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EXPERIMENTE

SFATURI PENTRU ASAMBLARE
INFORMATII DE SIGURANTA

CONTINUTUL SETULUI
PREZENTARE GENERALA

DESCOPERA

1. Robot sarpe-extraterestru
2. Robot insectoid

3. Robot dragon

4. Gheara

5. Extraterestru pradator
6. Robot dinozaur

7. Leagan
8. Roboft biped

9. Pompa cu piston
10. Extraterestru broasca




Capatul A poate fi folosit Capatul B poate fi folosit pentru a slabi

pentru a scoate componente. componentele introduse, precum axele.

BATERII
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Deschideti compartimentul bateriei prin glisarea capacului. Introduceti doua baterii. Asigurati-
va cd introduceti capetele pozitive si negative in compartiment in directia indicata (cu
polaritatea corectd). Apoi inchideti compartimentul. Cand este timpul sa inlocuiti bateriile,
scoateti bateriile vechi si introduceti-le pe cele noi cu polaritatea corecta.




EXPERIMENTE

INFORMATII DE SIGURANTA

Avertizare! Nu este potrivit pentru copii sub

3 ani. Pericol de sufocare. Piesele mici pot fi stimati parinti $i adulti supraveghetori,

fnghitite sau inhalate. Pastrati ambalajul si
instructiunile deoarece acestea contin
informatii importante. Avertizare! Nu tintiti
spre ochi sau fata. NU lasati materialele de
experiment si modelele asamblate la
indemana copiilor mici. Modelele sunt
destinate utilizarii in interior. Nu folositi
modelele dvs. in nisip.

Sfaturi de siguranta pentru baterii

>> Pentru functionare sunt necesare doua
baterii AA (1,5 volti, tip LR6).

>> Bornele de alimentare nu trebuie
scurtcircuitate. Un scurtcircuit poate cauza
supraincdlzirea firelor si explozia bateriilor.
>> Diferite tipuri de baterii (de exemplu,
reincarcabile si standard) sau baterii noi si
uzate nu trebuie amestecate.

>> Nu amestecati bateriile vechi cu cele noi.

>> Nu amestecati baterii alcaline, standard
(carbon-zinc) sau reincdrcabile (nichel).
>>>,.Bateriile trebuie introduse cu polaritatea
corecta. Apasati-le usor in compartimentul
bateriei. Vezi pagina 2.

>> Inchideti intotdeauna compartimentul
bateriei cu capacul.

b

Inainte de a incepe experimentele,
cititi manualul de instructiuni
impreuna cu copilul dumneavoastra si
discutati despre informatiile de
siguranta. Verificati pentru a va asigura
ca modelele au fost asamblate corect
si ajutati-va copilul cu experimente.

Speram sa va distrati!

>> Bateriile nereincarcabile nu trebuie
reincarcate. Ar putea exploda!

>> Bateriile reincarcabile trebuie incarcate
numai sub supravegherea unui adult.

>> Bateriile reincarcabile trebuie scoase din
jucarie inainte de a fi incarcate.

>> Bateriile epuizate trebuie scoase din
jucarie.

>> Aruncati bateriile uzate in conformitate cu
prevederile de mediu, nu la gunoiul menajer.
>> Asigurati-va ca nu aduceti bateriile Tn
contact cu monede, chei sau alte obiecte
metalice.

>> Evitati deformarea bateriilor.

>>Va rugam sa scoateti bateriile daca este
probabil ca jucaria sa nu fie folosita o perioada

lunga de timp.

Componentele electronice ale acestui produs sunt reciclabile. De dragul ™
mediului, nu le aruncati la gunoiul menajer la sfarsitul duratei de viata.
Acestea trebuie livrate la o locatie de colectare a deseurilor electronice.
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CONTINUT
Ce contine setul tau:

LISTA (EN)

¢/ NR DESCRIERE BUC.
1 B-SHORT PEG 30 7344-W10-C2B
2 C-LONG PEG 10 7061-W10-Ci1R
3 C-20mm AXLE CONNECTOR 16 T7413-W10-T1R

