbi szerkezeti elemeket, példaul narancssarga lapokat és sarga blokkokat, hogy
kiegészitsd a szerkezetet.

3. 3.lépés:
Egészitsd ki az alapot kék és zold dekorativ elemekkel, valamint tdamogaté részekkel.

4. 4.lépés:
Szereld fel a motort és a tobbi mechanikus elemet, amelyek lehetévé teszik a bevasarldkocsi
mozgasat.

Tovabbi lépések:
Folytasd az utasitds szerint a tovabbi oldalakon, hogy befejezd a bevasarldkocsi épitését.

15. Lecke: Bevasarlokocsi (folytatas)

Szerelési utasitasok:

5. 5. lépés:

Adj hozza motort és fogaskerekeket a bevasarldkocsi alapjahoz, hogy |étrehozd a meghajtasi
mechanizmust.

6. 6.lépés:
Kapcsold 6ssze a mechanikai elemeket, példaul a tengelyeket és kerekeket, a kocsi f6
szerkezetével a mozgathatdsag biztositasa érdekében.

7. 7.lépés:
Allitsd 6ssze a kocsi fels6 részének részleteit, példaul a diszit6 és funkcionalis elemeket, mint
a fogantyu és dekoraciok.

8. 8.lépés:
Kapcsold 6ssze az 6sszes elemet egy egységes, kész bevasarldkocsi modellé.

9. 9.lépés:
Adj hozza az utolso szerkezeti részleteket a szerelés befejezéséhez.



10. 10. lépés:

Gy6z6dj meg arrdl, hogy minden elem megfelel6en csatlakozik, és a kocsi készen all a
hasznalatra.

Programozasi tippek:
¢ A program leirasa:

A motor az ramutatd jarasaval ellentétes iranyba forog 6-os sebességgel 3 masodpercig.
A program zenét jatszik le, 3-szor ismétl6dik, majd megall.

A robot miikddése: A bevasarldkocsi az lizletben mozog, megdll, és szimulalja a
termékvalasztast.

17. Lecke: Kendo harcos (folytatas)

Szerelési utasitasok:

14. Lépés 14:

Készitsd el a Kendo harcos figurdjanak alapjat kerek és négyszogletes elemek felhasznalasaval az
abran lathaté modon.

15. Lépés 15:

Adj hozza részleteket a harcos felsé részéhez, példaul a fejet és a karokat.

16. Lépés 16:

Szereld fel a mozgathatd mechanizmust, beleértve a karokat és a kardot, hogy befejezd a
harcos projektjét.

Programozasi tippek:
* Program leirasa:

1.

Amikor a hosztfény pirosra valt, a motor ellentétesen forog az dramutatd jarasaval 9-es
sebességgel 4 masodpercig.

Amikor a fény sargara valt, a motor az dramutatd jarasaval megegyez6en forog 5-6s
sebességgel 6 masodpercig.

A program 3 ciklus utan megall.

o Robot miikddése: A harcos tamadd és visszahlizédé mozdulatokat végez a fény
valtozasa alapjan.

18. Lecke: Olajkitermel6 gép

1.

Lépés 1:

Epitsd meg a gép alapjat zold és fekete elemekbdl az abranak megfelelGen.

Lépés 2:

Adj hozza motort és hajtémechanizmust a f6 szerkezethez a mozgas biztositasa érdekében.



3. Lépés 3:
Allitsd 6ssze a gép karjanak elemeit fehér és z6ld elemek segitségével.
Folytasd a tovabbi Iépésekkel a projekt befejezéséhez.

18. Lecke: Olajkitermel6 gép (folytatas)

Szerelési utasitasok:
4. Lépés 4:
Adj hozza mozgathatd kart zold és narancssarga elemek felhaszndlasaval az dbranak megfelelGen.

