A7 Rabo

Intermedio 4

Maquinas y
mecanismos

Capitulo 1: Elementos de la Capitulo 3: Montacargas con
maquina engranajes
Capitulo 2: Mecanismo de Capitulo 4: Control del Montacargas

limpiaparabrisas

Grado Clase H Nombre



No hay fin para la cantidad de mecanismos que hacen que los robots
funcionen. Los dos robots a continuacién, por ejemplo, usan mecanismos muy
diferentes a pesar de que ambos tienen seis patas. El robot de la izquierda usa
cinco Servomotores controlados por computadora, mientras que el de
la derecha solo usa un Motor de DC para caminar. jNi siquiera necesita
una computadora!

Un robot Hexapedal sin
computadora

jEste usa un Motor de DC!

Un poco de ingenio cuando se piensa en los mecanismos de un robot, te
permite hacer uno increiblemente eficiente usando la menor cantidad posible de
partes, y los elementos de la maquina son una parte esencial del
pensamiento sobre estos mecanismos. jCuantos mas elementos conozcas,
mas interesantes y funcionales seran los robots que construyas!



Los elementos de la maquinaria

Los elementos de la maquina vienen en diferentes tipos, y en este capitulo
aprenderas sobre algunos de los mas importantes.

Acoplamientos Mecanismos de leva Engranajes

jEsto es una
articulacion!

jUsa articulaciones Transfi | tacic
. . . iTransfiere la rotacion
para _conectar barras iCambia la direccion de un ::ambia la velocidad aIineandg
(0 eslabones)  para movimiento usando la rotacion los dientes alrededor de. los
convertir movimientos de una parte no circular! .
bordes de cada engranaje!

simples en complejos!

Pihones y cadenas de rodillos Poleas y bandas

Pinones

|Cadenas de rodillos|

iHas visto esto en bicicletas! ila iConecta dos poleas con una banda de
rotacion del pinon se transfiere a la goma u otro material para transferir las
cadena de rodillos para girar el pifidn rotaciones entre ellas!

en el otro extremo!

jHoy aprenderemos todo sobre acoplamientos y engranajes!



Aprendiendo sobre acoplamientos

Los acoplamientos estan hechos de barras conectadas por articulaciones.
Estas barras se llaman eslabones, jy tu acoplamiento tiene en
promedio cuatro de ellos! Gira un eslabon y los dos eslabones que no
estan hechos para permanecer en su lugar, giraran junto con él. jAhora
intentemos usar tus bloques para hacer un acoplamiento de cuatro
barras y ver como funciona para nosotros!

iEsta es una iEstos eslabones se
articulacion! mueven también!

iMueve este
eslabén!

iEste eslabon
permanece en su
lugar!
\ [
V

n Conecta los bloques que se muestran.

Agrega los bloques qlule
se muestran a la parte &A.




Tus cuatro eslabones se llaman manivela, marco, seguidor y acoplador.

Acoplador

Seguidor

Manivela

Marco

Manivela ... jUsa un motor u otro dispositivo para hacer oscilar este
eslaboén hacia la izquierda o hacia la derecha!

Marco ... jEste eslabén fijo se mantiene en su lugar!

Segquidor ... jEste eslabén se mueve junto con la manivela!

Acoplador ... jEste eslabon conecta la manivela y el seguidor!

0 jUsa el eslabon mas corto como manivela y giralo como se
muestra en las imagenes a continuacion!

n Acoplador

*
\

Manivela _ | /W seguldor
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Marco
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v & |"",.1
X ) 3
& 8]




g jUsa el eslabén mas corto como marco y giralo como se muestra en

las imagenes a continuacion!

n Acoplador
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9 jUsa el eslabon mas corto como acoplador y giralo como se muestra

en las imagenes a continuacion!

n Acoplador

b
Manivela « Seguidor
; ’ -2

%o >

-
e\
X 'r‘""rf"‘;’:"‘\?*

iYa no puede girar a la izquierda,
asi que gira a la derechal
Al

5
} ,/4 } Bucle entre HQE!

&i )X w_ !l\"',l

iYa no puede girar a la derecha,
asi que gira a la izquierda!

