Armado @ Repite los pasos con las demas
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piezas C, D1y B1.
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Repite el procedimiento con el

H, la pieza M1, el soporte lateral y segundo soporte lateral,
finalmente M1. Fijalo con una tuerca de

nylon.

E Con un tornillo 3x16 atraviesa la pieza
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armar el la mitad del cuerpo del Walki-

@Inserta las piezas E1y E2 en F1 para
bot.

Coloca el motor, fijalo en los

orificios laterales del cuerpo del
Walkibot y fijalos con 2 tornillos
3x25Yy 2 tuercas.
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Introduce un ENB-MED en cada Eje 4 y posteriormente atraviésalos en los
orificios senalados del cuerpo del Walkibot.

Es importante que los
Ejes queden del lado
plano en paralelo.

EJE4

Coloca la pieza F2 para terminar
el cuerpo del Walkibot.

En los extremos de los Ejes, por el
lado de afuera coloca las piezas M2.
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Sobrante del eje

: En los orificios de los soportes latera- Coloca en el eje del motor del motor
apieza -CH.
la pieza ENB-CH

les, coloca el cuerpo del Walkibot,
desde las puntas de los Ejes.
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Inserta las piezas G en las ranuras del
cuerpo del Walkibot por la parte de
atras.

Coloca las piezas L en las ranu-
ras del cuerpo del Walkibot por

la parte de enfrente.

Colocar
aqui

Introduce las piezas O en los

oriﬁcios de la pieza E1, éstas
pueden colocarse donde deci-
das.

Por ultimo suelda o conecta el broche
para pila en el motorreductor.
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iAhora pruebalo!
Conecta una pila de gv
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Puedes utilizar pegamento para fijar tus piezas.
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iEscaneame
para ver el armado!
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ventas@monkits.com
www.monkits.com

HECHO EN MEXICO POR

Visita nuestro canal de Youtube (Monkits Oficial) donde podras encontrar video tutoriales para el armado de

tus kits y contenido relevante sobre toda la gama de nuestros productos STEAM

Walkibot
Escolar

Un mecanismo de engranajes, desde el punto de vista
topologico, esta formado por dos ruedas dentadas
engranadas entre si, formando un par de contacto lineal,

unidas mediante un cierre de cadena.
ElL movimiento de una rueda se

transmite a la otra mediante el
empuje de sus dientes.

Los engranes son
ruedas dentadas que
sirven para transmitir

un movimiento rotativo

Instructivo

ME-WB 20 Walkibot Escolar

Cantidad Descripcion

N

Eje 4

Engrane B Mediano
Engrane B Chico
Broche para pila
Placas MDF
Motorreductor
Tuerca de nylon 3 mm
Tuerca 3 mm

Tornillo 3x16

Tornillo 3x25

Tornillo

Utiliza baterias
no incluidas

Tuerca

3mm
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3x25 3x16

Este producto contiene piezas de tornilleria que ingeridas pueden causar asfixia. Usese bajo la
supervision de un adulto



