
Unidad 1
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 1 Análisis de objetos

Autoevaluación

Fotocopiable © Editorial Teide	 TECNOLOGÍA, PROGRAMACIÓN Y ROBÓTICA

1.	 Observa el objeto que acompaña al examen y efectúa los siguientes análisis:  

	 (Sería conveniente que el alumno dispusiera del objeto que se pretende analizar.)

a)	 ANÁLISIS GLOBAL  [1 punto]

		 Nombre: Pinza de tender la ropa.

		 Utilidad: Se utiliza para sujetar las prendas.

b)	 ANÁLISIS ANATÓMICO  [1,5 puntos]

		 Descripción general: Es un objeto con forma de paralelepípedo de dimensiones 74 ⋅ 10 ⋅ 14 mm, 
aproximadamente.

		 Descripción de cada una de las partes: Está formado por dos piezas iguales de madera y un muelle.

c)	 ANÁLISIS FUNCIONAL  [1,5 puntos]

Núm. Nombre de la 
pieza

Función

pieza 1 brazo �Por un extremo sujeta la prenda y por el otro, 
mediante presión, se abre la pinza.

pieza 2 brazo Igual que la anterior.

pieza 3 muelle �Permite abrir un extremo de los brazos cuando 
se ejerce presión sobre el otro extremo de 
ellos.

1

2

3
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d )	ANÁLISIS TÉCNICO  [2 puntos]

		� Dimensiones: Las vistas acotadas de cada una de las partes son:

		� Peso: El peso de la pinza es de 5 gramos.

		 Materiales: Las dos piezas iguales son de madera y el muelle, de acero.

		 Cuerpo: El coste puede oscilar entre 5 y 10 céntimos de euro.

2.	 Anota la medida que indica el pie de rey en cada caso.  [1 punto]

	

	 15,4 mm	 20,9 mm

3.	 ¿Qué apreciación suele tener un flexómetro de 3 m?  ¿Y una cinta métrica?  [1 punto]

	 Los flexómetros suelen estar divididos en milímetros. Así pues, su apreciación es de 1 mm.

	 La cinta métrica suele estar dividida en cm o 0,5 cm.

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

	 Se pueden tomar medidas del interior, exterior y profundidad de los objetos.

5.	 ¿Qué es el nonius de un pie de rey?  [1 punto] 

	� Es una segunda regla que, deslizándola sobre la principal, permite obtener una apreciación de dé-
cimas de milímetro.
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1.ª parte� [4 puntos]

1.	 Escribe en los círculos el número de la cara señalada.  [2 puntos]

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

	� En las vistas solo se aprecian dos dimensiones del objeto, mientras que en las perspectivas se ven 
las tres dimensiones.

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

	 Que se está dibujando 5 veces más grande de lo que es en realidad.

4.	� ¿A qué escala está dibujado el lápiz de la figura si en la realidad mide 10 cm?�  
[0,5 puntos]

	 Como en el dibujo mide 5 cm, está  
	dibujado a escala 1:2.

1
2

3

5
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Unidad 2
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 2a
Autoevaluación

Sistemas de  
representación de objetos
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5.	 ¿Cuál es la altura de la mesa real si está dibujada a escala 
1:20?   
[0,5 puntos]

	 E =
 D
R

;
  1

20
 
=

  5 cm
R

;

	 R = 20 × 5 cm = 100 cm

	� Como en el dibujo mide 5 cm y en la realidad es 20 veces más 
alta, tenemos que multiplicar 5 × 20. 

	 Mide 100 cm de altura.

2.ª parte� [6 puntos]

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

1.	 ¿De qué tipo de representación se trata?  [0,5 puntos]

	 De una perspectiva isométrica.
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2.	 Dibuja el croquis de la vista de alzado y acótalo correctamente.  [1,5 puntos]

3.	 �Dibuja el croquis de una perspectiva cónica de la pieza anterior, situando el punto de fuga donde 
creas conveniente.  [1 punto]

	 Una posible solución sería:
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4.	 Dibuja las tres vistas de la pieza anterior a escala 1:1.  [3 puntos]
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Unidad 2
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 2b
Autoevaluación

Sistemas de  
representación de objetos

1.ª parte� [4 puntos]

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]

		 De una perspectiva isométrica.

