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@) PACKAGING LIST

48 x Cartas de programaciéon

Usa las cartas de programacion para
seguir paso a paso tu coédigo. Cada
carta representa una accién que podés
programar en Wheels. Ademas, los
colores de las cartas coinciden con los
botones del robot para que sea mas
facil identificarlas. Recomendamos
colocarlas en lineay en orden para
visualizar mejor la secuencia y recordar
cada paso del programa.

12 x Tarjetas de actividades
1 x Instructivo

Cada actividad incluye un punto de
inicio, una meta y distintos puntos de
control. Disena el recorrido segun la
actividad, ordena las cartas de
programacion en la secuencia correcta
y luego ingresa los comandos en el
robot siguiendo las tarjetas para
completar el desafio.

1 x Guia de Uso

Apit r
USER GUIDE

Robot Panda

Logic Codin:

@ INDICADOR LED
e

7 colores, indican diferentes
estados

BORRAR X -

- Pulsacion corta: borrar el Gltimo
comando.

- Pulsacién prolongada(3s): borra
todos los comandos.

e
o INICIO / PAUSA
y

- Primera pulsacién corta: ejecuta los
comandos ingresados en orden.

- Segunda pulsacién corta: pausa
inmediata.

- Una pulsacién: Inicia.

- Doble pulsacién: Pausa

—— P

Presiona para activar la deteccion de
objetos. Si se detecta un objeto durante la
ejecucion del programa, el robot ejecutara
la subrutina SENSOR configurada. Si la

= w BOTON DE ENCENDIDO
_J

©) INTRODUCCION

PARLANTE [

Reproduce efectos de sonido y
musica.

El robot cuenta con 3 rutinas de

=°| demostracion integradas. Una
pulsacién corta ejecutara aleatoria-
mente una de ellas.

4

4 A ADELANTE: Avanza un

paso.

V)« ATRAS: Retrocede un paso.

GIRO IZQUIERDA: Gira 90°

‘ a la izquierda sobre su propio
._’ eje.

* GIRO DERECHA: Gira 90° a

. ( la derecha sobre su propio eje.

LOOP

Presiona para repetir un solo
comando o una serie de comandos
(la subrutina LOOP).

Toque corto
para prender
y apagar

panda, botones interactivos y sensores
integrados, ensefia programacioén a través
del movimiento, el juego y reacciones del
mundo real. Los nifios utilizan las Tarjetas de
Programacion para aprender comandos y luego
siguen las Tarjetas de Actividades para completar
divertidas misiones en el mapa, guiando al panda
a través de obstaculos, giros y desafios con
objetivos especificos. Mientras juegan,
desarrollan légica, resolucién de
problemas y habilidades STEM,
juna misién a la vez!

subrutina esta vacia, el programa se pausara
| automaticamente. )

> NOTAS
g I N FORMACION DE LA BATE RIA 1. Se pueden agregar nuevos comandos una vez finalizada la ejecucién del programa. Al presionar INICIO nuevamente, el robot
ejecutara el programa desde el inicio, incluyendo los nuevos comandos agregados. Los comandos solo se borran presionando

BORRAR o al apagar el dispositivo.
2. Cada programa admite un maximo de 64 comandos. Si se supera este limite, el robot emitira una alerta sonora y luminosa.

3. Solo puede configurarse una subrutina SENSOR y una subrutina LOOP por programa. Para modificarlas, mantené presionado
CLEAR durante 3 segundos para borrar todos los comandos y volver a cargarlos.

¥ Configuracién de la subrutina SENSOR ' Configuracién de la subrutina LOOP

Presiona el botén SENSOR: todos los comandos ingresados a Presiona el botén LOOP, ingresa los comandos que querés repetir
continuacion formaran parte de la subrutina SENSOR. Esta y luego volvé a presionar LOOP para cerrar la subrutina. Estos
subrutina solo puede configurarse al final del programa. comandos formaran la subrutina LOOP. Cada vez que aparezca

Ejemplo: ADELANTE - ADELANTE - ADELANTE - SENSOR - GIRO LOOP en el programa principal, la subrutina se ejecutara
DERECHA nuevamente.

t t | t L= ' Ejemplo: LOOP - GIRO DERECHA - GIRO DERECHA - GIRO

DERECHA - GIRO DERECHA - LOOP - ADELANTE - LOOP
(Este programa hace que el robot avance 3 pasos. Si durante el

‘ D D
movimiento detecta un objeto, girara inmediatamente a la derecha L'O ¥ ' ¥ ' -’ ' ¥ ' K L'O ¥ t Y Q

antes de continuar con los comandos restantes. Si no detecta ningun
objeto, solo ejecutara los 3 pasos hacia adelante.) (Este programa hace que el robot gire dos veces en sentido horario,
avance un paso y luego vuelva a girar una vez.)

@ Esta guia de usuario debe conservarse, ya que contiene informacién importante.

