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Bloque 11x17 (2)

Bloque 1x5 (4)

Bloque de unién 1 (4)

Blogue 3x5 (1)
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Bloque 5x11 (1) Adaptador L (1) Bloque triangular (2)
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Bloque 45° (2) Rueda delgada (2) Pegatina (2)

seecoll

Bloque con eje (1) LED Verde (1) LED Rojo (1)
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Motor 2 (1) Sensor pulsador (1) LED Amarillo (1)
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Cable de conexidn (3) Alargador de cable (4)

o :
NODE

B g
WS ghiOR

?m'oo

@rtapilas o portabaterias 1 (1) Portapilas o portabaterias 2 (2) Placa base MRT Node (1) )
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Nota: el tridngulo rojo A sefiala la posicion.
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¢Como hacer la conexion?

Pulsador

Motor 2

Portapilas
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. Haz click en el botén "Coding", situado a la izquierda, para entrar en la
interfaz de programacion.

2. Hazclick en el botén "Samples" para seleccionar @ S |
alguno de los ejemplos grabados. amples

3. Hazclick en "Wheel of fortune".
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Para mas detalle consultar la seccion de programacién del fasciculo




