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9 delikli çift kirişi turuncu 
mandala bağla.
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Çubuk 3 , T şeklindeki kirişin en dış 
deliğine yerleştirilmelidir.

32



11

X1

X1

X1

X1

X1

X2 X3 X1

Çubuk 3 , T şeklindeki kirişin en 
dış deliğine yerleştirilmelidir.
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X2

Mandalları sonuna kadar aşağı 
bastırarak iki siyah kirişi birleştir.
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Modeli resimde 
gösterildiği gibi çevir 
ve ardından soldaki 
motoru M1 portuna, 
sağdaki motoru ise M2 
portuna bağla.

MOTORLARI MERKEZİ 
MODÜLE BAĞLA
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Merkezi modülün altındaki 
turuncu motorun kablosunu 
geçir ve ardından merkezi 
modülün M3 portuna bağla.
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İki bloğu doğru bir biçimde birleştirdiğini 

kontrol et.
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Merkezi modülün 
altındaki dokunma 
sensörünün kablosunu 
geçir ve ardından T 
portuna bağla.

SENSÖRÜ MERKEZİ 
MODÜLE BAĞLA
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2

IR sensörünün kablosunu 
kafanın arkasından çıkarıp 
IR1 portuna bağla.

SENSÖRÜ MERKEZİ 
MODÜLE BAĞLA
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MONTAJI TAMAMLANMIŞ MODEL
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Kurulum

Guardian robotun 37. 
adımından başlayıp 

aşağıdaki talimatları 
izleyerek, guardian robotu 

tamamla.

Nöbetçi
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