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

		 De una vista de planta.

c)	 Indica en la vista el número de cara correspondiente.  [1 punto]

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

	� En las vistas solo se aprecian dos dimensiones del objeto, mientras que en las perspectivas se ven 
las tres dimensiones.

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

	 Que se está dibujando a escala natural, es decir, a su medida real.

4.	� ¿A qué escala está dibujado el lápiz de la figura si en la realidad mide 20 cm?  [0,5 puntos]

	� Como mide 5 cm en el dibujo, está dibujado  
a escala 1:4.

2

3

4

5

1
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5.	� ¿Cuánto mide de alto la mesa real si está dibujada a escala 1:25?   
[0,5 puntos]

	 E =
 D
R

;
  1

25
 
=

  5 cm
R

;

	 R = 25 × 5 cm = 125 cm

	� Como en el dibujo mide 5 cm y en la realidad es 25 veces más alta, 
hemos de multiplicar 5 × 25.

	 Mide 125 cm de altura.

2.ª parte� [6 puntos]

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

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

2.	� Haz el croquis de una perspectiva cónica 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.    

9109_05_fichas_prue_evalua.indd   10 05/10/15   11:12



Fotocopiable © Editorial Teide	 TECNOLOGÍA, PROGRAMACIÓN Y ROBÓTICA

Unidad 3
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 3
Autoevaluación

Diseño asistido  
por ordenador. LibreCAD

1.ª actividad� [6 puntos]

Dibuja el plano de la habitación siguiendo los pasos que se indican. Asegúrate de que las barras de  
herramientas Status, Standard, Property, Edit, Symbol Library, All-In-One, Grid y Snap están 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 habitación (en cm)	

0,25	 0,5	 0,75	 1
 

y coloca el papel de manera apaisada.	

Mediante el menú Tools | Drawing Options indica:
– La escala métrica 1:100.
– �La parrilla Snap Interval: 50 cm; Major Frequency: 1; 	

0,25	 0,5	 0,75	 1
 

Minor Style: 9.	

Observa que el dibujo no coincide con la parrilla. Para que coincida,  
asegúrate de que tienes la parrilla activada, selecciona el dibujo 
y pulsa el botón derecho del ratón. Activa la opción 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.	

Acota la figura como aparece en el dibujo.	 0,25	 0,5	 0,75	 1

Recupera el cajetín que tienes hecho o hazlo de nuevo.  
Si es necesario, corrige los datos. 	 0,25	 0,5	 0,75	 1

2.ª actividad� [4 puntos]

Dibuja el bolígrafo 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 Bolígrafo.

CONTROL DE AUTOSKETCH

El dibujo está completo.	 0,25	 0,5	 0,75	 1

Las medidas son correctas.	 0,25	 0,5	 0,75	 1

Los sombreados están hechos.	 0,25	 0,5	 0,75	 1

Aparece el texto del bolígrafo.	 0,25	 0,5	 0,75	 1
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PLANO DE LA HABITACIÓN

Dibujo para la 1.ª actividad.

BOLÍGRAFO

Dibujo para la 2.ª actividad.

2,5 mm

2,5 mm
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Unidad 4
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 4a Máquinas

Autoevaluación

Fuerza
La fuerza que hay 
que hacer para 
levantar un peso 
viene dada por la 
expresión:

F = m · g
(N) = (Kg) ·  
· 9,8 (m/s2)

Trabajo
El trabajo que se 
hace al llevar una 
carga de un lugar 
a otro viene dado 
por la expresión:

W = F · d
(J) = (N) · (m)

Potencia
La potencia de 
una máquina es 
la capacidad que 
tiene para hacer 
un trabajo y viene 
dada por:

P = W / t
(W) = (J) / (s)

Potencia útil
La potencia útil 
de una máquina 
es la diferencia 
entre la potencia 
absorbida o total 
y la perdida.

Ptotal = Pperdida + 
Pútil

Rendimiento
El rendimiento de 
una máquina po-
tencia útil y po-
tencia total:

η = (Ptotal / Ptotal) 
10

Palancas

Fa · da = Fc · dc

Fórmulas

1.	Identifica la máquina de la fotografía e indica. (1 punto)

a)	 ¿Qué transformaciones energéticas tienen lugar en la máquina?

