Prueba 1 Andlisis de objetos
[ J

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Observa el objeto que acompafa al examen y efectla los siguientes andlisis:

a) ANALISIS GLOBAL [1 punto]

b) ANALISIS ANATOMICO [1,5 puntos]

1

c) ANALISIS FUNCIONAL [1,5 puntos]

Num. Nombre de la Funcion
pieza

pieza 1

pieza 2

pieza 3
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d) ANALISIS TECNICO [2 puntos]

2. Anota la medida que indica el pie de rey en cada caso. [1 punto]
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3. ;Qué apreciacion suele tener un flexdbmetro de 3 m? ;Y una cinta métrica? [1 punto]

4. ; Qué tres tipos de medidas puede realizar un pie de rey? [1 punto]

5. ;Qué es el nonius de un pie de rey? [1 punto]
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- Sistemas de
Prueba 2a representacion de objetos

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Escribe en los circulos el nimero de la cara sefalada. [2 puntos]

O

2. Explica la principal diferencia entre las vistas y las perspectivas. [0,5 puntos]

3. ;Qué quiere decir que un objeto se esta dibujando a una escala 5:1? [0,5 puntos]

4. ;A qué escala esta dibujado el lapiz de la figura si en la realidad mide 10 cm?
[0,5 puntos]
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5. ;Cudl es la altura de la mesa real si esta dibujada a escala p .
1:207
[0,5 puntos]

Observa la pieza de la figura en la que cada cuadrado mide 1 cm de lado.

1. ;De qué tipo de representacion se trata? [0,5 puntos]
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2. Dibuja el croquis de la vista de alzado y acétalo correctamente. [1,5 puntos]

3. Dibuja el croquis de una perspectiva conica de la pieza anterior, situando el punto de fuga donde
creas conveniente. [1 punto]
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4. Dibuja las tres vistas de la pieza anterior a escala 1:1. [3 puntos]
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Sistemas de

[ J
Prueba 2b Slpleke 2 representacion de objetos

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Las siguientes figuras representan un objeto visto en perspectiva y en una de sus vistas.

a) ¢De qué perspectiva se trata? [0,5 puntos]

b) ¢;De qué vista se trata? [0,5 puntos]

¢) Indica en la vista el nimero de cara correspondiente. [1 punto]

O

2. Explica la principal diferencia entre las vistas y las perspectivas. [0,5 puntos]

3. ;Qué quiere decir que un objeto se estéa dibujando a una escala 1:1? [0,5 puntos]

4. ; A qué escala esta dibujado el lapiz de la figura si en la realidad mide 20 cm? [0,5 puntos]
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5. ;Cuanto mide de alto la mesa real si esta dibujada a escala 1:257 < >
[0,5 puntos]

Observa la pieza de la figura en la que cada cuadrado mide 1 cm de lado.

/ /
/N \
NN
]\\\\\/

Alzado
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1. Haz un croquis de la vista de alzado y acétalo correctamente. [1,5 puntos]

2. Haz el croquis de una perspectiva conica de la pieza anterior, situando el punto de fuga donde creas
conveniente. [1,5 puntos]
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3. Dibuja las tres vistas de la pieza anterior a escala 1:1.
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Prueba 3 Urid,ad < gcl)sregl%gzlasggt? LibreCAD
Nombre: Autoevaluacion Nota:
Fecha: Grupo:

CONTROL DE AUTOSKETCH
1.2 actividad [6 puntos]

Dibuja el plano de la habitacion siguiendo los pasos que se indican. Asegurate de que las barras de
herramientas Status, Standard, Property, Edit, Symbol Library, All-ln-One, Grid y Snap estan activadas.

Guarda el dibujo en el disquete con el nombre de Sala.

Crea un nuevo dibujo a partir de una plantilla ya hecha (Building).
Selecciona la forma del dibujo, desactiva Generate Roof, indica
las medidas correspondientes de la habitacion (en cm)

y coloca el papel de manera apaisada.

0,25 0,5 |0,75| 1

Mediante el menu Tools | Drawing Options indica:

— La escala métrica 1:100.

— La parrilla Snap Interval: 50 cm; Major Frequency: 1;
Minor Style: 9.