-

Como acabamos de ver, el rol que desempefa cada eslabon puede hacer
que el mismo acoplamiento se mueva de maneras muy diferentes.
Dependiendo de como se mueve, un acoplamiento de cuatro barras se puede
colocar en una de las tres categorias que se muestran a continuacion:

Palanca-manivela Doble manivela Doble palanca

\ %
r:i" 5 : ":"Ez“.ir'ti\\"k 3

iSi bien no hay espacio

iGira la manivela para iQira la m.aniv'ela para ficiente para girar la

hace.rd t?ule deI girar al seguidor! manivela, también puedes

;edgou;?ardze! alancee de girar Ia. manivela' para
hacer oscilar al seguidor!

% |El eslabon que gira se llama manivela, mientras que el que unicamente
oscila se llama palancal!

¢Sabias que la longitud de los eslabones puede afectar como se
mueve un acoplamiento? jA continuacion, vamos a hacer un tipo de
manivela de doble palanca llamada manivela paralela!



Construyendo una manivela paralela

Un acoplamiento de doble manivela en el que dos eslabones de la misma
longitud se encuentran frente a frente, se llama manivela paralela. Una
caracteristica especial de este mecanismo es que, sin importar como

se mueva, jsiempre es un paralelogramo!

LT » N2

n Conecta los bloques mostrados. Combina las partes y )
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Conecta los bloques mostrados. Combina las partes y :
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jAhora veamos como funciona la manivela paralela que acabamos de hacer!

Acoplador
|1 [
L T A ) -

R Seguidor e e e x"

. L ‘ =N
Manivela _* ] > s -y } }
V | ~ 5

> iRegresa

an!

iEn el Capitulo 2, vamos a usar una manivela paralela para hacer un juego

de limpiaparabrisas!



Entendiendo los engranajes

Los engranajes son un tipo de elemento que encontraras en tus Servomotores y
Motores de DC. Echa un vistazo a un engranaje y veras que tiene dientes
alrededor de su borde. jCuando juntas dos engranajes, sus dientes se acoplan
para transferir el movimiento!

Servomotor Motor de DC Engranaje

Diente

oy

jAl girar un engranaje, se aplicara fuerza al otro engranaje a medida que se

transfiere la rotacion!

Diente

Centro de

rotacion
()

iGira de esta manera!
jLos dientes se acoplan aqui!

iEl tamafno de un engranaje esta determinado por el numero y tamafio de sus
dientes! jMientras que los dientes en los engranajes de abajo son del mismo
tamafo, cada engranaje tiene diferentes cantidades de dientes! jLos engranajes
solo se pueden juntar cuando el tamafio de sus dientes coincida!

Engranaje (L) Engranaje (S)

P

g
aa
L)

Dientes: 30 Dientes: 20



jLos engranajes vienen en todo tipo de formas que funcionan de diferentes
maneras! Esto significa que tendras que elegir el tipo de equipo adecuado para
los mecanismos que usaras en tus robots y maquinas. jAhora
intentemos hacer un engranaje conico, asi como una cremallera y piidn y ver
cémo funcionan!

Engranajes rectos Ingletes/Engranajes cénicos

jEstos se utilizan para transferir movimiento
al cambiar la direccion de un eje! La
combinacion de engranajes con el
mismo numero de dientes te da un

iEl tipo mas comun de engranaje, estos
tienen niveles de dientes alrededor de sus

bordes! . . :
engranaje de inglete, jmientras que
diferente numero de dientes hacen un
engranaje conico!
Pifién y cremallera Tornillos sin fin

Tornillo
sin fin

Cremallera

Un tornillo sin fin esta formado por
Una cremallera tiene dientes en linea un tomillo con forma helicoidal y un
recta. jCombinado con un engranaje
pequefio llamado pinén, puede cambiar
rotacion a deslizamiento!

engranaje  llamado Corona. iEstas
unidades permiten cambios mucho mayores
en la velocidad en comparacion con los
engranajes rectos!




Construccion de un engranaje conico

jPuedes usar engranajes cénicos para cambiar tanto la direccion de un eje de
rotacion como la velocidad de esa rotacion!

Engranaje
conico

Engranaje
recto

2 Coloca los bloques B
mostrados juntos. Combina las partes i Y

-
\ ( )
- iTerminado!
p W g
W g
v /
\_ \
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Construccién de un Piién y cremallera

iUna cremallera y un pifidn cambian la rotacion en movimiento lineal!

iY esto se desliza!

%

Esto gira ...