Eléctrica → Mecánica

b)	 Clasifícala según los tres criterios estudiados. (1 punto)

2.	Según la transformación – Según el lugar de uso – Según el movimiento

a)	 Se trata de un ventilador.

b)	 Transforma energía:

	 	 Se utiliza en el hogar o en la industria.

	 	 Es dinámica.
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3.	 Enumera todas las partes que aparecen según las partes descritas en el libro.  
(1 punto)

Estructura: sujetar y proteger los elementos de la máquina.

Motor: genera el movimiento de la máquina.

Elementos transmisores: transmitir movimiento y fuerza.

Elementos de control. Poner en marcha y regular la máquina.

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) 	¿Cuál es su potencia si tarda 5 segundos en desplazarla?

c)	 ¿Cuánto tardará en desplazar la caja de un motor de 1 000 W?

d)	 ¿Cuál es el rendimiento del motor si la potencia absorbida es de 1 200 W?

a)	 W = F × D = 200 × 5 = 1000 J

b)	 P = 
W
t

 = 
1000

5
 = 25

c)	 P = 
W
t

 → t = 
W
P

 = 
1000

2
 = 500 W

d )	η = 
Pútil

Ptotal

 100 = 
1000
1200

 100 = 83,33 %
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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)

F = m « g = 15 · 9,8 « 147 N

W = F · d = 147 « 10 = 1 470 J	   

             d = 4 · 2,5 = 10 m

6.	La palanca de la ilustración mide 2 m y el punto de apoyo está 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 tendrá suficiente longitud para poder 
levantar la carga? (1 punto)

a)	 Fa · da = Fa · dc

	 500 · da = 800 · 0,7

	 da = 800 · 0,7
500

 = 1,12 m

b)	1,12 + 0,7 = 1,82 m

	 La palanca tendrá longitud suficiente porque mide 2 m y solo se necesitan 1,82 m.

7.	Enumera las cinco máquinas simples y explica las características más significativas de cada 
una. (2 puntos)

La rampa, la rueda, la polea, la palanca y el tornillo. 

Por ejemplo, en el tornillo se define:

El paso, que es la distancia entre los dientes.

La métrica, que es el número que indica el diámetro en mm del tornillo.
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Unidad 4
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 4b Máquinas

Autoevaluación

Fórmulas

1.	Identifica la máquina de la fotografía e indica:

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

	 Energía química → Energía térmica → Energía mecánica

b)	Clasifícala según los tres criterios estudiados. (1 punto)

–	 Transforma energía.

–	 Se usa para el transporte.

–	 Es dinámica.

c)	 Enumera todas las partes que aparecen según las partes descritas en el libro. (1 punto)

La motocicleta tiene:

–	 Estructura.

–	 Motor.

–	 Elementos de transmisión de movimiento.

–	 Elementos de control.

Fuerza
La fuerza que hay 
que hacer para 
levantar un peso 
viene dada por la 
expresión:

F = m · g
(N) = (Kg) ·  
· 9,8 (m/s2)

Trabajo
El trabajo que se 
hace al llevar una 
carga de un lugar 
a otro viene dado 
por la expresión:

W = F · d
(J) = (N) · (m)

Potencia
La potencia de 
una máquina es 
la capacidad que 
tiene para hacer 
un trabajo y viene 
dada por:

P = W / t
(W) = (J) / (s)

Potencia útil
La potencia útil 
de una máquina 
es la diferencia 
entre la potencia 
absorbida o total 
y la perdida.

Ptotal = Pperdida + 
Pútil

Rendimiento
El rendimiento de 
una máquina po-
tencia útil y po-
tencia total:

η = (Ptotal / Ptotal) 
10

Palancas

Fa · da = Fc · dc
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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)

F = m = g = 15 · 9,8 = 147 N

W = F · d = 147 = 10 = 1 470 J

             d = 4 · 2,5 = 10 m

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?

	 W = F · d = 100 · 5 = 500 J

b)	¿Cuál es su potencia si tarda 5 segundos en desplazarla?

	 P = 
W
t

 = 
500
5

 = 100 W

c)	 ¿Cuánto tardará en desplazar la caja un motor de 500 W de potencia útil?

