Robot Activo

Manual de ensamblado y funcionamiento

El Robot Activo es un automata accionado por un
sistema de traccion simultdneo conectando a
~ambos brazos a la vez. AL accionar la pinza de
madera que funciona como motor o mecanismo
actuador el Robot mueve simultaneamente los
brazos de arriba a abajo.
Es una interesante conexion entre dos sistemas de
palancas unidos entre si. La pinza de madera y los
brazos.
Es un mecanismo facil de implementar en otras
ideas tales como un pinguino que mueva sus alas ,
u cualquier otro personaje moviendo sus brazos de
arriba a abajo entre otros.

Materiales y herramientas

Necesita:

Materiales: (01)Pinza de ropa de madera, (01) Clip de metal,

pegamento, preferiblente silicon liquido o pega blanca liquida ( No Incluida)
, palillo de madera (aplicador)  Plantillas para recortar, Manual de
instrucciones (Archivo web).

Herramientas: Tijera para papel, Pinzas de bisuteria (No incluidas).

Lea cuidadosa el manual de instrucciones para comprenderlo y siga la secuencia de armado
recomendada.

Es importante leer las técnicas recomendadas para realizar un buen manejo de las piezas de papel
(PAPER CRAFT) . PAG 2/4

C C ) Clip de acero
@ - 1cm |- N

Utilice el clip de acero suministrado en el kit y enderécelo o mejor
posible. Utilizando la plantilla como guia moldee el clip para
construir el enlace que servira para conectar el mecanismo de
los brazos del robot con la pinza de madera ( motor o
accionador manual del autémata)

La pinza debe tener un orificio de 2 mm de diametro a través del
cual se insertara el enlace de metal.

15mm

O¢ 2 mm (5/64) I
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Pinza de madera
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Una vez leidas y entendidas las instrucciones, recorte todas las piezas por las lineas continuas y marque el
doblez indicado por las lineas punteadas. Siguiendo las instrucciones a continuacién comience el proceso
de ensamblado de cada una de la partes.

- - Ili. "1 ?\
= — '!: :'

1
Enderece el clip metalico y dele Pegue las dos mitades de los Recorte el brazo y pegue la
forma al enlace metalico. Pegue la brazos para dar mayor rigidez a la lengueta del brazo
cubierta sobre su extremo pieza

HEE

Doble y pegue la solapa del cuerpo

: . Corte el semicirculo con una Hojilla Introduzca los brazos en la solapa
gﬂéﬁIgadr;eégtg:ggohsamendo un de papeleria y doble hacia arriba y pegue esta sobre la marga
por la linea punteada indicada

Doble y pegue la piernas para Pegue las piernas sobre los Pegue el extremo del enlace que
hacerlas ma_sfrlg_ldas. NO pegue soportes de la piernas del cuerpo tiene la solapa a la lengueta de uno
las solapas inferiores de los brazos por la parte interna
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12
Pegue la otra solapa a la pestafia Cierre y pegue el cuerpo. Se Cierre y pegue el cuerpo del robot
del enlace metalico observa el mecanismo de traccion
desde la parte superior del cuerpo
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14

Ensamble la cabezay el cuello
del robot

16

Inserte el cuello dentro de la
cabeza del robot

Pegue los ojos para completar el
ensamblaje de la cabeza

Pegue y recorte las solapas de
las bases de los pies del robot

18

19

Inserte el alambre a través del
orificio de la pinza de madera

Pegues las bases sobre las
solapas de las piernas

El alambre del enlace debe quedar
en medio de ambos pies

Con la pinza cerrada y los brazos
del robot abajo tanto como sea
posible doble el alambre en L

Pegue la cubierta protectora para
mantener el enlace metalico en su
posicion

22

"
L -
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23

En la Posicion inicial el robot
permanece con la manos hacia
abajo

Al presionar la pinza el robor sube

ambos brazos de manera
simultanea .

Robot Activo
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