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El hub USB y el motor

La tecla «a».

m La tecla «b».
3]

al presionar tecla d

fijar fuerza del motor a

al presionar tecla ¢

fijar fuerza del motor  a €

al presionar tecla espacio

apagar motor

2\

Conecta el hub a una entrada USB del ordenador y e mo-
tora uno de los puertos del hub.

Crea estos programas en Scratch y prugbalos. Observa de-

tenidamente el eje del motor: el sentido del giro, la veloci- i

dad, la duracion del movimiento, etc.

adapta a estructura de tu robot.
Evita los mecanismos en los que
el cable del motor se enrolle

Sensores

Inclinacién

Valor inclinacion

Sin inclinacion 0
Hacia arriba 3
Hacia abajo 1
Hacia la izquierda. 4
Sentido antihorario

Hacia la derecha. 2
Sentido horario

%) Respuesta abierta. Ejemplos:

— Avioneta que disminuye la velocidad cuando esta inclinada
hacia el suelo y aumenta la velocidad cuando esté inclinada
hacia el cielo.

— Vehiculo que se desplaza por una superficie con relieve y emi-
te un sonido de alarma cuando vuelca hacia los laterales.

— Balancin recreativo.

Sensores

Sensor de inclinacion
Se conecta a uno de los puertos del hub.
la direccién en la que T
LS
inclina. iferentes 3, iz- i
e ! J = = C~~ ]

cuando inclinacién sea, nos permite programar
diferentes acciones en funcion de la direccion en la que
do.
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Sensores

A

Valor del sensor de distancia Distancia en cm

[LEGO WeDo: distance (D ] menor o igual a 10 cm

[LEGO WeDo: distance (3D ] 15 cm

[LEGO WeDo: distance ([lECHD ] mayor o igual a 45 cm

Sensor de distancia
0 de los puertos del hub.

e se encuentran a
na di ferior 2 15
At
nto cuando la distancia sea, nos permite programar G
nes en funcién de la distancia a la que se / L
e 7’ (

Para ver el valor distancia en la pantalla, haz
clic.en la casila de verificacién.

Conecta el hub y el sensor de distancia. Sitda tu mano a diferentes.
distancias del sensor y observa c6mo varian los valores de la variable.
distancia.

\
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Mecanismos. Engranajes

D En sentido antihorario.

%) En sentido horario.

\

g J]
e vamos a construir
los mecanismos.
Mecanismos.

temos,

Engranajes

jees

suvelocidad.

Cambio en el sentido de giro
Monta el mecanismo de Ia figura, Coloca dos
er 24 di si

r
Mecanismos. Engranajes

) En sentido horario.
) En sentido antihorario.

B5) Aradiendo un engranaje entre el engranaje motriz y el engrana-
je de salida.

A

Sistema de tres engranajes —

Una vez que has probado tu mecanismo de forma manual,
anade una plataforma para sostener el motor y conecta el
eje del engranaje motriz a &l

Crea estos dos programas para que el engranaje motriz
pueda girar en sentido horario y en sentido antihorario.
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Mecanismos. Engranajes

3 vueltas, ya que el engranaje motriz tiene 24 dientes y el engra-
naje conducido tiene 8 (24 / 8 = 3). Consejo: colocar un ladrillo
gris de 1 x 2 con orificio en cruz en el eje, nos ayudaréa a contar el
numero de vueltas.

) Es mas rapido, da tres vueltas por cada vuelta que da el engra-
naje motriz.

-} El engranaje conducido de 24 dientes da una vuelta.

=) Es mas lento, da una sola vuelta por cada tres vueltas que da el
engranaje motriz.

1¢) El engranaje motriz da 5 vueltas y el engranaje conducido da
15 vueltas (5 x 3).

A

Aumento de velocidad

Haz el montaje de las fotografias.

Ahora vamos a hacer que el engranaje motriz sea el pequeno, el
de 8 dientes

ostén el eje del engranaje de 8 dientes que sobresale por detrés
de la estructura y haz que gire

Prueba los mecanismos anteriores conectando el motor al
eje motriz en cada caso.