	 P = 
W
t

 → t = 
W
P

 = 
500
200

 = 1 S

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

	 η = 
Pútil

Ptotal

 100 = 
500
600

 = 83,33 %
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4.	La palanca de la ilustración mide 2 m y el punto de apoyo está 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 tendrá suficiente longitud para poder 
levantar la carga? (1 punto)

a)	 Fa · da = Fc · de
 

	 500 · da = 800 × 0,7

	 da = 
800 · 0,7

500
 = 1,12 m

b)	1,12 + 0,7 = 1,82 m

	 La palanca tendrá longitud suficiente porque mide 2 m y solo se necesitan 1,82 m.

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

paso = 
desplazamiento
núm. de vueltas 

 = 
9
3

 = 3 mm

7.	Explica qué es un polipasto y su funcionamiento. (2 puntos)

–	 Es un sistema de poleas escalonadas que tiene poleas fijas y móviles.

–	 Cuantas más poleas tenga, menos fuerza ha de hacerse, pero más cuerda tiene que 
utilizarse.
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Unidad 5
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 5a Mecanismos

Autoevaluación

Fórmulas

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

a)	 ¿Qué significa que un mecanismo es reversible?

Que la rueda motriz puede ser cualquiera de las que lo forman.

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

1.	Piñón-cremallera.	 4.	Polea y correa.

2.	Tornillo sin fin.	 5.	Leva.

3.	Tornillo y rosca.	 6.	Engranaje cónico.

Reversibles No reversibles

1, 4 y 6 2, 3 y 5

2.	La figura representa el sistema de dirección del 
coche en el que puede observarse un mecanismo. 
Identifícalo y haz una descripción del funciona-
miento, explicando cómo se transmiten los movi-
mientos. (1,5 puntos)

Se trata de un mecanismo de piñón-cremallera. Al 
girar el volante se transmite el giro al eje del piñón. 
Este hace que la cremallera se mueva en un sen-
tido u otro, haciendo que las ruedas giren.

Fuerza
La fuerza que hay 
que hacer para 
levantar un peso 
viene dada por la 
expresión:

F = m · g
(N) = (Kg) ·  
· 9,8 (m/s2)

Trabajo
El trabajo que se 
hace al llevar una 
carga de un lugar 
a otro viene dado 
por la expresión:

W = F · d
(J) = (N) · (m)

Potencia
La potencia de 
una máquina es 
la capacidad que 
tiene para hacer 
un trabajo y viene 
dada por:

P = W / t
(W) = (J) / (s)

Potencia útil
La potencia útil 
de una máquina 
es la diferencia 
entre la potencia 
absorbida o total 
y la perdida.

Ptotal = Pperdida + 
Pútil

Rendimiento
El rendimiento de 
una máquina po-
tencia útil y po-
tencia total:

η = (Ptotal / Ptotal) 
10

Palancas

Fa · da = Fc · dc
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3.	Dibuja un trinquete mecánico y explica para qué sirve y cómo funciona. (1 punto)

El trinquete mecánico es un mecanismo que permite el giro de una rueda dentada en un 
solo sentido. El trinquete encaja entre los dientes de la rueda gracias a la fuerza de un mue-
lle. La rueda de la figura solo puede girar en un sentido horario.

Trinquete

4.	¿Cómo conseguirías que una rueda girase fácilmente sobre un eje que no gira? (1 punto)

Poniendo un cojinete entre la rueda y el eje.

5.	En un mecanismo de tornillo sin fin, la rueda dentada tiene 50 dientes. ¿Cuál es la relación 
de transmisión y a cuánto gira la rueda dentada si el tornillo va a 500 r.p.m? (1 punto)

Rt = 
1
Z

 = 
1
50

ncond = nmotr · Rt = 500 
1
50

 = 10 r.p.m

6.	La bomba de agua de la figura tiene un sistema de 
transmisión 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 diámetro y la polea 
conducida tiene 14 cm: (1 punto)

a)	 Calcula la relación de transmisión.

b)	Calcula la velocidad de la polea conducida si el 
motor gira a 600 r.p.m.