Observa que el dibujo no coincide con la parrilla. Para que coincida,

asegurate de que tienes la parrilla activada, selecciona el dibujo

y pulsa el botén derecho del raton. Activa la opcion Center 0,25| 0,5 (0,75 1

About Point y, desde el centro del dibujo, muévelo hasta que

se ajuste a la parrilla.

Dibuja:

— Una puerta SingleDoorE1000 en la pared inferior, a 2 metros
de la pared derecha. 0,25 0,5(0,75] 1

— Dos puertas FrenchDoorE1500 a 1 metro de la esquina interior.

— Una mesa DineSetCir2.

0,25/ 0,5 (0,75 1

Acota la figura como aparece en el dibujo. 0,25| 0,5 (0,75 1
Recupera el cajetin que tienes hecho o hazlo de nuevo.
Si es necesario, corrige los datos. 0,25| 0,5 (0,75 1

2.2 actividad [4 puntos]

Dibuja el boligrafo de la figura, sabiendo que cada cuadrado de la parrilla mide 2,5 mm de lado.

Guarda el dibujo en tu disquete con el nombre de Boligrafo.

El dibujo esta completo. 0,25/ 0,5|0,75| 1
Las medidas son correctas. 0,25/ 0,5|0,75| 1
Los sombreados estan hechos. 0,25/ 0,5|0,75| 1
Aparece el texto del boligrafo. 0,25/ 0,5 (0,75 1
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PLANO DE LA HABITACION

Dibujo para la 1.2 actividad.

BOLIGRAFO

Dibujo para la 2.2 actividad.
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(
Pfieba 4a |SLCEEE. Maquinas
(]
Nombre: Autoevaluacion Nota:
Fecha: Grupo:
Férmulas
Fuerza Trabajo Potencia Potencia util Rendimiento Palancas
La fuerza que hay | Eltrabajo que se | La potencia de La potencia util El rendimiento de
que hacer para hace al llevar una | una maquina es de una maquina una maqguina po-
levantar un peso carga de un lugar | la capacidad que | es la diferencia tencia Util y po-
viene dada por la | a otro viene dado | tiene para hacer entre la potencia | tencia total:
expresion: por la expresion: un trabajo y viene | absorbida o total
dada por: y la perdida.
F =m: g W = F ° d P = W / t Ptotal = Pperdida + n= (PtotaI/ Ptotal) da = Fc . dc
(N) = (Kg) - () =(N) - (m) W)=/ (s) atil 10
- 9,8 (m/s?)

1. Identifica la maquina de la fotografia e indica. (1 punto)

S

74

xS

a) ¢Qué transformaciones energéticas tienen lugar en la maquina?

b) Clasificala segun los tres criterios estudiados. (1 punto)

2. Segun la transformacion — Segun el lugar de uso — Segun el movimiento
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3. Enumera todas las partes que aparecen segun las partes descritas en el libro.
(1 punto)

4. Una persona empuja manualmente una caja y la desplaza 5 metros. (2 puntos)
a) ¢Qué trabajo ha llevado a cabo si hace una fuerza de 200 N?
b) ¢ Cuél es su potencia si tarda 5 segundos en desplazarla?
c) ¢Cuanto tardara en desplazar la caja de un motor de 1 000 W?

d) ¢ Cudl es el rendimiento del motor si la potencia absorbida es de 1 200 W?
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5. Calcula la fuerza necesaria para elevar una caja de 15 kg de masa. Calcula también el trabajo
necesario para subir esta caja a 4 pisos de altura y si cada planta tiene 2,5 metros de altura.
(2 puntos)

6. La palanca de la ilustracion mide 2 my el punto de apoyo esta a 70 cm de la carga. ¢ A qué
distancia del punto de apoyo se ha de colocar esta persona, si hace una fuerza de 500 N,
para levantar la carga, que pesa 800 N? ; La palanca tendra suficiente longitud para poder
levantar la carga? (1 punto)