Instalaciéon o reemplazo de las baterias Cuidado y mantenimiento de las baterias

® Asegurate de colocar las baterias correctamente
(siempre bajo la supervision de un adulto) y segui las
instrucciones.

iADVERTENCIA! Para evitar pérdidas de las baterias,
sedui estas instrucciones cuidadosamente. No hacerlo
puede provocar fugas de acido que podrian causar
quemaduras, lesiones personales y daflos materiales.

® No mezcles baterias alcalinas, comunes
(carbdn-zinc) o recargables (niquel-cadmio).
Tampoco mezcles baterias nuevas con usadas.

® Coloca las baterias respetando la polaridad correcta.
Los polos positivo (+) y negativo (-) deben insertarse
en la direccién indicada dentro del compartimiento
de baterias.

® Nointentes recargar baterias no recargables.

® | as baterias recargables solo deben cargarse bajo la
supervision de un adulto.

L. . . NOTAS:
® Retira las baterias recargables del juguete antes de 1. Cuando el robot detecta un objeto, la subrutina SENSOR se NOTAS:
cargarlas. ejecuta inmediatamente. Si vuelve a detectarlo durante esa 1. No se permiten comandos SENSOR dentro de una subrutina
. . L. @ Utiliza Unicamente baterias del mismo tipo ejecucion, la subrutina comenzara nuevamente desde el inicio. LOOP.
® Prepara3 baterias AA. El compartimiento de las pe: 2. Elcomando que se esté ejecutando se interrumpira al detectar 2. Sisolo se define el inicio del LOOP (sin su cierre), los comandos

baterias se encuentra en la parte posterior. un objeto. Una vez finalizada la subrutina SENSOR, el programa

100 ° 3 se interpretaran como comandos normalesy la subrutina
principal continuara normalmente.

LOOP no se formara correctamente.

® No provoques cortocircuitos en los terminales.
® Parainstalar las baterias, primero afloja el tornillo con

un destornillador Phillips. ® Retird siempre las baterias agotadas o débiles del 3. Solo se permite una subrutina SENSOR por programa. 3. La subrutina LOOP no puede estar vacia ni contener mas de 6
® Retira la tapa del compartimiento e instala las producto. 4. Al presionar INICIO, la configuracion de la subrutina SENSOR comandos.
baterias si puiendo I3 irp\dicacién del interior Retira las bateras si ol duct il quedara confirmada. Los comandos agregados posteriormente 4. Al eliminar comandos, si se borra el LOOP de cierre, el robot
9 : ® Relira las baterias si el producto no va a utllizarse no formaran parte de ella. volvera automaticamente al modo de configuracién de LOOP.
® \Volvé a colocar la tapay asegurala con el tornillo. durante un periodo prolongado. \ J L

® Conservar a temperatura ambiente. Para padres: Debido a las caracteristicas de disefio del producto, los movimientos del robot (por ejemplo, distancia recorrida o

B . . . S N angulo de giro) pueden presentar pequefas variaciones.
Nota: Las baterias deben ser instaladas o reemplazadas ® Para limpiar el producto, utiliza un pafo seco sobre . 9 giro) p - ped J

por un adulto. la superficie.

iRecomendamos que padres e hijos
exploren juntos esta guia de usuario
para disfrutar la mejor experiencia!

* Las funciones marcadas son mas avanzadas.

Contacto: soporte@apitor.com.ar Apitor Argentina




@D INSTRUCCIONES DE JUEGO

® Primero revisa las tarjetas de actividad y la guia de actividades.
® Aplana el mapa antes de usarlo, especialmente en las zonas con pliegues.

4.1 Modo Basico

Ejemplo: Tarjeta de actividad 4 - Moverse de B4 a B3
(- HAH {11
{P}{1]

1. Colocd el mapay alisa los pliegues » ubica INICIO (B4), PUNTO DE
CONTROL (D2), and META (B3).

2. Planifica el recorrido » ordena las cartas de programacién en
consecuencia (pueden existir varias rutas posibles).

3. Presiona brevemente el botén de encendido para activar el robot -
ingresa los comandos en el orden del paso 2.

4. Coloca el robot en el punto de inicio » presiond START y jobserva coémo

¥r 4.2 Modo Avanzado se mueve!

(a. Modo Loop)
Ejemplo: Tarjeta de actividad 7 - Moverse de A3 to C1 pasando por la grilla LOOP C3

[(AHaHeHeHeHSHo) 1]

Colocd el mapa y alisa los pliegues » ubica INICIO (B3), PUNTO DE
CONTROL (C3),y META (C2).

2. Planifica el recorrido (asegurate de que el robot utilice los comandos
LOOP para realizar las acciones indicadas al pasar por la grilla LOOP) -»
ordena las cartas de programacién en consecuencia (pueden existir
varias rutas posibles).