Rt = 
Dmot

Dcond
 = 

7
14

 = 
1
2

ncond = nmotor · Rt = 600 · 
1
2

 = 300 r.p.m.
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7.	A partir del sistema de engranajes de la figura, calcula:

a)	 La relación de transmisión entre los engranajes A y B, y la relación de transmisión entre 
los engranajes C y D.

b)	La relación de transmisión del sistema.

c)	 Si el motor gira a 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?

a)	 Rt 1 = 
Za

Zb

 = 
12
36

 = 
1
3

	 Rt p = 
Zc

Zd

 = 
12
48

 = 
1
4

b)	Py = Tt 1 · Rt 2 = 
1
3

 · 
1
4

 = 
1
12

c)	 ncond = nmotr · Rt = 1 200 · 
1
12

 = 100 r.p.m.

d )	También girará en el sentido horario.

9.	¿Qué es un piñón? (0,5 puntos)

Es la rueda dentada con el menor número de dientes.

10.	¿Cómo se expresa la velocidad de un movimiento circular?. (0,5 puntos)

No puede decirse de derecha a izquierda o viceversa, por eso se ha de decir sentido ho-
rario o antihorario según si coincide con el giro de las manecillas del reloj.
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Unidad 5
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 5b Mecanismos

Autoevaluación

Fórmulas

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

a)	 ¿En qué se diferencian los sistemas de transmisión de movimiento y los sistemas de 
transformación de movimiento?

En que los de transmisión no varían el tipo de movimiento.

b)	Clasifica los siguientes mecanismos según sean de transmisión de movimiento o de 
transformación de movimiento:

1.	Transmisión por cadena	 4.	Engranajes.

2.	Biela-manivela	 5.	Tornillo sin fin.

3.	Leva.	 6.	Transmisión por correa.

Reversibles No reversibles

1, 4, 5 y 6 2 y 3

2.	La figura representa una máquina de hilar donde se pueden obser-
var dos mecanismos. Identifícalos y haz una descripción del funcio-
namiento de la hiladora explicando cómo se transmiten los 
movimientos. (2 puntos)

El círculo de color rojo indica un mecanismo de biela-manivela y el 
de color verde, el de polea. El pie realiza un movimiento lineal que 
se transmite a la rueda grande de la polea. Gracias a la correa hace 
girar la pequeña a una mayor velocidad.

Fuerza
La fuerza que hay 
que hacer para 
levantar un peso 
viene dada por la 
expresión:

F = m · g
(N) = (Kg) ·  
· 9,8 (m/s2)

Trabajo
El trabajo que se 
hace al llevar una 
carga de un lugar 
a otro viene dado 
por la expresión:

W = F · d
(J) = (N) · (m)

Potencia
La potencia de 
una máquina es 
la capacidad que 
tiene para hacer 
un trabajo y viene 
dada por:

P = W / t
(W) = (J) / (s)

Potencia útil
La potencia útil 
de una máquina 
es la diferencia 
entre la potencia 
absorbida o total 
y la perdida.

Ptotal = Pperdida + 
Pútil

Rendimiento
El rendimiento de 
una máquina po-
tencia útil y po-
tencia total:

η = (Ptotal / Ptotal) 
10

Palancas

Fa · da = Fc · dc
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3.	¿Cómo conseguirías que un engranaje gire en un solo sentido?

Con un mecanismo auxiliar de trinquete mecánico.

4.	¿Cuál es la función de los cojnetes? ¿Cuántos tipos hay?

La función de los cojinetes es unir una parte que gira con una que no gira. Hay cojinetes de 
bolas y de rodetes.

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

Es un mecanismo en el que la matriz puede ser cualquiera. Las poleas de una lavadora o 
cualquier sistema que tenga engranajes rectos.

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

a)	 Calcula la relación de transmisión.

b)	Calcula la velocidad del tambor si el motor gira a 450 r.p.m.

a)	 Rt = 
Dmotr

Dcond

 = 
9
45

 = 
1
5

b)	ncond = nmotr · Rt = 450 · 
1
5

 = 90 r.p.m.
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7.	Un ciclista utiliza un plato de 54 dientes y un piñón de 18 dientes. (1 punto)

a)	 Calcula la relación de transmisión.

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

a)	 Rt = 
Zmotr

Zcond

 = 
54
18

 = 3

b)	ncond = nmotr · Rt = 1 200 · 
1
12

 = 100 r.p.m.