Conecta los blogques mostrados. Haz la cremallera. Haz el pifion.

iEn el Capitulo 3, combinaras tu engranaje conico con tu cremallera y pifiédn para
hacer un montacargas!
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En el Capitulo 1, aprendiste sobre varios tipos de acoplamientos. Estos
acoplamientos se utilizan en todo tipo de productos, y uno de los mejores
ejemplos son los limpiaparabrisas.

Las plumas de un juego de limpiaparabrisas oscilaran hacia la izquierda y hacia la
derecha para despejar el parabrisas de suciedad y gotas de lluvia, jy puedes
recrear este movimiento usando una manivela paralela! jEs hora de hacer tu
propio juego de limpiaparabrisas de manivela paralela!

Puedes cambiar la velocidad y la frecuencia de los limpiaparabrisas
reales dependiendo de lo fuerte que llueva, jy vamos a programar los

botones en tu Studuino para hacer exactamente lo mismo!

12



Hacer un limpiaparabrisas

s

Necesitaras

Studuino x 1

Cubo Basico
(Blanco) x 2

Cable USB x 1

W

Mitad C
(Aqua Claro) x 6

Caja de baterias x 1 Servomotor x 1

=¥
' ¥ A

Eje x 4

Viga x 3

o Agrega los bloques que se muestran al Studuino.

13




9 Agrega el bloque mostrado a tu eje.

@ Agrega el bloque mostrado a la parte @

N

14



6 Combina las partes (1] 0 y @como se muestra.

0 Agrega un eje a tu viga como se muestra.

0,/

O

@ Agrega una viga a la parte @ como se muestra.

15



m Agrega tu caja de baterias a la parte@ como se muestra.

N

16



Configura tus puertos

iMarca el recuadro del Servomotor D9 y los recuadros de los botones de A0 a A3!

Placa de asignacion de Pin

(aceptar ) (cancetar ]

Buscar un intervalo de angulos

iSi giras demasiado el Servomotor, los limpiaparabrisas se romperan cuando
las piezas choquen entre si! Para evitar que esto suceda, necesitaremos
encontrar un intervalo de angulos en el cual permanezca tu Servomotor.

o Fija un bloque de Servomotor y abre el Modo de prueba.

Editar Ejecutar Ayuda

T oo

Prueba activada

157 Ponerservomotor 09 | a {ERIERS orados

17



g Haz clic en los botones A y V¥ para girar el Servomotor un grado a la vez desde
90 grados, moviendo tus limpiaparabrisas (estos se resaltan en rojo) para
encontrar los angulos que permitan que los limpiaparabrisas oscilen todo el
camino hacia la izquierda y hacia la derecha jsin chocar contra otras partes!

Todo el camino hacia la izquierda ...

Mi Servomotor
debe estar en

Todo el camino hacia la derecha ...

Mi Servomotor
debe estar en

iNecesitaras programar tus limpiaparabrisas para que permanezcan dentro de este
intervalo de angulos!

18



Encontrar los movimientos correctos

Los limpiaparabrisas de automoviles generalmente tienen  cuatro
configuraciones: NIEBLA, INT, BAJO y ALTO.

NIEBLA (niebla)

Pl

jLimpia una vez!

INT (llovizna)

O 4 4 4 4 O 4 4 4 4
4 4 4 4 4 Espera___ 4 4 4 4 4
O 4 4 4 4 O 4 4 4 4
H Espera... _

jLimpia, espera y limpia nuevamente!

BAJO (lluvia normal)

e

jLimpia continuamente!

ALTO (lluvia fuerte)

jLimpia rapido!

19



jPuedes cambiar la configuracion de un limpiaparabrisas usando la palanca
que esta cerca del volante!

Aqui reemplazaremos la palanca programando los cuatro botones en tu Studuino
para elegir cada configuracion. Asignaras cada configuracion a uno de los
botones a continuacion:

Boton Configuracion
AO NIEBLA
A1l INT
A2 BAJO
A3 ALTO

Programacion de NIEBLA

NIEBLA hara que tus limpiaparabrisas se balanceen de ida y vuelta una
vez. jAhora programemos el botén A0 para iniciar la configuracion de NIEBLA!

Punto de partida jLimpia una vez!

20



0 iComienza programando el punto de inicio del limpiaparabrisas! jEstablece el
angulo izquierdo mas alejado para tu Servomotor que el que encontraste en
la pagina 18!

L iPon el angulo mas ala
T izquierda de la pagina 18 aqui!