13 C-5HOLEDUAL ROD BOTTOM CLOSED 7413-W10-W1D

7404-W10-C2G2

14 C-T HOLE ROUND ROD

4  C-CAM CONNECTOR 4 T413-W10-S1R
5 C-AXLE 4 T7026-W10-H1R
6 C-TWO-IN-ONE CONVERTER 2 T7061-W10-G1D
7 C-1HOLE CONNECTOR 3 T7430-W10-B1D
C-BENDED ROD 2 T7061-W10-V1G3
9 C-3HOLEDUAL ROD 1 7413-W10-Y1D
10 C-3 HOLE ROUND ROD 6 T7404-W10-C1G2
11 C-5HOLEROD 8 T413-W10-K2D
12 C-5HOLE ROD FRONT CLOSED 2 T413-W10-K3D
2
6
6

15 C-7 HOLE PROLATE ROD 7404-W10-C3G2

0000|0000 |0|0|0|0|0|0|0




Veti mai avea nevoie de:
2 x baterii AA (1.5 volti, tip LR6)

Ce contine setul tau:

¢/ NR DESCRIERE BUC.

() 16 C-9HOLEROD 4  T407-W10-C1D
() 17 C-3HOLECRANK 2 7409-W10-H1G1
() 18 C-30mmAXLE || 2 7413-W10-N1D
() 19 C-100mm AXLE || 1 7413-W10-L2D
() 20 C-150mm AXLE | 1 7026-W10-P1D
() 21 C-20TGEAR 2 7026-W10-D2S
() 22 C-40T GEAR 4  T346-W10-C1S
() 23 C-WASHER 2  R12#3620

() 24 B-PEGREMOVER 1 7061-W10-B1Y
() 25 C-TWO-IN-ONE FIXTURE 6  T7445-W10-D1S
() 26 C-6-PINHUB CONNECTOR 2 T445-W10-A1S
() 27 C-MAINBODY PIECE 2 T445-W10-C1G
() 28 C-CLAWPIECEA 3 7445-W10-B1G
() 29 C-CLAWPIECEB 3 T445-W10-B2G
() 30 C-28XMOTOR WITH SWITCH 1 7441-W85-A
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Robot sarpe
extraterestru

construiti
aceste modaele
pe rand!
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Robot dragon




Robot dinozaur




PARGHIE

O pérﬁ“ﬁ‘fye este 0 masina simpla folosit
pentru a ridica sau a muta un obiect;

consta dintr-o grinda rigida care poate
pivota pe un punct‘ﬁ'ﬁu‘mlt punct de

sprijin. Latura pe care se afla sarcina care

trebuie deplasata se numeste brat de

a

sarcina. Cealalta parte pe care se aplica

';_.-a-.m- brat de forta.

~ )
>>> Exemplele de zi cu zi includ
balansoare, ranguri si chei.
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Dispozitivul de indepartare a suruburilor
din kitul dvs. de experiment foloseste, de
asemenea, o parghie ca aceasta, astfel
fncat sa puteti demonta componentele
mai usor. Punctul de pivotare este intre

cele doua brate ale hiei, asa ca il

O roaba foloseste un alt
avantaj pentru a reduce
cantitatea de forta necesara
pentru a ridica o sarcina.

Aceste unelte si jucarii profita de
faptul ca puteti genera o forta mare
prin exercitarea unei forte mici daca

va indepartati mai mult pentru a face

acest lucru.

In acest caz, roata roabei este pivotul
parghiei. Cele doua brate de parghie
constituie distanta pana la centrul de
greutate al incarcaturii si distanta pana
la punctul de retinere al roabei.
Deoarece ambele brate ale parghiei
sunt pe aceeasi parte, acest tip de
parghie se numeste parghie unilaterala.
Dar principiul este acelasi ca si cu
dispozitivul de indepartare a cuierelor!
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DESCOPERA

FORTELE PE O PARGHIE

Punctul de sprijin este punctul de pe
partea inferioara a dispozitivului de

indepartare a cuierelor care nu se misca Greutate Forta
atunci cand instrumentul este folosit

pentru a ridica un cuier. Cele doua brate 7

pivoteaza fn jurul acestui punct. PUNCT DE SPRIJIN

Brat de incarcare si brat de forta -Atunci Diagrama: Parghie

cand apasati pe maner cu suficienta forta
de efort pentru ca cuiul sa iasa din
orificiu, unealta de separare a pieselor
este intr-o stare de echilibru sau

Forta mica
Y de incarcare
Forta mare

de incarcare Ij]

