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Piese

Adaptor L (5) Bloc triunghiular (1) Suport de motor 
(4)

Bloc 5x11 (1)Bloc 3x11 (3)

42 Rață

Cauciuc roșu 
de ax (2)

Bloc oval (2)

Bloc 1x21 (1) Bloc 1x5 (4)
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PASUL 1

Bloc 3x5 (4)Bloc N 3x5 (1) Bloc N 3x7 (1)

Bloc 11x17 (1)

Acumulator 1 (1) Acumulator 2 (2)
Placă de bază NODE (1)

Bloc 1x11 (1)

Adaptor L 3x4 
(2)

Motor 2 (2) Senzor cu 
infraroșu (2)

Roată M (2)

Ax M (1) Abțibild (1)

Roată de 
direcție (1)

Nit dublu (2)

Cablu de conectare (3)

M-shaft
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Triunghiul roșu " " indică poziția.

Triunghiul roșu “ ” 
indică poziția.



14 MY ROBOT TIME \

13 14

15 16

1817

x2
x2

x1

x1

x1

x1

Triunghiul roșu “ ” indică poziția.
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Triunghiul roșu “ ” 
indică poziția.
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Motor 2

LEFT1,RIGHT1

POWER

Acumulatori

Cum se 
conectează?

IN1

IN2

IR

IN1,IN2
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În practică
1.   Fă clic pe butonul „Coding”, aflat în stânga, pentru a ajunge în 

interfața de programare.

2.  Fă clic pe „Samples” pentru a vedea 
câteva exemple de configurări.

3. Fă clic pe „Duck”.