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

a)	 La relación de transmisión entre los engranajes A y B, y la relación de transmisión entre 
los engranajes C y D.

b)	La relación de transmisión del sistema.

c)	 ¿Si el motor gira a 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?

a)	 Rt 1 = 
Za

Zb

 = 
12
36

 = 
1
3

	 Rt 2 = 
Zc

Zp

 = 
12
48

 = 
1
4

b)	Pt = Rt 1 · Rt 2 = 
1
3

 · 
1
4

 = 
1
12

c)	 ncond = nmotr · Rt = 1 200 · 
1
12

 = 100 r.p.m.

d )	También girará en el sentido horario.
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Unidad 6
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 6
Autoevaluación

Control eléctrico  
y electrónico

1.	 Observa el relé de la figura y su símbolo. Rellena los recuadros con las palabras clave y describe su 
funcionamiento. (2 puntos)

Terminales del electroimán – Electroimán – Terminales de los contactos – Contactos– Chapa metálica

Cuando llega la corriente al relé a través de los terminales del electroimán, este se activa atrayendo 
una chapa metálica que arrastra los contactos cambiándolos de posición. Cuando deja de llegar 
corriente, todo vuelve a su posición de reposo. 

2.	 Observa el circuito de la figura, indica sus partes generales y explica detalladamente su funciona-
miento. (1 punto)

El circuito tiene dos partes: la de mando, que funciona a una tensión de 1,5 voltios y la de potencia, 
cuya tensión es de 9 V.

El relé se activa cundo se cierra el interruptor. En este momento los contactos del relé cambian de 
posición y se pone en funcionamiento el motor y se ilumina la bombilla M (indica que el motor está 
en marcha). 

Si se abre el interruptor, los contactos vuelven a su posición de reposo, parándose el motor, apagán-
dose la bombilla M y encendiéndose la bombilla P (indica que el motor está parado).

Chapa metálica
Electroimán

Terminal de los conectores

Terminal del electroimán

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

Sol

4.	 A partir del código de colores, calcula el valor máximo y mínimo que puede tener la resistencia.  
(1 punto)

R = 250 Ω ± 5%

La cuarta franaja indica el valor de la tolerancia:

Oro ± 5% = 5 · 
250
100

 = 12,5 Ω

Por tanto:

Rmáx = 250 Ω + 12,5 Ω = 262,5 Ω

Rmin = 250 Ω + 12,5 Ω = 237,5 Ω

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

a)	 ¿Para qué sirven?

En los dos se regula la luz que emite la bombilla a través de potenciómetros.

b)	 ¿En qué se diferencian?

En el símbolo utilizado para representar el potenciómetro. 
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6.	 Observa los siguientes símbolos. Indica el nombre de cada resistencia y explica su funcionamiento. 
(1,5 puntos)

Se trata de una resistencia LDR que varía con la luz.

Se trata de una resistencia PTC (coeficiente positivo de temperatura). Su valor aumenta con la tem-
peratura.

Se trata de una resistencia NTC (coeficiente negativo de temperatura). Su valor disminuye con la 
temperatura.

7.	 Diodos. (1,5 puntos)

a)	 ¿Qué es un diodo y qué tipos hay?

Un diodo es un elemento semiconductor que solo deja pasar la corriente eléctrica en un sentido. 
Si emiten luz se llaman diodos LED.

b)	 ¿En qué circuitos se iluminará la bombilla?

Se iluminará en la A y la D.

No se iluminará en la B y la C.
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c)	 Observa los diodos de la fotografía 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)

Este circuito tiene una pila, un interruptor, una resistencia, 
una bombilla y un transistor.

Cuando cerramos el interruptor S, se origina una pe-
queña corriente en el circuito de mando (Ib), que entra 
por la base y sale por el emisor. La base posibilita el paso 
de una corriente mucho más elevada en el circuito de 
utilización (IC), que circula entre el colector y el emisor y 
consigue que la bombilla se ilumine. La resistencia R, que 
se coloca en la base, impide que la corriente (Ib) sea de-
masiado elevada, lo que podría provocar que el transistor 
se quemase.
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Unidad 7
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 7a
Autoevaluación

1.	� Las máquinas pueden tener sistemas eléctricos, electrónicos, neumáticos, hidráulicos, mecánicos, 
etc.  [2 puntos]

a)	 ¿Cuáles de estos sistemas crees que tiene una lavadora? Pon ejemplos. 