Jm?lfaso del movimiento de sincronizacion del sefsomotor:

157 Poner servomotor 0?9 | a grados

9 jA continuacién, programa tus limpiaparabrisas para que oscilen a la
izquierda y a la derecha una vez!

iOscilaala
derechal!

' retraso del movimiento de sincronizacién del servormiol
i : :

#. Ponerservomotor D7 |z grados

EE"I:EtI;EIED del movimiento de sincronizacion del servomotor: iOSCIIa ala
izquierdal!

jAhora pon tu programa en una funcién llamada NIEBLA y haz que se
ejecute cuando presionas el boton AQ!

_ Empezar el programa funcion i

:eT:rasn del movimiento de sincronizacion del servomotor: [retraso del movimiento de sincronizacion del servornotor: '

%~ Poner servomotor D9 |a grados 157 Ponerservomotor 0 |a grados

_pl:l_r siempre i rET:rasp del movimiento de _sincl:urriza.ciﬁn-del servomobor: .
| si " walor botd = : 157 Ponerservomotor 02 |a grados
;I'la_n'iar a la funcion | niebls

-

21



Programacion de INT

INT hard que tus limpiaparabrisas oscilen hacia atras y adelante una vez por
segundo. jAhora programemos el botén A1 para comenzar la configuracion de INT!

e Eweraﬂ/_swo -~ ™
8 Repetir por e ‘L‘T.V
siempre BT |

X"

Esperar 1 segundo

o Al igual que

NIEBLA, INT
oscilara hacia la

. . R . |
izquierda y iDuplica esto!
h . | h vimiento ﬂli"s'_" 10| "z'a_ﬁié'ﬁ: -HE]'-Sf'gl'ggmn!;gf_-'

aCI a a d e reC a ) Poner servomotor D9 | a grados
i D u p“Ca tu iso del rhuu-t.'n_i__e_nmde =il -acion del servormotor: '
fu n Ci én N I E B LA I5 7> Ponerservomotor D | a grados

y rendmbrala INT!

- Poner servomotor D% | a grados

[ jCambia esto a INT!

so del movimiento de sincronizacion del servomotor: ERIEIRS

Poner servomotor 09 | a grados

g Programa tus limpiaparabrisas para oscilar hacia atras y hacia adelante cada
segundo. jAhora haz que esta parte de tu programa se repita para siempre

envolviéndola en un bloque !
=

Poner servomotor 09 a grados

- Bsagundus
retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: "

Poner servomotor 09 |5 grados
esperar ) segundos
=

22



9 iHaz que la funcion INT se ejecute cuando presiona el boton A1!

= Empezar el programa

traso del mowimiento de sincronizacion del servomotor: '

Poner servomotor 02 | a grados

por siempra

" walor boton AQ =m

i #amarala funcién | niebls

§ walor botén Al = B ¥
ara la funcion int

Programacion de BAJO

BAJO hara que tus limpiaparabrisas oscilen de ida y vuelta constantemente.
jAhora programemos el botéon A2 para comenzar la configuracion de BAJO!

Repetir
por
siempre

X"

Al igual que NIEBLA, BAJO movera los limpiaparabrisas hacia la izquierda
y hacia la derecha. Duplica tu funcién NIEBLA y rendmbrala como BAJO!

jCambia esto a BAJO!

| vetraso del movimiento de sincronizacién del servomaotor: :- | ratraso del movimiento de sincronizacién del servomotor: .'
- Ponerservomotor 09 | a grados 157 Ponerservomotor D3 |a grados
'Ir\;h':a"s,o del movimiento de sincronizacion del se.n.‘nn'n')tq’r:" Ei'r'éT.:rasu del movimiento de sincronizacion del servomotor:

1£%. Poner servomotor 09 |3 grados i5%.  Ponerservomotor 02 |a grados

iDuplica esto!

23



g jHaz que tus limpiaparabrisas oscilen de ida y vuelta

constantemente envolviéndolo en un bloque !
=

retrasu del n'tomrhientu de sincronizacian del servomotor:

Poner servomotor 0¥ | a grados

aso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 09 | a grados

9 jAhora haz que la funcién BAJO se ejecute cuando presionas el botén A2!

|i ! Empezarel pro'grama-
:pe?a's_o del movimiento de sincronizacion del serurnnmtq'r:'.