Bratul de incdrcare
| Bratul de efort

echilibru in functionarea sa. Bratul
parghiei din partea efortului este mai

lung proportional cu gradul in care forta Linia de actiune a Ll oot
L ’ fortei de sarcina fortei de efort
de efort este mai mica. Opusul se b s
» A

intampla pe partea de incarcare. Bratul
de sarcina este mai scurt proportional cu Punctul de efort
gradul in care forta de sarcina este mai al fortei de efort
mare. Daca bratul de efort este de doua Punctul de efort al
ori mai lung decéat bratul de sarcing, forei de sarcina
atunci exista un echilibru atunci cand K
forta de efort este la jumatate mai mare

decat forta de sarcina. Forta de efort (kg) %
ori distanta pe bratul de efort de la !
punctul de efort al fortei de efort pana la 7
punctul de sprijin (m) este egala cu forta runct e spriin
de sarcina (kg) ori distanta de la forta de

sarcina la punctul de sprijin pe bratul de - ~

sarcina (m ). Scrisa
forta de efort x lungimea bratului de efort

>> Cautati parghii in
modelele pe care le

Koy : : o construiti!
forta de incarcare x lungimea bratului de sarcina \_ ; )
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ROBOT SARPE EXTRATERESTRU
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ROBOT SARPE EXTRATERESTRU
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ROBOT SARPE EXTRATERESTRU
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ROBOT INSECTOID




ROBOT INSECTOID

Vedere
laterala

Orificiile marcate
cu B trebuie sa
fie pe verticala
pe ambele parti.

Atentie! Aceasta
piesa este prinsa
diferit de celalalte!
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ROBOT INSECTOID

Atentie! Aceasta
piesa este prinsa
diferit de celalalte!
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ROBOT DRAGON
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ROBOT DRAGON
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VEDERE DE SUS
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ROBOT DINOZAUR




Notati marcajele. Notati marcajele.




EXPERIMENTE

S~

ROBOT DINOZAUR

Vedere din fata

o

Nota! Capatul axei este aliniat
cu exteriorul butucului rotii.




ERIMENTE

LEAGAN

o
>
L
N -




EXPERIMENTE

LEAGAN

Acordati atentie pozitiilor corecte
ale fiecarei piese. Ajustati piesele
la pozitiile din aceasta vedere.




X2

Repetati pasiide lalla 3
pentru a construi doua
copii ale acestei unitati.
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ROBOT BIPED

Vedere laterala

Obseruati pozitia
relativa a gaurilor
marcate cu B pe
ambele parti.
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Vedere
laterala

Vedere laterala
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ROBOT BROASCA
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Vedere
laterala

§, ©

17

(Gatal




~ Al
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EXPERIMENTE @&

Toate modelele din acest kit folosesc mecanisme ’ Pivot
™ - . b /‘
numite legaturi. <
. . . w. Pivot ™ Punct pivot fix
O legatura este un ansamblu mecanic de legaturi —<x ¥

rigide (sau tije) conectate la articulatii mobile.
Imagineaza-ti tijele rigide din acest kit legate
impreuna cu stifturile de imbinare rotative: aceasta
este o legatura! Legaturile pot fi lanturi deschise
sau inchise, in care fiecare veriga este conectata la
cel putin o alta veriga. in legaturile deschise,
capatul unei tije nu este conectat la o alta tija. in
legaturile inchise, toate capetele tijelor sunt
conectate la alte tije. Inginerii folosesc legaturi
pentru a schimba directia unei miscari sau pentru a
schimba dimensiunea unei forte. Aplicarea unei
forte pe o parte a unei legaturi produce o forta
rezultata previzibila la o alta parte a unei legaturi.
Legaturile pot fi folosite in moduri foarte
inteligente pentru a obtine exact directia si 3 ~—_
marimea fortei dorite. ’
Legaturile sunt adesea grupate dupa numarul de

tije: legaturile cu doua, trei si patru bare sunt

comune.

Patru tipuri foarte comune de legaturi sunt dupa

cum urmeaza. incercati sa construiti aceste

legaturi cu piesele din trusa dvs.

1. Legatura de miscare inversa: o tija se misca intr-

o directie cand cealalta se misca in directia opusa.

2. Legatura de miscare paralela: tijele se misca, dar 4
cel putin doua tije raman paralele una cu cealaltain ’
orice moment.

3. Legatura manivela si glisor: O tija se misca de-a

lungul unei linii drepte intr-un glisor.

4. Legatura manivela clopot: Miscarea orizontala

este convertita perpendicular in miscare verticala.

Faceti aceste legaturi cu trusa dvs.! Puteti gasi

toate legaturile din modelele pe care le-ati - N
construit?

>> Stiai? 0 parghie este
Lo legatura cu doua bare!

/