•	 Eléctricos, en el motor que hace girar el tambor o los calentadores de agua.

•	 Electrónicos, en toda la parte de programación y controles de la lavadora. 

•	 Hidráulicos, puesto que es una máquina que tiene varios circuitos de agua. 

•	 Mecánicos, en los lugares donde se transmite movimiento, como la polea que va desde el 
motor eléctrico hasta el tambor. 

b)	 ¿Crees que una lavadora se puede considerar un robot? Justifica tu respuesta. 

Como mucho, se podría llegar a considerar uno de los robots más elementales que existen por-
que, aun cuando tiene un programador, simplemente es una máquina formada por automatismos 
con un nivel de tratamiento de la información muy elemental y que no se desplaza. 

programador

bombo

puerta

tambor

bomba y filtro

motor  
eléctrico resistencias  

calefactoras

compartimentos  
para detergente  
y aditivos

entrada de agua
salida de agua

polea  
conectada  
al tambor

correa  
trapezoidal

Máquinas automáticas  
y robots
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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 ejecutores, elementos sensores, controladores y elementos 
que suministran energía.  [2 puntos] 

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

b)	� ¿Cuántos grados de libertad consideras que tiene el robot? Indícalos sobre la figura. 

3 grados de libertad.

c)	� ¿Cómo definirías los elementos ejecutores? 

Son los elementos que realizan los trabajos finales para los que el robot ha sido diseñado. 

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

	� La pinza tiene una parte fija, que es la misma que sujeta el motor, y una parte móvil, que puede girar 
mediante el eje de giro. Al accionar el motor en un sentido, el hilo se enrolla en la polea que está en 
su eje y, de esta forma, estira la pinza y, por tanto, esta se cierra. Al hacer girar el motor en sentido 
contrario, el hilo se va desenrollando poco a poco y la goma elástica se encarga de abrir la pinza. 

controlador

ejecutor

energía

motor

estructura

sensor

sujeción del hilo 

goma elástica

motor (reductor) 

eje de  
giro

hilo

El hilo se puede hacer  
pasar por este tornillo  

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

a)	 Explica cómo funciona. 

Al accionar el pulsador, el motor empieza a girar. El sentido de giro dependerá de la posición del 
doble conmutador. Si el doble conmutador está en la posición de la figura, el motor gira en un 
sentido, pero cuando cambia de posición, también lo hace el sentido de giro del motor, puesto 
que la corriente cambia de sentido. 

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

Son pequeños interruptores o conmutadores que cambian de posición gracias a una palanca que 
se acciona cuando algún elemento de un mecanismo la presiona. 

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

a)	 ¿Cómo se llama una máquina que tiene forma de hombre? 

Androide. 

b)	 ¿Cómo se denomina la parte de un robot que detecta su entorno? 

Sensor. 
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	 c)	� ¿Qué sistema de desplazamiento instalarás en un robot si quieres que pueda ir por terrenos muy 
abruptos? 

		 Un sistema que tenga patas. 

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

		 Inteligencia artificial. 

6.	� El brazo de un robot tiene un cilindro hidráulico de 250 mm2 de sección y está dirigido por otro ci-
lindro de 0,25 mm2 de sección. Sobre el cilindro B se ejercen 2 N de fuerza. ¿Cuál será la fuerza del 
brazo del robot?  [1 punto]

	 La presión del líquido será: 

	 P = Fc / Sc = 2 / 0,00000025 = 8 000 000 N/m2 

	 Como la presión del líquido es la misma en cualquier punto, podemos hallar la fuerza del brazo. 

	 FB = P · SB = 8 000 000 · 0,00025 = 2 000 N

fuerza aplicada

1.er cilindro 

2.o cilindro

fuerza resultante

B

C
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Unidad 7
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 7b
Autoevaluación

Máquinas automáticas  
y robots

1.	� Las máquinas pueden tener sistemas eléctricos, electrónicos, neumáticos, hidráulicos, mecánicos, 
etc.  [2 puntos]

a)	 ¿Cuáles de estos sistemas crees que tiene una nevera? Pon ejemplos. 