Poner servomotor 02 | a grados

pnr siempre

,:si - \ralorhoton Al :m

| llamar a la funcién niebla

" walorbotén A1 — 0]

J._I]a_n_-nara_la_funciﬁn bain |

E=

Programacion de ALTO

jALTO hara que tus limpiaparabrisas oscilen de ida y vuelta rapidamente!
jAhora programemos el boton A3 para comenzar la configuracion de ALTO!

rr

e S Repetlr
- |empre

\/

24
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o Al igual que BAJO, ALTO se
movera hacia la izquierda y [ [Fi=
hacia la derecha. Duplica tu |

retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: . .
iDuplica

fUﬂClén BAJO y renémbrala @ Ponerservomotor D | a grados eStO'
ALTO! -.:e_h-'aso del movimiento de sincronizacion del servomotor: '

Poner servomotor 02 | a grados

LLp

ijCambia esto a
ALTO!

retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 02 | a grados

retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 0% | a grados

g Dado que tus limpiaparabrisas
oscilaran mas rapido que la
configuracion de BAJO,
jconfigura tu Servomotor a una
velocidad de 20 aqui!

| retraso del movimiento de sincronizacion del servomoto :

Poner servomotor D3 |a grados

| retraso del movimiento de _-F;i.ncroni_za.i:ién del servomotor!

Poner servomotor D3 |a grados

g iHaz que la funcion ALTO se
ejeCUte CuandO pl"eSioneS el ':._I:ET:raso del movimiento de sincronizacion del servomotor: l.

=13 Empezar el programa

botén A3! I - Ponerservomotor D2 |a grados

~ walor boton AQ =@

walor botin
|Hamar a la funcién | baic

E valor botdn A3

llamar a la funcién =lto

—:

25



Viendo como funcionan tus limpiaparabrisas

i Transfiere tu programa y ve si funciona correctamente!

Programa muestra

Cambiar la configuracion

Si deseas detener tus limpiaparabrisas mientras
estan funcionando, tendras que presionar el
boton Restablecer. Envolver las configuraciones
INT, BAJO y ALTO en bloques r* significa
gue una vez que comienzan, seguiran uncionando
por siempre. jDebido a esto, tendras que presionar el
boton Restablecer para iniciar tu programa desde
el principio si deseas cambiar la configuracion!

iSimplemente se sigue repitiendo!]

26



En el Capitulo 1, aprendiste sobre engranajes conicos, cremalleras y
pifiones. jEn el Capitulo 3, los combinaras para hacer un montacargas que
la gente usa en fabricas y almacenes para levantar objetos!

iEsta es la
horquilla!

Tendremos que usar una cremallera y un piidn para elevar y bajar el
elevador en linea recta, jy un engranaje conico para cambiar la rotacion
horizontal del Servomotor en una rotacion vertical!

-

[ Pifion y cremallera]>,E

<«

. 'nv: g

[ Servomotor }>

Engranaje
conico

....




Cémo funciona un Montacargas

Los montacargas en el mundo real necesitan mucha mas potencia, jpor lo
que utilizan un dispositivo llamado cilindro hidraulico para subir y bajar su

elevador!

¢ Qué es un cilindro hidraulico?

iEste dispositivo usa
una bomba hidraulica para
bombear aceite al cilindro y
moverlo  hacia arriba y
hacia abajo! Asi que

Un cilindro hidraulico manual

puedes ajustar la cantidad
de potencia que produce,
jtambién los encontraras

Bomba hidraulica

utilizados en maquinaria de

anque de aceite

construccion como gruas!

28




Haciendo un montacargas

- N\
Necesitaras
E /7.‘; %}
' ¥l
Studuinox1  Cable USB x 1 Caja de Motor de DCx 1 Servomotor x 1
baterias x 1 I
Cubo basico Mitad A Mitad B Mitad C Mitad D
(Blanco) x 6 (Gris claro) x 5 (Azul) x 6 (Light Aqua) x 14 (Aqua) x6
= F J
' N * \

Eje x 3 Vigax 3 Engranaje (L) x 1 Engranaje (S)x1 Cremallera x 2

Conector de ‘ ’ '

Motor de DC Rueda x 2 Junta térica x 2 Disco x 1
N X2 Y,

o Agrega el bloque mostrado a tu Servomotor.

29



9 Agrega la parte @a la parteo .

30



6 Agrega la parte@ a la parte @ .

@ Agrega los bloques que se muestran a un eje.

