Wprowadzenie

CZESC | - Podstawowe mechanizmy

Przetozenia

Przektadnie ztozone

Zmiana kata obrotu

Wykorzystanie przektadni slimakowych

Mechanizmy wahadlowe

Ruch posuwisto-zwrotny

Mechanizmy krzywkowe

Ruch przerywany

Przekazywanie momentu obrotowego za pomocg gumek
Przekazywanie momentu obrotowego za pomoca gasienic
Przekazywanie momentu obrotowego na wickszg odlegtos¢
Mechanizmy mimos$rodowe

Mechanizmy przejsciowe wykorzystujgce kierunek obrotowy
Zacza uniwersalne

CZESC Il * Pojazdy strona 77

Kota napedowe z silnikiem

Kota napedowe z dwoma silnikami
Kotka nastawne

Pojazdy gasienicowe

Zawieszenie kotowe

Sterowanie

CZESC Ill « Poruszanie sie bez opon strona 109

Maszyny chodzace
Poruszanie si¢ jak gasienica miernikowca
Poruszanie si¢ poprzez wibracje

CZESC IV « Ramiona, skrzydta i inne elementy aparatu ruchu

Machajace skrzydta
Chwytajace palce

Unoszenie rzeczy
Wystrzeliwanie rzeczy

Drzwi automatyczne
Odgrzebywanie
Wywotywanie powiewu
Kotysanie wahadta
Wykorzystanie dodatkéw do zmiany ruchu
Zazgbianie kot ukosnie
Swobodna zmiana kata obrotu

CZESC V « Czujniki strona 205

Pomysty na wykorzystanie czujnika dotyku
Pomysty na wykorzystanie przyciskow inteligentnego klocka EV3
Pomysty na wykorzystanie czujnika koloru



CZESC VI » Cos ekstra strona 119

Zastosowanie twierdzenia Pitagorasa
Sprobuj zbudowac co$ przydatnego!
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