5. Lépés 5:
Szereld fel a kitermel6 kar mechanizmusat, és csatlakoztasd az alaphoz.
6. Lépés 6:
Adj hozza tovabbi részleteket a kar szerkezetéhez, példaul kiegészité paneleket és tdmaszokat.
7. Lépés7:
Szereld fel a fogantyukat és a kar végz&dését, amely szimulalja a kitermelési mozgast.
8. Lépés 8:
Egészitsd ki az alapot tovabbi szerkezeti elemekkel a modell stabilitdsanak névelése
érdekében.
9. Lépés9:

Adj hozza dekorativ és technikai elemeket a szerkezet befejezéséhez.

10. Lépés 10:
Kosd Ossze az 6sszes elemet, és gy6z6dj meg réla, hogy a kar megfelel6en mikodik.

Programozasi tippek:
* Program leirasa:

1. A motor 1 masodpercig ellentétesen forog az dramutatd jarasaval.
2. Ezutdn a motor az éramutatd jarasaval megegyezéen forog 1 masodpercig.
3. Aprogram ciklusban fut, szimulalva a kar ttéseit a foldbe.

o Robot miikddése: A gép az olajkitermelés folyamatat szimuldlja, ritmikus mozgdsokat
végezve fel-le.

A kész olajkitermel6 gép a programozott utasitasok szerint mikodhet, imitalva a valds kitermeld
berendezések miikodését.

19. Lecke: Forgé repiil6 szék



Szerelési utasitasok:

1. Lépés1:
Epitsd meg a szerkezet alapjat fekete és fehér lapok, valamint narancssarga tamaszok
felhaszndlasaval az dbra szerint.

2. Lépés 2:
Adj hozza motort és hajtémechanizmust, amely lehet6vé teszi a szerkezet forgdsat.

3. Lépés 3:
Allitsd 6ssze a mozgathaté kart z6ld és fehér lécek (1x12) felhasznaldsaval, és csatlakoztasd a
hajtdmechanizmushoz.

4. Lépés 4.
Szereld fel a tengelyeket, fogaskerekeket és hajtémlivet a forgdmozgas atviteléhez.

5. Lépés 5:
Allitsd 6ssze a kdzponti oszlopot atlatszé hengerek felhasznaldsaval, és rogzitsd az
alapmechanizmushoz.

6. Lépésb6:
Adj hozza platformot és dekorativ elemeket, amelyek a repild székek alapjaul szolgalnak.

7. Lépés7:
Rogzits zold léceket (1x8) és tovabbi karokat a szerkezet megerdsitéséhez.

Tovabbi l1épések:
Folytasd az épitést a tovabbi oldalak abrai szerint, hogy hozzaadd a végsé részleteket és befejezd a
forgd széket.

19. Lecke: Forgo repiil6 szék (folytatas)

Szerelési utasitasok:
10. Lépés 10:
Allitsd 6ssze a szerkezet felsd részét lécek, tengelyek és rogzitGelemek felhasznélasaval az dbra szerint.

11. Lépés 11:
Szereld fel a karokat és tovabbi részleteket, amelyek repll6 székekként m(ikodnek, és fejezd
be a modellt.

Programozasi tippek:
* Program leirasa:

e Harom program felel meg a d6lésszog-érzékel6 harom funkcidjanak:
1. Azel6re dblés az dramutato jarasaval megegyezd forgast eredményez.

2. Ahatra délés ellentétes irdnyu forgast idéz el6.



3. Avizszintes helyzet megallitja a forgast.

o Robot miikddése: A korhinta el6re-hatra forgd mozgasokat végez, szimuldlva a valddi
replld székeket.

20. Lecke: Sétalo robot

1. Lépés1:
Epitsd meg a robot szerkezetének alapjat atlatszo és zold elemek felhasznalasaval az abra
szerint.

2. Lépés 2:

Adj hozza motort és hajtémechanizmust, beleértve a fogaskerekeket és tengelyeket, hogy
lehet6vé tedd a robot mozgasat.
Folytasd a tovabbi |épésekkel egy teljesen miikodSképes sétdld robot megépitéséhez.