T
W &

S
2o

@ Agrega el bloque mostrado a la parte@.

31



m Agrega la parte @a la parte @

@ Agrega los bloques que se muestran a una viga.

-<
N

.//ﬁs

‘B Agregue un eje a tu engranaje grande como se muestra.

32



@ Agrega la parte @a la parte@ .

33



@ Fija la parte @ en la parte @ como se muestra.

- “ » ‘
.‘t!

L B Fijalo
N = aqui!
e

sta la distancia entre los bloques para
que tu elevador se mueva sin problemas!

jAsegurate de
que los dientes
se acoplan!

34



@ Gira tu Servomotor hacia la izquierda.

@ Conecta los bloques mostrados.

. .:.“‘ ’
> _

35



@ Agrega los bloques mostrados a la parte ¢1) .

36



@ Conecta los bloques que se muestran y agrega un Disco.

NE

* ’j/ ’
i.@‘t \(b*!‘
I DA

< (“
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@ Conecta la Caja de baterias en el conector de Alimentacion de tu Studuino.

s gé Power S QON

@ i Terminado!

38



Configura tus puertos

iMarca el recuadro del Motor DC M1, el recuadro del Servomotor D9 y
los recuadros de los botones de A0 a A3!

Placa de asignacion de Pi

il

Como debe funcionar tu elevador

Tendras que cambiar los angulos de tu Servomotor para subir y bajar tu
elevador. jAhora intentemos cambiar los angulos en el Modo de prueba para ver
cémo afecta a tu elevador!

o Fija un bloque de Servomotor y abre el Modo de prueba.

Editar Ejecutar Ayuda
| Transferir
Prueba activada

i Poner servomotor D9 | a EIIFRS orados

g iFija el angulo en 180 ° y verifica la
direccion en la que se mueven los

engranajes y la cremallera!

45%. Ponerservomotor 0F |a grados

39



9 jAhora fija el angulo a 0 ° y verifica
la direccién en la que se mueven
los engranajes y la cremalleral

15~ Ponerservomotor D9 | a (RS orados

iEn el Capitulo 4, usaremos botones para controlar tu montacargas como para
hacerlo mover la carga!l

Y si tienes problemas ...

Si tu elevador tiene problemas para moverse, intenta verificar los siguientes
puntos:

- ¢ Esta el elevador en la - ¢Hay suficiente - ¢,Se acoplan los
parte inferior cuando el espacio entre los engranajes y la
motor esta a 0 grados? bloques? cremallera?




iEn el Capitulo 3, hiciste un montacargas y verificaste como funciona el elevador!

En el Capitulo 4, vamos a programar botones para operar tu elevador y hacer que
tu montacargas avance y retroceda mientras mueve la carga!
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Echando un vistazo a tu montacargas

Usaremos los botones de tu Studuino para controlar tu montacargas. Tendras
que presionar A1 y A2 para hacer que conduzca hacia adelante y
hacia atras. jHagamos que cada presion de un botén lo haga avanzar en

cada direccion 0.1 segundos!

Presiona A1

Presiona A2

Hacia
adelante por
0.1 segundos

J

Hacia atras
por 0.1
segundos

jUtilizaremos AO y A3 para subir y bajar tu elevador! Para moverlo a la altura que
desees, jharemos que al presionar A0 eleve el elevador un grado a lavez y A3

lo baje un grado a la vez!

Presiona AO

Presiona A3
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Arriba y abajo

Tendras que girar tu Servomotor un grado cada vez que presiones un botén para
subir y bajar el elevador. jPara hacer esto, crearemos una variable llamada d9
para especificar el angulo del Servomotor y programar su valor para que cambie
cuando presiones A0 o A3!

Presiona AO Presiona A3

Aumenta d9 en 1 Disminuye d9 en 1
> >

¥ ¥

Aumenta el angulo en 1 Disminuye el angulo en 1

if%. Poner servomotor D9 |afd9 grados % Poner servomotor D9 |ald9 grados

¥ ¥

Eleva el elevador en 1 grado Baja el elevador en 1 grado
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o Crea una variable llamada d9 para guardar los angulos del Servomotor D9.