7. Enumera las cinco maquinas simples y explica las caracteristicas mas significativas de cada
una. (2 puntos)
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L J
ZOCCEC O Unidad 4 Maquinas
()
Nombre: Autoevaluacion Nota:
Fecha: Grupo:
Férmulas
Fuerza Trabajo Potencia Potencia util Rendimiento Palancas
La fuerza que hay | El trabajo que se | La potencia de La potencia util El rendimiento de
que hacer para hace al llevar una | una maquina es de una maquina una maqguina po-
levantar un peso carga de un lugar | la capacidad que | es la diferencia tencia Util y po-
viene dada por la | a otro viene dado | tiene para hacer entre la potencia | tencia total:
expresion: por la expresion: un trabajo y viene | absorbida o total
dada por: y la perdida.
F =m: g W = F ° d P = W / t Ptotal = Pperdida + n= (Ptotallptotal) da = Fc : dc
(N) = (Kg) - (J) = (N) - (m) W)=W)/(s) ati 10
- 9,8 (m/s?)

1. Identifica la maquina de la fotografia e indica:

a) ¢Qué transformaciones energéticas se producen? (1 punto)

b) Clasificala segun los tres criterios estudiados. (1 punto)

c) Enumera todas las partes que aparecen segun las partes descritas en el libro. (1 punto)
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2. Calcula la fuerza necesaria para elevar una caja de 15 kg de masa. Calcula también el trabajo
necesario para subir esta caja a 4 pisos de altura y si cada planta tiene 2,5 metros de altura.
(2 puntos)

3. Una persona empuja manualmente una caja y la desplaza 5 metros. (2 puntos)

a) ¢ Qué trabajo ha de realizar si hace una fuerza de 100 N?

b) ;Cual es su potencia si tarda 5 segundos en desplazarla”?

c) ¢ Cuanto tardara en desplazar la caja un motor de 500 W de potencia util?

d) ¢ Cuél es el rendimiento del motor si la potencia que absorbe es de 600 W?

Fotocopiable © Editorial Teide TECNOLOGIA, PROGRAMACION Y ROBOTICA



4. | a palanca de la ilustracion mide 2 my el punto de apoyo esta a 70 cm de la carga. ;A qué
distancia del punto de apoyo se ha de colocar esta persona, si hace una fuerza de 500 N,
para levantar la carga, que pesa 800 N? ; La palanca tendra suficiente longitud para poder
levantar la carga? (1 punto)

6. Si al dar 3 vueltas la rosca de un tornillo, esta se desplaza 9 mm, ;cual es el paso de la
rosca? (1 punto)

7. Explica qué es un polipasto y su funcionamiento. (2 puntos)
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(
Prueba 5a Unidad 5 Mecanismos
(]
Nombre: Autoevaluacion Nota:
Fecha: Grupo:
Férmulas
Fuerza Trabajo Potencia Potencia util Rendimiento Palancas
La fuerza que hay | El trabajo que se | La potencia de La potencia util El rendimiento de
que hacer para hace al llevar una | una maquina es de una maquina una maqguina po-
levantar un peso carga de un lugar | la capacidad que | es la diferencia tencia Util y po-
viene dada por la | a otro viene dado | tiene para hacer entre la potencia | tencia total:
expresion: por la expresion: un trabajo y viene | absorbida o total
dada por: y la perdida.
F =m: g W = F ° d P = W / t Ptotal = Pperdida + n= (PtotaI/PtotaI) da = Fc . dc
(N) = (Kg) - (J) =(N) - (m) W) =)/ (s) atil 10
- 9,8 (m/s?)

1. Responde las siguientes cuestiones. (1,5 puntos)

a) ¢ Qué significa que un mecanismo es reversible?

b) Clasifica los siguientes mecanismos segun sean reversibles o no:

1. Pindn-cremallera.

2. Tornillo sin fin.

3. Tornillo y rosca.

4. Poleay correa.

5. Leva.

6. Engranaje conico.

Reversibles

No reversibles

2. La figura representa el sistema de direccion del
coche en el que puede observarse un mecanismo.
Identificalo y haz una descripcion del funciona-
miento, explicando como se transmiten los movi-

mientos. (1,5 puntos)
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3. Dibuja un trinquete mecanico y explica para qué sirve y como funciona. (1 punto)

Trinquete

4. ; COmMo conseguirias que una rueda girase facilmente sobre un eje que no gira? (1 punto)

