iCONSTRUYE Y PROGRAMA SIN DISPOSITIVOS!
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Scooter

Caterpillar Windmill

Robot Fish Robot Dancer (optional)

Gear Bot (optional) Flag Bot (optional) Bumper Bot (optional) CurlerBot Rolling Bot (optional)
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Robot Beetle

Viking Ship (optional) Service Bot Robot Cat (optional) Robot Forklift (optional) Battle Bot (optional)



AIKIRO destaca un disefio mejorado para conectar
ensambles con remaches resistentes. Las construcciones
de los robots se mantienen firmes durante la activacién
de los movimientos.

Las partes conectadas se pueden quitar facilmente con la
herramientaincluida en el set.

Entran en los orificios
Salen con facilidad

Herramienta quita
remaches

==



Placas, bloques, engranajes y ruedas

|_Placas Diferentes tipos de bloques
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AIRIRG

Aprende los fundamentos
de ingenieria robética con

ilustraciones que hacen mas
STORY

Codii - Coding Journey e facil sucomprension.
\ with KI Kl

Libro de trabajo

CHAPTER.O1

'm Easy card-coding with coding pen!

Ventajas de la composicion del
curriculum de AIKIRO

Creatividad e
imaginacion

Pensamiento
légico

Resolucion de
problemas

80 lecciones basadas en curriculum.
Comics divertidos para inspirar a los alumnos




Lapicero de programacion

Unavez que se conecta el lapicero de programacién
al CPU, presiona sobre la tarjeta de programacion
para leer las tarjetas y asi poder programar.

Puerto de conexion del lapicero de
programacion

Para conectar el cable del lapicero al CPU.

LED marcador del estatus
Para indicar lainformacién del lapicero de
programacion.

R Azul: Puedes leer la tarjeta de programacion .

Y Verde: Latarjetade programacion se esta procesando.

Lector OID
Para leer un programa en la tarjeta de
programacion.




CPU y Motor AIRIRG

ELCPU es un dispositivo que entiende y ejecuta comandos. Funciona como el cerebro de un robot.

Pantalla
Muestra la informacién sobre las
expresiones faciales o de
programacion de KIRO.

Boton S
Controla la velocidad
del motor.

¢

Boton M
AsignaelIDenel
control remoto.

BotonR
Se usa para revisar la
velocidad o el orden de
las tarjetas.

Botén L
Se usa pararevisar la
velocidad o el orden
de las tarjetas.

Boton deinicioy alto
Puede iniciary parar los programas



CPU y Motor

) Puerto de lapicero de
Puerto comun (1-4) programacion

Los motores, sensores, LEDs y Lapicero de programacion
otros pueden ser conectados aqui. se puede conectar aqui.

Botdén de encendido
Enciende el CPU.

Puerto de
alimentacion

Puerto comun (5-7)
Los sensores, LEDs y otros se
pueden conectar aqui.

Puerto de alimentacion
La caja de baterias se puede
conectar aqui.



Tarjetas de programacion
AIRIRG

Conectaal puerto R/D.

0

iCONSTRUYE Y PROGRAMA SIN
DISPOSITIVOS!

i 'Daclic" para construir,
"Dauntoque" para programar!

El robot se mueve en el orden de
programacion




Tarjetas de programacion

Programacion sin

dispositivos
: -
Nf: ‘Eel ntece5|ta una computadora - Ellapicero de lectura de cddigo
O tableta OID es exclusivo para la lectura

- : ~ delas tarjetas de programacion.
Facily preciso Ta p l
o |

Reconocimiento OID |
rapidoy preciso ' P

Facil aprendizaje @
Al

Aprendizaje paso a paso al
leer cada una de las tarjetas
de programacion.

EBE&A =

08 Programacion creativa
G con mas de
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tarjetas




Tarjetas de programacion

La asignacion de colores en las
tarjetas de programacion facilita
la identificacién de la funcién Nombre de la tarjeta

primaria de cada tarjeta. LED1ON El movimiento y el nimero de
puerto esta escrito aqui.

La tarjeta de programacion tiene Nombre clave
los comandos escritos. . 01 Cada tarjeta tiene su propio cédigo.
|

Tarjetas de
sistema

Las tarjetas de sistema pueden iniciar, guardar, borrar y editar tu programacion.




Tarjetas de programacion

Tarjetas de

Tarjetas de

tiempo caras
Las tarjetas de tiempo se usan para repetir Las tarjetas de caras muestras las
movimientos o mantenerlos el tiempo que tu quieras. expresiones faciales de KIRO
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Tarjetas de programacion

Las tarjetas de LED encienden o apagan los LEDs. Las tarjetas de sensores activan el movimiento

cuando el sensor se activa o se desactiva.
. o1 . x1

LED 1 ON LED 1 OFF LED 2 ON SR A

w | (O

LED 2 OFF ALL LED OFF IR SENSOR 7 UNDETCTED

Tarjetas de
04 LED

02

N



Tarjetas de programacion

Las tarjetas de melodias activan las melodias y los efectos de sonido.

PE

SOUND 1 SOUND 2 SOUND 3 SOUND 4 SOUND 5

Tarjetas de
motor

Las tarjetas de motor rotan o detienen el motor.

STOP SOUND

ROTATION (L)



Tarjetas de programacion

Las tarjetas de movimiento mueven el robot al activar dos motores.

Tarjetas de
finalizacion

Las tarjetas de finalizacion muestran el movimiento que coincide con cada robot.




sensores LI

Aumenta tu creatividad con una variedad de sensores entrada tanto
analogos como digitales. Los sensores son capaces de reconocer los
ambientes alrededor y controlar varias salidas.

N DR D

Sensor de presion Sensor medidor Micréfono y grabador

€

Sensor de contacto Sensor infrarrojo Sensor de color

Sensor de sonido Tablero receptor Sensor infrarrojo
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