20. Lecke: Sétalé robot (folytatas)

Szerelési utasitasok:

11. Lépés 11:

Szerelj fel egy hosszu léckart (1x16), valamint rogzitGelemeket, amelyek a robot labaként fognak
m{ikodni.

12. Lépés 12:
Adj hozza szerkezeti részleteket, példaul fogaskerekeket és dekorativ elemeket, hogy a robot
stabil és funkciondlis legyen.

13. Lépés:
Szerelj fel mozgd elemeket, amelyek lehetévé teszik a robot I1épéseit.

14. Lépés:
Kapcsolj 6ssze minden komponenst, és gy6z6dj meg rdla, hogy a robot készen all a mozgasra.

Programozasi tippek:

* Program leirasa:

o A motor az dramutaté jarasaval ellentétes iranyban forog 8-as sebességgel 5 masodpercig.
o Robot miikddése: A robot 8-as sebességgel el6re halad 5 masodpercig.

21. Lecke: Usz6 capa

1. Lépés1:
Epitsd meg a capa alapjat fekete és sziirke elemekbdl az illusztracié alapjan.



2. Lépés2:
Adj hozza egy motort és egy hajtdmlivet, amely lehetévé teszi az Uszdmozgas szimuldacidjat.
Folytasd az épitést a tovabbi |épések alapjan a cadpa modelljének befejezéséhez. A kész
modell valdsagh( uszémozgdasokat fog szimulalni.

21. Lecke: Usz6 capa (folytatas)

Osszeszerelési utasitasok:

11. Lépés 11:

Adj hozza uszonyokat és farokrészt a cdpahoz a megadott szerkezeti elemek segitségével, hogy a
modell valésagh( megjelenést kapjon.

12. Lépés 12:
Kapcsolj 6ssze minden részt, és gy6z6dj meg réla, hogy a cdpa hajtdsmechanizmusa
megfeleléen mikodik.

13. Lépés 13:
Allitsd 6ssze a capa végleges verzidjat, és helyezd egy tdmogatd szerkezetre, amely szimuldlja
az uszdmozgast.

Programozasi tippek:

¢ Program leirasa:

o A motor az éramutato jarasaval ellentétes irdnyban forog 4-es sebességgel 3 masodpercig.

o Ezutdn az 6ramutatd jarasaval megegyez6 irdnyban forog 8-as sebességgel 5 masodpercig.

o Robot miikodése: A capa lassan Uszik 4-es sebességgel, és amikor észreveszi a zsakmanyt, felgyorsit
8-as sebességre.

22. Lecke: Oriaskerék

1. Lépés1:
Epitsd meg az driaskerék alapjat fekete és z6ld elemekbdl, valamint 1x12-es lécekbél.

2. Lépés2:
Adj hozza oldalsé karokat, hogy biztositsd a szerkezet stabilitasat.

3. Lépés 3:
Készitsd el az driaskerék forgd részét a kozponti mechanizmus és a hajtdétengelyek
Osszeszerelésével.
Folytasd az épitést a tovabbi Iépések alapjan, hogy egy teljes dridaskereket hozz létre, amely
teljes korben foroghat.

22. Lecke: Oriaskerék (folytatas)



Osszeszerelési utasitasok:
4. Lépés 4:
Készits utasfllkéket a megadott elemek segitségével. Minden fllkét a kerék karjaira kell felszerelni.

5. Lépés 5:
Szereld fel az 6sszes fulkét a kerék karjaira. Gy6z6dj meg réla, hogy egyenletesen vannak
elhelyezve a stabilitas érdekében.

6. Lépés 6:
Kapcsold 6ssze a kereket az alappal, és gy6z6dj meg réla, hogy szabadon foroghat.

7. Lépés7:
Adj hozza egy motort és egy hajtémlivet, amely a kereket m(ikodteti.

8. Lépés 8:
Szerelj fel fogaskerekeket, amelyek a motor mozgasat atadjak a keréknek.

Programozasi tippek:

¢ Program leirasa:

o A motor az dramutaté jarasaval ellentétes iranyban forog 8-as sebességgel. Amikor a
tdvolsagérzékels utast észlel, a kerék 4-es sebességgel forog, és 3 mdasodpercig megall, hogy az utas
be tudjon szallni.