5. En un mecanismo de tornillo sin fin, la rueda dentada tiene 50 dientes. ¢ Cual es la relacion
de transmision y a cuanto gira la rueda dentada si el tornillo va a 500 r.p.m? (1 punto)

6. La bomba de agua de la figura tiene un sistema de
transmision por poleas en la que la motriz es la de
la izquierda y la conducida, la de la derecha. Si la
polea motriz tiene 7 cm de diametro y la polea
conducida tiene 14 cm: (1 punto)

a) Calcula la relacion de transmision.

b) Calcula la velocidad de la polea conducida si el
motor gira a 600 r.p.m.
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7. A partir del sistema de engranajes de la figura, calcula:

a) La relacion de transmision entre los engranajes Ay B, y la relacion de transmision entre
los engranajes Cy D.

b) La relacion de transmision del sistema.
c) Si el motor giraa 1200 r.p.m., ¢,a qué velocidad gira la rueda dentada D?

d) Si el engranaje A gira en sentido horario, ;en qué sentido gira el engranaje B?

9. ;Qué es un pindn? (0,5 puntos)

10. ;, Como se expresa la velocidad de un movimiento circular?. (0,5 puntos)
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Prueba Bb Unidad 5 Mecanismos
(]
Nombre: Autoevaluacion Nota:
Fecha: Grupo:
Férmulas
Fuerza Trabajo Potencia Potencia util Rendimiento Palancas
La fuerza que hay | Eltrabajo que se | La potencia de La potencia util El rendimiento de
que hacer para hace al llevar una | una maquina es de una maquina una maqguina po-
levantar un peso carga de un lugar | la capacidad que | es la diferencia tencia Util y po-
viene dada por la | a otro viene dado | tiene para hacer entre la potencia | tencia total:
expresion: por la expresion: un trabajo y viene | absorbida o total
dada por: y la perdida.
F =m: g W = F ° d P = W / t Ptotal = Pperdida + n= (PtotaI/ Ptotal) da = Fc . d
(N) = (Kg) - () =(N) - (m) W)=/ (s) atil 10
- 9,8 (m/s?)

1. Responde las siguientes cuestiones. (1,5 puntos)

a) ¢En qué se diferencian los sistemas de transmision de movimiento y los sistemas de

transformacién de movimiento?

b) Clasifica los siguientes mecanismos segun sean de transmision de movimiento o de

transformacion de movimiento:

1. Transmision por cadena

2. Biela-manivela

3. Leva.

4. Engranajes.

5. Tornillo sin fin.

6. Transmision por correa.

Reversibles

No reversibles

2. L afigura representa una maquina de hilar donde se pueden obser-
var dos mecanismos. ldentificalos y haz una descripcion del funcio-
namiento de la hiladora explicando como se transmiten los

movimientos. (2 puntos)
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3. ;,Como conseguirias que un engranaje gire en un solo sentido?

4. ; Cuél es la funcion de los cojnetes? ;Cuantos tipos hay?

5. ;Qué es un mecanismo reversible? Pon un ejemplo. (1 punto)

6. La figura representa el mecanismo de giro de una lavadora. Si la polea del tambor tiene
45 cm de diametro y la polea del motor tiene 9 cm:

a) Calcula la relacion de transmision.

b) Calcula la velocidad del tambor si el motor gira a 450 r.p.m.
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7. Un ciclista utiliza un plato de 54 dientes y un pindn de 18 dientes. (1 punto)
a) Calcula la relacion de transmision.

b) ;Si el ciclista pedalea a 30 r.p.m., a qué velocidad circula la rueda?

8. A partir del sistema de engranajes de la figura, calcula:

a) La relacion de transmision entre los engranajes Ay B, y la relacion de transmision entre
los engranajes C y D.

b) La relacion de transmision del sistema.
) ¢Si el motor giraa 1 200 r.p.m., a qué velocidad gira la rueda dentada D?

d) ¢,Si el engranaje A gira en sentido horario, en qué sentido gira el engranaje B?
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- Control eléctrico
Prueba 6 y electrénico

Autoevaluacion Nota:

Nombre:

Fecha: Grupo:

1. Observa el relé de la figura y su simbolo. Rellena los recuadros con las palabras clave y describe su

funcionamiento. (2 puntos)
Terminales del electroiman — Electroiman — Terminales de los contactos — Contactos— Chapa metélica