(
Mecanismos. Engranajes

BT El engranaje de salida da 9 vueltas.

\

Tren de engranajes

@ ;Cuintes vueltas da el engransje de salida por cada vuelta
que da el engranaje motriz?

isién del movimi j i
Conecta un engranaje de 8 dientes con un engranaje de corona, r4
de I di i. Utiliza el
lateral de la estructura. ~
Ayl

(
Sistemas de poleas

D En el mismo sentido que la polea motriz, en sentido horario.
%) En el mismo sentido que la polea motriz, en sentido antihorario.

) Al cruzar la correa, la polea conducida gira en sentido opuesto
al sentido de giro de la polea motriz.

Sistemas de poleas

La polea es una maquina simple que sirve para transmiti
fuerza o cambiar el sentido de esa fuerza.

Los sistemas de poleas estan formados por dos o més

poleas unidas por correas y sirven para transmitir el movi
miento de unos ejes a otros.

Sentido de rotacién de las poleas

Construye el mecanismo que aparece en la imagen. Para
que puedas hacer girar la manivela sin que roce con la es.
tructura, afiade un tope entre la poleay la viga.

Cruzala correa
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Sistemas de poleas

En la polea gris pequena.

) Enla polea verde grande.

\

A

Transmisién del movimiento entre ejes no paralelos

Coloca un muAeco de pie en
cada eje.

Polea fija

Vamos a simular un mecanismo que se utiliza en la construccién de edifi-
cios y ena reparacion de sus fachadas.

Sobre un andamio sit

waremos una polea en cada extremo. Sujetamos el
e pueda enollarse en el eje. En la otra po- N
lea, situaremos el cable en el canal 2

cable a la polea motriz pi

r
Levas y tornillos sin fin

1 Eje motriz Circular
Leval Circular
Leva2 Circular
Seguidor1: Muneca Rectilineo
Seguidor2: Mufeco Rectilineo

) Encajando las levas en el eje motriz por uno de los orificios en
cruz centrales de la leva.

) Situando las dos levas en el eje en la misma posicion. Por ejemplo,
sujetadas al eje por el orificio en cruz de su extremo mas estrecho
y situando su parte més ancha hacia arriba en ambos casos.

\

Levas y tornillos sin fin Seguidor

—

En el ejemplo, el motor hace que gire el eje, las levas giran al
" il "

Monta el dispositivo que aparece en la imagen, ejecuta el si-
i b i del mecanismo.

50, si el movimiento es circular o rectiline.

(
Levas y tornillos sin fin

) El tomillo sin fin se mueve mas rapido que el engranaje de
24 dientes.

) 24 vueltas; por cada vuelta del tornillo sin fin, el engranaje gira
un diente.

B No se mueve, no es posible transferir movimiento desde el
engranaje de 24 dientes al tornillo sin fin. El movimiento del
engranaje queda bloqueado porque cuatro de sus dientes es-
tén encajados en el tornillo sin fin.

Tornillo sin fin
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El parque eédlico

Dibujo esquematico del mecanismo del molino. Pueden usar fle-
chas para indicar la direccién en la que se transfiere la energia.

El engranaje pequeno de 8 dientes.
El engranaje grande de 24 dientes.

Paso 1: el motor entra en funcionamiento.
Paso 2: el eje conectado al motor gira.

Paso 3: el engranaje de 8 dientes conectado al eje del motor
gira.

Paso 4: la energia se transfiere desde el engranaje de 8 dientes al
engranaje de 24 dientes. El engranaje de 24 dientes gira.

Paso 5: el eje conectado al engranaje de 24 dientes gira.

Paso 6: la rueda verde conectada al eje de 24 dientes gira, y con
ella, las aspas del molino.

Personaliza tu proyecto

Personaliza tu proyecto afiadiendo globos de diélogo y sonidos a los pro-
wjar un molino edlico con el editor de Scratch y hacer
aspas giren al mismo tiempo que tu rabot.

El coche auténomo

El eje percibe la fuerza del motor haciendo girar la polea. Di-
cha polea hace girar la correa. La correa hace girar la segunda
polea. El eje conectado a la segunda polea gira, y con ello, las
ruedas traseras del vehiculo conectadas al eje.