0 Beszallas utan a kerék 8-as sebességre gyorsit.

23. Lecke: Imadkozo saska

1. Lépés1:
Kezdj hozzd az imadkozé saska alapjanak épitéséhez a megadott zold és fekete elemekkel.

2. Lépés2:
Adj hozza testszegmenseket, hogy a szerkezet rovar alakot kapjon.
Folytasd az épitést a tovabbi |épések alapjan, amig |étre nem hozol egy teljes imadkozé saska
modellt, amely képes mozgatni a Iabait.

24. Lecke: BeiDou-3

Programozasi utmutaté:

* Program leirasa:

A motor az éramutatd jarasaval ellentétes irdnyba forog 1 masodpercig, majd az dramutato jarasaval
megegyez6 irdnyba forog 1 masodpercig. A program egy ciklusban fut, amig a tavolsagérzékel6 nem
érzékel egy targyat. A targy észlelése utan a ciklus megszakad, és a motor leall.

A robot miikdodése: Az antenna forog és jeleket kiild, majd megdll, amikor lokalizalja az objektumot.

Osszeszerelési utmutaté:



1. 1.lépés:
Epitsd meg a miihold alapjat a megadott elemek felhasznalasaval. Telepitsd a motort és az
érzékel6 modult.

2. 2.lépés:
Adj hozza szerkezeti elemeket a m(ihold testének kialakitasahoz, és csatlakoztasd ket a
motoros modulhoz.

3. 3.lépés:
Szereld fel a rudat és a tovabbi fogaskerekeket, amelyek az antenna forgasat biztositjak.
4. 4.lépés:
Epitsd meg az antennét a mellékelt épitSkockdk segitségével, és rogzitsd a szerkezethez.
5. b5.lépés:
Szereld fel a fels6 diszit6elemeket, hogy a m(ihold végs6é megjelenést kapjon.
6. 6.lépés:
Csatlakoztasd az 6sszes modult az utasitdsok szerint, és gy6z6dj meg réla, hogy a szerkezet
stabil.

Végso eredmény:

A BeiDou-3 mihold készen all a jelek kiildésére és az objektumok kovetésére!

24. Lecke: BeiDou-3

Programozasi utmutato:

* Program leirasa:

Amikor az érzékel6 egy kozeled6 objektumot észlel, a motor az ramutatd jarasaval megegyez6
irdnyba kezd forogni 6-os sebességgel, amig az objektum el nem tavolodik. Ezutan a motor az
dramutaté jarasaval ellentétes iranyba forog 4-es sebességgel 8 masodpercig, majd megall.

Osszeszerelési Gtmutato:

1. 7.lépés:
Adj Uj modulokat a mlhold alapjdhoz a megadott elemek felhasznaldsaval, és csatlakoztasd a
motorhoz.

2. 8.lépés:

Szereld 6ssze a napelemeket, amelyeket a m(ihold testéhez kell régziteni.

3. 9.lépés:
Készitsd elS az antenna tovabbi elemeit, beleértve a mozgd paneleket is. Hasznald a
megadott alkatrészeket a szerkezet kialakitasahoz.



4. 10. |épés:
Fejezd be az antenna épitését, adj hozza az utolsé szerkezeti elemeket, és rogzitsd Gket a

miholdhoz.

5. 11.lépés:
Csatlakoztasd az Osszes részt, és gy6z6dj meg réla, hogy az antenna szabadon és stabilan

forog.

Végso eredmény:

A BeiDou-3 mihold készen all a m(ikodésre! A napelemei és az antenndja teljesen mikod6képesek, és
a szerkezet valésaghtien néz ki.

¢ Az érdekl6dés a legjobb tanar
¢ Tanulas épit6kockak segitségével