-
3
:
:

‘ 1 il

2. Observa el circuito de la figura, indica sus partes generales y explica detalladamente su funciona-

miento. (1 punto)

_ll_g

+

r® v @

i
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3. Dibuja un circuito formado por dos bombillas, un pulsador, un relé y dos baterias de pilas, de forma
que al apretar el pulsador una bombilla se apague v la otra se encienda. El circuito de mando debe
funcionar a 1,5 V y el de potencia a 9 V. (1 punto)

i

1.5V

’ .
oy .
-

4. A partir del codigo de colores, calcula el valor maximo y minimo que puede tener la resistencia.
(1 punto)

Codigo de colores

Lo o 3° 4°
) s )
] ] ()
1 3 4 _— e s 00 )%

s 3 e 3 s 000

4 4 0000

2 verde 3 marrén 4 oro

1 rojo

m— 5
[T
7
8
19

i

5. Observa los circuitos de la figura. (1 punto)

s 5w 00 000
m— C ssmm 000000
_— 7
8 10 +5%
9= .'-100 - at10%

oo

&0

I+

-l v
av 5

L i

50

a) ¢Para qué sirven?

b) ¢En qué se diferencian?
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6. Observa los siguientes simbolos. Indica el nombre de cada resistencia y explica su funcionamiento.
(1,5 puntos)

O

Z
_// +1

i

7. Diodos. (1,5 puntos)

a) ¢Qué es un diodo y qué tipos hay?

b) ¢En qué circuitos se iluminara la bombilla?

i
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c) Observa los diodos de la fotografia e indica la pata que ira conectada al polo positivo para que

conduzcan.

8. Explica el funcionamiento del siguiente circuito e indica ®
los elementos que tiene. (1 punto)

e
j

| g :‘l'.
B
Ul
<
b
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Maquinas automaticas
y robots

Prueba 7a Urjdad 7
o

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Las maquinas pueden tener sistemas eléctricos, electronicos, neumaticos, hidraulicos, mecanicos,
etc. [2 puntos]

programador compartimentos

para detergente
aditivos

entrada de agua
salida de agua

polea
conectada
al tambor

puerta

tambor &g

bomba vy filtro

motor

eléctrico resistencias
calefactoras

a) ¢Cudles de estos sistemas crees que tiene una lavadora? Pon ejemplos.

b) ¢Crees que una lavadora se puede considerar un robot? Justifica tu respuesta.
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2. Observa el robot de la figura, donde se pueden apreciar todas las partes que forman los robots: ele-
mentos motores, estructura, elementos gjecutores, elementos sensores, controladores y elementos
que suministran energia. [2 puntos]

a) Indica, sobre el dibujo, el elemento suministrador de energia, el elemento sensor y los elementos
motores.

b) ¢ Cuantos grados de libertad consideras que tiene el robot? Indicalos sobre la figura.

c) ¢Como definirias los elementos ejecutores?

3. Observa la figura que representa la parte mecanica de un brazo de robot muy elemental. Describe
con todo detalle como funciona. [2 puntos]

El hilo se puede hacer
pasar por este tornillo -n =P
“ h

que hace de guia ilo >
. / r
motor (reductor)

goma elastica

sujecion del hilo
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4. Observa el circuito de la figura, que pertenece al movimiento de la pinza de un robot.
[2 puntos]

/,—F @

a) Explica como funciona.

b) Para que este circuito esté completo, se han de anadir finales de carrera (microrruptores). ¢ Qué
son?

5. Responde a las siguientes preguntas: [1 punto]

a) ¢Como se llama una maquina que tiene forma de hombre?

b) ¢ Como se denomina la parte de un robot que detecta su entorno?
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c) ¢Qué sistema de desplazamiento instalaras en un robot si quieres que pueda ir por terrenos muy
abruptos?

d) Cuando un robot aprende de sus propios errores, puede decirse que posee una cierta...