:Qué elemento aporta la fuerza? El motor.

;Qué elemento la percibe? El eje conectado al motor y la polea
conectada al eje.

iComo y hacia donde la transmite? La energia se transmite des-
de la primera polea a la segunda a través de la correa.

JEn qué sentido se produce el giro? El sentido del giro depen-
de del evento que activemos, si pulsamos la teca «a», segun el
montaje y el programa de la pagina anterior, el coche se despla-
zaria hacia atrds, y si pulsamos la tecla «b», se desplazaria hacia
delante.

La velocidad disminuye con respecto al montaje anterior. Antes
las poleas se movian a la misma velocidad, cada vuelta de la
polea motriz equivalia a una vuelta en la polea conducida. Aho-
ra se moveran a diferentes velocidades porque tienen distinto
didmetro. La polea mas grande gira mas despacio que la polea
pequena. Para que la polea conducida (grande) haga un giro
completo, la polea motriz (pequena) tiene girar cuatro veces.

Ponle neumiticos
Aiade una pol

lea con neumtico al eje de la
ida, sera la que se deslice por

Calentando motores

Ajusta el i
quety
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Modifica el mecanismo

Sensor de distancia

Mejora tu modelo

O Construye la segunda mano para el gato. ;Qué harias para que pu-
diera moverla?

El gato de la suerte

D Respuesta valida: cualquier programa formado por un evento
que pueda ser activado y por una instruccidon que sirva para po-
ner en marcha el motor. Ejemplo:

al presionar tecla espacio

encender motor

Prueba el mecanismo

El gato de la suerte

al presionar

fijar fuerza del motor

X 30

Elprograma

Conecta el motor al hub y este al ordenador,
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El gato de la suerte

La elevacion de la mano del gato es inferior.

) Paso 1: conectar la nueva mano en los orificios del lateral dere-
cho del gato.

Paso 2: insertar una leva en el eje conectado al mecanismo.
Paso 3: hacer que la nueva mano apoye sobre la leva.

A

Elbrazo y el cuerpo

Emplea las piezas que quieras para
cuer sobre la estructura q
Personaliza tu gato de la suerte, Construye el cuerpo y a cabeza, y colocalos

e s s e hices 4o pomers 0 vy o
2"

b=

F

(@ Lo pieza gris con conctor nos seniré para unira pata del

@ Introduce el conector de
gato a la estructura que ya tenemos montada. - i

pieza gris en el ultimo ori-
ficio de la viga roje situada
en el lteral del gato.

Elprograma

Conecta el motor al hub y este al ordenador,

Crea este programa y ajusta la potencia del motor para imitar el
del amuleto real.

@ fncta i potencia e has legic

J

El gato de la suerte

) Para que las dos patas del gato puedan subir y bajar al mismo
tiempo, la posicién de partida de las levas debe ser la misma en
ambos laterales.

B3 En este caso, la posicidn de las levas debe ser diferente en cada
lateral. También se puede variar el orificio de insercion de las
levas sobre el eje motriz.

Personaliza tu proyecto en Seratch

Uiliza el editor de gréficos de Scratch y crea un gato de la suerte con
dos disfraces, uno con la mano arriba y otro con la mano abajo.

Afiade estas dos instrucciones y ajusta la pau-
52 para que tu personaje de Scratch mueva la
mano al mismo tiempo que tu gato robético.

37

(
La rana saltarina

D Con el engranaje de corona situado en el medio de los engrana-
jes de color gris oscuro de 24 dientes, conseguimos que el eje
trasero gire al tiempo que el eje delantero, y que lo haga en el
mismo sentido.

Las patas de la

Recuerda que pue te quste
fas indicaciones p e enla fotografia.

dste Aquidamos

O Construye las patas de la rana.