3. Presiona brevemente el botén de encendido para activar el robot -
ingresa los comandos en el orden del paso 2.

4. Coloca el robot en el punto de inicio » presiona INICIO y jobserva cémo
se muevel!

(b. Modo Sensor)
Ejemplo: Tarjeta de actividad 9 - Moverse de B4 a Bl pasando por la grilla de obstdculos B2

({13

Coloca el mapay alisa los pliegues » ubica INCIO (B4), PUNTO DE
CONTROL (B2) y META (BT1). Colocd un obstaculo (24 cm de ancho / de
color claro para mejor deteccién) en el lado de la grilla B2 mas cercano
al robot.

2. Planifica el recorrido (asegurate de que el robot use los comandos
SENSOR para realizar las acciones indicadas al pasar por la grilla de
obstaculos) » ordena las tarjetas de programacioén en consecuencia
(pueden existir varias rutas posibles).

3. Presiona brevemente el botdn de encendido para activar el robot -»
ingresa los comandos en el orden del paso 2.

4, Coloca el robot en el punto de inicio » presiona START y jobserva como
se muevel!

© INDICADOR DE ESTADO LED

Estado de Uso Modo Indicador
Alterna entre 6 colores ->

Encendido
las luces se apagan

Presiona brevemente el botén encendido
(cuando el dispositivo ste apagado)

Alterna entre 6 colores—>

. . Indicador de bateria baja
rojo intermitente 5 veces por segundo

Presiona brevemente cualquier botén

de comando Un destello azul

Comando aceptado

Sensor activado / programacion de

Presiona brevemente el botén SENSOR subrutina SENSOR

Naranja fijo hasta presionar el botén INICIO

Primera pulsacidn corta del botén LOOP ﬁggg”omo hasta volver a presionar el botén Programacion de subrutina LOOP

Adelante/Atras Azul fijo El programa se esta ejecutando

LED izquierdo: destellos verdes (giro a la izquierda)
LED derecho: destellos verdes (giro a la derecha)

Presiona Giro
el boton

Giro en progreso

Sensor activado Un destello violeta Objeto detectado

_ laslucesse

Después del Gltimo comando | 2 destellos azules Programa ejecutado correctamente

apagan
Presiona brevemente el botén de encendido p
%
(con el dispositivo encendido) 2 destellos rojos € apaga Apagado
Error Un destello rojo Error

Bateria criticamente baja o sobrecarga.
2 destellos rojos - se apaga Se recomienda reemplazar la bateria
o reducir el consumo de energia.

(3 AuDIO INDICATION

Audio Feedback

Durante el uso normal

Indication

Status of Use

Presiond brevemente el botén de

encendido (con el dispositivo apagado) Voz: "Hello Encendido

Presiona brevemente cualquier boton

Tono al presionar un botén
de comando

Comando aceptado

Sensor activado / programacion de subrutina

Presiona brevemente el botén SENSOR Tono de sensor activado sensor

Mantené presionado el botdn BORRAR

Tono de borrado completo
durante 3 segundos

Borrar todos los comandos ingresados

Antes del movimiento Voz "Go" Robot listo para arrancar

Presiona Giro Tono de giro
el botéon

encender | Sensor activado

Giro en proceso

Tono de deteccioén de objeto Objeto detectado

Después del Ultimo

Voz: "Well Done"
comando

Programa ejecutado satisfactoriamente

Presiona brevemente el botéon encender

(con el dispositivo encendido) Power off tone Apagado

Presiona cualquier botén de comando| Tono de limite de comandos Limite de comandos excedido (max 64)

Error en operacion Tono de alerta por error Error

% Los tonos \r/]arlan segun el contexto y no pueden describirse con palabras, consulte los sonidos reales
que escucha

©) DESCARGA LA APP

lg.

(Q Apitor Kit)

Descarga la app complementaria y juga
desafios de navegacion con el robot.
Accedé a mapas adicionales, supera
niveles y explora nuevas formas de jugar.

Ay
J

PRyt et G

Zou

Busca “Apitor Kit” en App Store o en Google Play para
descargar la app, o escaned el cédigo QR para instalar-

Ql: ;{Qué debo hacer si el robot se mueve de forma inexacta o no se mueve?

Por favor verifica lo siguiente:
1. Asegurate de que las ruedas del robot puedan moverse libremente, sin ninguna obstruccion.

2. Para un rendimiento 6ptimo, utilizalo sobre superficies lisas y duras (por ejemplo, pisos de madera o
ceramica). Las superficies irregulares pueden afectar la precision del movimiento.

3. No lo uses sobre arena, agua u otros entornos especiales.

4. Verifica que el robot tenga baterias nuevas o con carga suficiente, ya que una bateria baja puede causar
fallas en el funcionamiento.

Q2: ;Cémo solucionar fallas del sensor?

El sensor esta ubicado entre los dos ojos. Si durante el funcionamiento el robot emite luces violetas
intermitentes y una alarma:

1. Esto indica que debés retirar cualquier obstaculo que se encuentre frente al sensor.

2. Evitd la exposicion directa a luz intensa, se recomienda usarlo en condiciones de iluminacién normal.
Si el robot no puede detectar objetos:

1. Confirma que el sensor esté habilitado en el programa.

2. Utiliza objetos de color claro colocados cerca del sensor.