6. El brazo de un robot tiene un cilindro hidraulico de 250 mm? de seccioén y esta dirigido por otro ci-
lindro de 0,25 mm? de seccion. Sobre el cilindro B se ejercen 2 N de fuerza. ;,Cual sera la fuerza del
brazo del robot? [1 punto]

1 i Cilingro

fuerza aplicada

/ 20 il

findro ()
=

fuerza resultante
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- Maquinas automaticas

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Las maquinas pueden tener sistemas eléctricos, electronicos, neumaticos, hidraulicos, mecanicos,
etc. [2 puntos]

evaporador

condensador

expansion

a) ¢Cudles de estos sistemas crees que tiene una nevera? Pon ejemplos.

b) ¢ Crees que una nevera se puede considerar un robot? Justifica tu respuesta.
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2. Observa el robot de la figura, donde se pueden apreciar todas las partes que forman los robots: ele-
mentos motores, estructura, elementos egjecutores, elementos sensores, controladores y elementos
que suministran energia. [2 puntos]

a) Indica sobre el dibujo el elemento suministrador de energia, el elemento sensor y los elementos
motores.

b) ¢Cuantos grados de libertad consideras que tiene el robot? Indicalos sobre la figura.

c) ¢Como definirias los elementos ejecutores”?

3. Observa la figura que representa la parte mecanica de un brazo de robot muy elemental. Describe
con todo detalle como funciona. [2 puntos]

tuercay
contratuerca

soporte

) del eje
e del

g brazo

rueda
dentada
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4. Observa el circuito de la figura, que pertenece al movimiento de la pinza de un robot.
[2 puntos]

o+
\-1
(-]

)

a) Explica como funciona.

b) Para que este circuito esté completo, se han de anadir finales de carrera (microrruptores).
;,Qué son?

5. Responde a las siguientes preguntas. [1 punto]

a) ¢Como se llaman las maquinas que imitan los movimientos de los seres vivos?

b) ;Como se denomina la parte de un robot que realiza los trabajos para los que ha sido construido?
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c) ¢Qué sistema de desplazamiento instalaras en un robot si quieres que se desplace muy rapido?

d) Cuando el ordenador de un robot tiene que conectarse a los elementos sensores, motores, ac-
tuadores, etc., se necesitan unos elementos que se llaman...

6. El brazo de un robot tiene un cilindro hidraulico de 500 mm? de seccién y esta dirigido por otro
cilindro de 0,5 mm? de seccion. Sobre el cilindro B se ejerce 2 N de fuerza. ¢ Cuél sera la fuerza del
brazo del robot? [1 punto]

1 cincro

fuerza aplicada

/ 2. cilindro ©

fuerza resultante
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Maquinas automaticas
y robots

Prueba 7C Urjdad 7
o

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Responde las siguientes cuestiones: [1,5 puntos]

a) ¢ Qué diferencia existe entre una maquina automatica y un robot?

b) ¢ Qué diferencia existe entre un autbmata y un androide?

c) ¢En qué consistia el telar de Jacquard?

2. Completa la siguiente tabla indicando dos caracteristicas de cada uno de los tipos de robot men-
cionados: [2 puntos]

Androides

— Imitan el movimiento y comportamiento de las personas.

Zoomorficos

— Pueden clasificarse en caminadores y no caminadores.

Fotocopiable © Editorial Teide TECNOLOGIA, PROGRAMACION Y ROBOTICA



Poliarticulados

— Se instalan sobre una base fija.

Moviles

— Se utilizan para transportar materiales o piezas en almacenes o en
cadenas de produccion.

— También se utilizan para la exploracion espacial 0 submarina.

3. Observa el robot de la figura, donde se pueden apreciar todas las partes que forman los robots: ele-
mentos motores, estructura, elementos ejecutores, elementos sensores, controladores y elementos
que suministran energia. [1,5 puntos]

a) Indica, sobre el dibujo, el elemento suministrador de energia, el elemento sensor y los elementos
motores.

b) ¢ Qué funcion tienen los sensores?

c) ¢ Cémo definirias los elementos ejecutores?

4. Responde a las siguientes preguntas: [1 punto]

a) ¢ Como se llama una maquina que tiene forma de hombre?

b) {Como se denomina la parte de un robot que detecta su entorno?
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) ¢Qué sistema de desplazamiento instalaras en un robot si quieres que pueda ir por terrenos muy
abruptos?

d) En la evolucion de las maquinas y mecanismos, hasta llegar a los robots actuales el ser humano
ha desarrollado otros artefactos. ;,Cudles son?