Nueva variable

Borrar una variable

E d9

fijar d5 (a @

cambiar d2 |por

9 jAhora programa qué sucede cuando presionas AQ!

cambiar d2 |

retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: EREESRS

Poner serwomotor 02 | a (d9 grados

9 Establece un limite sobre como cambian los valores de la variable cuando
presionas A0. Como al presionar AO aumenta el valor de d9, configura
estos valores para que cambien solo cuando d9 esté por debajo de 180.

valor botdén AD

cambiar d% |por

'ratraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 09 | a (08 grados

44



Pero, ¢ por qué establecer un limite?

Tendremos que hacer que los valores de d9 se mantengan entre 0 y 180.
La razon para esto es que, si el valor de d9 esta fuera del intervalo de 0 a
180 grados de tu Servomotor, tu elevador dejara de funcionar hasta que los
valores vuelvan dentro del intervalo!

Si el valor de d9 cae por debajo de 0 Si el valor de d9 supera los 180

(do ST | (do ST |

iDeja de
funcionar!

funcionar!

0 Ahora pon esta seccion en wuna funcion llamada arriba y jhazla
ejecutar por siempre!

: e - ffupuﬁn ar'r:'lh.a__--_ —
Empezar el programa |

si 3 valor boton AQ

afunu&n arriba I iﬂ_ : i
cambiar d9 |por

i
retraso del movimiento de sincronizacion del servormotor: EIEGRS

Poner servomotor 09 | a (09 grados
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6 jAhora programa qué sucede cuando presionas A3! Como al presionar
A3 disminuye el valor de d9, configura estos valores para que cambien
solo cuando d9 sea mayor a 0.

Poner servomotor D2 | a 0d9 grados

f . [#uncién ariba |
mpezarelprograma: | =

cambiar d% |por £

 rétraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: EEIENRA

Ponerservomotor 03 | a (d9 grados E Poner servomotor 0% | a fd9 grados

6 Agrega un bloque al principio de tu programa para

hacer que tu montacargas comience con su elevador abajo. jAsegurate
de que d9 comience con un valor de 0!

Empezar el programa

 retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor:

Poner servomotor 09 | a (TSRS arados

fijar d2 |2 [}

pﬁ_r siempra

| lamar a la funcién iba

|llamar a la funcion  abajo
e p

@ jAhora transfiere tu programa y mira si funciona correctamente!
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De ida y vuelta

o iPon un bloque Motor DC ML pot=ncia al comienzo de tu programa para elegir
una velocidad para tu Motor de DC!

iotor DC M1 | potencia
[retraso del movimiento de sincronizacion del servomotor: '.

Poner servomotor 09 | a m grados

I Ila_rnar ala funcidn 2 bajo

i =S

g iPrograma tu montacargas para avanzar por 0.1 segundos cada vez que
presiones A1!

wvalor botén AL =@

Motor DC M1 | encendido en sentido de las ajugas del reloj
| esperar Y sequndos

Motor DC M1 | desconectado Freno

9 iAhora pon esta seccion en una funcién llamada adelante y hazla ejecutar

por siempre!

Empezar el programa

# Motor DC M1 |potencia

miento de sincronizaci

; o) 2
» @B grados Ponar sarvomotor afd

| Hamar ala funcidn

“funcién sdelsrte |

s valorboton A1 | =@
fotor DE M1 | encendido en [s&ntida d
asperar () sequmdos

fotor DC M1 | desconectado Frano
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e jPrograma tu montacargas para retroceder por 0.1 segundos cada vez que
presiones A2!

=i

Motor DC M1 |desconectado Frano

6 jPon esta seccién en una funcién llamada atras y haz que se ejecute por
siempre!

Empazaral programa

cion dal servemotor: ETIEED

el servomator: EEIEND

@ jAhora transfiere tu programa y mira si funciona correctamente!
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Levantamiento

iTendras que hacer que tu elevador mueva las vigas en un estante de dos niveles!

4 N\
Necesitaras

L3

'

Cubo basico Mitad C Mitad D ]
(Blanco) x 8 (Aqua claro) x 2 (Aqua) x 2 Viga x 1

\- J

0 Conecta los bloques que se muestran.
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i Tu montacargas tendra que mover la viga del estante superior al estante inferior!

Si tienes problemas ...

Si tienes problemas para subir y bajar el elevador, jintenta ralentizarlo!

novimiento de sincronizacion del servomotor | (EIERS

=]
b Bonerservormotor Tkl =+ G or-ados Poner servomotor D2 | a (d® grados

iBaja los valores aqui!
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