Une las vigas rojas de cada pata
usando una placa blanca de 18
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La rana saltarina

Para evitar que el robot rebase la superficie sobre la que esta-
mos trabajando, creamos un programa que controle el tiempo
en movimiento. Ejemplo:

al presionar tecla espacio

1 @

por e segundos

fijar fuerza del motor

encender motor

Segun el montaje del robot que aparece en el cuaderno, con el
mecanismo situado en el lateral derecho de la rana, para que se
mueva hacia delante necesitamos que el motor gire en sentido
horario. Utilizaremos la instruccién fijar direccién del motor ha-
cia aca.

fijar direccion del motor a hacia acd

a hacia alla

fijar direccion del motor

La instruccion fijar direccién del motor a reversa establece el
sentido del giro a la direcciéon opuesta que tiene el motor en ese
momento; es decir, si el motor estad girando en sentido horario
cambia a sentido antihorario, y viceversa.

A

Crea un nuevo proyecto en Scratch

para borrar el
blioteca @y

Utiiza la

Programa el robot

Haz un programa en Scratch para que tu robot
se desplace.

Bl motor esta conectado correctamente al hub.

I hub estd conectado correctamente al orde-
nador.

~ El eje gris que esté conectado directamente al
motor gira

- La correa esté perfectamente encajada en los
canales delas poleas.

~ Los conectores de color beis no atraviesan las
o o el roce con la

gros de 8 no bloquean el movi-

iftenciont

Ay
a
si
la mesa

robot lejos del borde de
para que no caiga a suel

a2

J

La rana saltarina

al presionar

fijar fuerza del motor a @

por siempre
—

si distancia <'_ entonces

fijar direccion del motor a hacia aca
>
mover @ pasos

si no

fijar direccion del motor  a hacia alla
»

mover @) pasos

2\

Sensor de distancia

£Cémo programarias tu rana para que retrocediera si encon- <o
trara una serpiente hambrienta a su paso? .

Afiade el sensor de distancia y conéctalo al hub. |

Programa tu robot para que comience a desplazarse ha-
cia delante, y cuando detecte un objeto, cambie el senti-
do de la marcha y se desplace marcha atrds.

Si el valor del se
de ci

Crea este programa para detener répidamente el movi-  ishrasbuhassetisied
miento de tu robot o p—

Afiade estas instrucciones al programa en el lugar que
coreeponc pra g0 oo on S s i ot NG eRY
el escenario hacia delante y hacia atrés al tiempo que tu

robot
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La rana saltarina

El valor de la variable distancia puede variar en funcién de cémo
esté situado el sensor de distancia con respecto a la superficie.
Con el ejemplo del montaje, la lectura del sensor cuando la rana
estd situada sobre la mesa es 5, y cuando el sensor rebasa el
borde de la mesa, 100.

2\

Salvando el abismo

r
La maquina cicloide de dibujar

A\

Programa el robot

Conecta el motor y el hub, y prueba el mecanismo.
i o i W m

marcha.
VVVVVV | mecanismo y detectar los falos.

r
La maquina cicloide de dibujar

2\

El motor se detiene.

El motor gira en sentido antihorario,
y el lienzo, en sentido horario.

El motor gira en sentido horario,
y el lienzo, en sentido antihorario.

‘ Se fija la potencia del motor a 30.

Sensores

Afade el sensor de inclinacién y
ntrola el sentido del giro del
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La maquina cicloide de diujar
Sensores
Modiificar el sistema de transmisién del tornillo sin fin afadien- L S —
do un engranaje de reduccion, para que el lienzo gire méas des- kel
pacio.
\_
( 2\

La maquina cicloide de diujar

o
- —
Y

Modificar el tren de engranajes afiadiendo un engranaje de au-
mento para incrementar la velocidad de giro del rotulador.

v LU L Lo

Personaliza tu proyecto en Scratch

Selecciona un objeto de la galeria de imé-
genes de Scratch @ Prucba los programas
que te proponemos, el cbjeto se movers y
giraré haciendo fabulosos dibujos. A conti-
nuacién, crea tus propios programas.

A

Construye mas robots

Construye mas robots

) Respuesta abierta.

Hacer un boceto que incluya el mecanismo antes de comenzar a
construir el modelo puede ayudar al alumnado a crear un robot
exitoso.

Disefia tu propio robot

Ocige