5. Estudia el robot de la figura y contesta las preguntas. [2 puntos]

camara

piezas »
campo de accion

de la camara

sensor de presencia

cinta transportadora

motor eléctrico

a) ¢Para qué sirve este robot?

b) Atendiendo a las tres fases principales del funcionamiento de un robot, ;,cOmo crees que actua?

c) ¢ De qué sensores dispone?

d) ¢De qué tipo de robot se trata atendiendo a la clasificacion estudiada?
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6. Estudia el esquema del robot movil de la figura y contesta las preguntas. [2 puntos]

antena
izquierda

mid rorruptor|:| - microrruptor

izqlierdo - derechqg

antena
derecha

chasis

I alimentacion

a) ¢Qué ocurre en esta situacion?

]

Antena izquierda

Antena derecha T
Motor rueda Mator nieda
izquierda derecha

Interruptor ON/OFF

b) ¢ Coémo funciona en esta otra situacion?

Antena izquierda Antena derecha

Moter rueda Motor rueda
izquierda derecha

Interruptor ON/OFF
3v 3
L -k
Ll L
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Maquinas automaticas

Prueba 7d Urjd.ad 7 y robots

Nombre: Autoevaluacion Nota:

Fecha: Grupo:

1. Responde las siguientes cuestiones: [1,5 puntos]

a) ¢Qué diferencia existe entre una maquina automatica y un robot?

b) ¢Qué diferencia existe entre un autbmata y un androide?

) ¢En qué consistia el telar de Jacquard?

2. Completa la siguiente tabla indicando dos caracteristicas de cada uno de los tipos de robot men-
cionados: [2 puntos]

Androides

— Imitan el movimiento y comportamiento de las personas.

Zoomorficos

— Pueden clasificarse en caminadores y no caminadores.
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Poliarticulados

— Se instalan sobre una base fija.

Moviles

— Se utilizan para transportar materiales o piezas en almacenes o en
cadenas de produccion.

— También se utilizan para la exploracion espacial 0 submarina.

3. Observa el robot de la figura, donde se pueden apreciar todas las partes que forman los robots: ele-
mentos motores, estructura, elementos ejecutores, elementos sensores, controladores y elementos
que suministran energia. [1,5 puntos]

a) Indica sobre el dibujo el elemento suministrador de energia, el elemento sensor y los elementos
motores.

b) ¢Queé funcion tienen los sensores?

c) ¢ Como definirias los elementos ejecutores?

4. Responde a las siguientes preguntas. [1 punto]

a) ¢Como se llaman las maquinas que imitan los movimientos de los seres vivos”?

b) ¢ Como se denomina la parte de un robot que realiza los trabajos para los que ha sido construido?
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) ¢Qué sistema de desplazamiento instalaras en un robot si quieres que se desplace muy rapido?

d) En la evolucion de las maquinas y mecanismos, hasta llegar a los robots actuales el ser humano
ha desarrollado otros artefactos. ;,Cuales son?

5. Estudia el robot de la figura y contesta las preguntas. [2 puntos]

camara

piezas »
campo de accion

de la camara

mesa

sensor de presencia

cinta transportadora

motor eléctrico

a) ¢Para qué sirve este robot?

b) Atendiendo a las tres fases principales del funcionamiento de un robot, ;cémo crees que actua?

c) ¢ De qué sensores dispone?

d) ¢ De qué tipo de robot se trata atendiendo a la clasificacion estudiada?
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6. Estudia el esquema del robot mdvil de la figura y contesta las preguntas. [2 puntos]

antena
derecha

antena
izquierda

m

id rorruptorD - microrryptor

izqlierdo - derechqg

chasis

I alimentacion

a) ¢Qué ocurre en esta situacion?

1

l Antena izquierda Antena derecha j
Motor rueda Motor rueda
izquierda derecha

Interruptor ON/OFF

-
-

b) ¢ Como funciona en esta otra situacion?

Antena izquierda Antena derecha

Motor rueda Motor rueda
izquierda derecha

Interruptor OMN/OFF
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