•	 Eléctricos, en el motor que hace girar el compresor o en la iluminación interior.

•	 Electrónicos, dependiendo del temporizador de la nevera, por ejemplo, si lleva programador. 

•	 Hidráulicos/neumáticos, puesto que es una máquina que tiene circuitos de gas y líquidos. 

•	 Mecánicos, en los lugares donde se transmite movimiento, como el compresor o el final de la  
carrera que abre y cierra la luz interior. 

b)	 ¿Crees que una nevera se puede considerar un robot? Justifica tu respuesta. 

Difícilmente, ya que solo es una máquina formada por automatismos con un nivel de tratamiento 
de la información muy elemental y que no se desplaza. 

condensador

compresor

evaporador

válvula
de 

expansión
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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 ejecutores, elementos sensores, controladores y elementos 
que suministran energía.  [2 puntos] 

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

b)	 ¿Cuántos grados de libertad consideras que tiene el robot? Indícalos sobre la figura. 

3 grados de libertad.

c)	 ¿Cómo definirías los elementos ejecutores? 

Son los elementos que realizan los trabajos finales para los que ha sido diseñado el robot. 

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

Los dos soportes son fijos y no se mueven, mientras que la varilla roscada puede girar libremente por 
los agujeros del soporte. Al hacer girar el motor en un sentido, se transmite el movimiento mediante 
un mecanismo de tornillo sin fin hacia la varilla roscada que hace que esta gire.

Si se hace girar el motor en sentido contrario, la varilla también lo hará.

La varilla tiene una tuerca y una contratuerca para que no se afloje, y el mecanismo de tornillo sin fin 
reduce mucho la velocidad de giro. 

controlador

ejecutor

energía

motor

estructura

sensor

tuerca y  
contratuerca

tornillo sin fin

rueda  
dentada

soporte  
del eje  

del 
brazo

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

a)	 Explica cómo funciona. 

Al accionar el pulsador, el motor empieza a girar. El sentido de giro dependerá de la posición del 
doble conmutador. Si el doble conmutador está en la posición de la figura, el motor gira en un 
sentido, pero cuando cambia de posición, también lo hace el sentido de giro del motor, puesto 
que la corriente cambia de sentido. 

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

Son pequeños interruptores o conmutadores que cambian de posición gracias a una palanca que 
se acciona cuando algún elemento de un mecanismo la presiona. 

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

a)	 ¿Cómo se llaman las máquinas que imitan los movimientos de los seres vivos? 

Autómatas. 

b)	 ¿Cómo se denomina la parte de un robot que realiza los trabajos para los que ha sido construido? 

Terminal o ejecutor. 
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c)	 ¿Qué sistema de desplazamiento instalarás en un robot si quieres que se desplace muy rápido? 

Un sistema que tenga ruedas. 

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...

Interfaces. 

6.	 El brazo de un robot tiene un cilindro hidráulico de 500 mm2 de sección y está dirigido por otro  
cilindro de 0,5 mm2 de sección. Sobre el cilindro B se ejerce 2 N de fuerza. ¿Cuál será la fuerza del 
brazo del robot?  [1 punto]

La presión del líquido será: 

P = Fc / Sc = 2 / 0,0000005 = 4 000 000 N/m2 

Como la presión del líquido es la misma en cualquier punto, podemos hallar la fuerza del brazo:

FB = P · SB = 4 000 000 · 0,0005 = 2 000 N 

fuerza aplicada

1.er cilindro 

2.o cilindro

fuerza resultante

B

C
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Unidad 7
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 7c
Autoevaluación

Máquinas automáticas  
y robots

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

	 a)	 ¿Qué diferencia existe entre una máquina automática y un robot? 

		�  La diferencia estriba principalmente en las tres características de los robots:

	 	 • �Están diseñados para realizar trabajos tediosos como soldar, pintar, cortar, taladrar, etc., a partir 
de movimientos programados.

	 	 • �Están controlados por ordenador y se pueden programar cuantas veces se desee.

	 	 • �Disponen de sensores para interactuar con el entorno. 

	 b)	¿Qué diferencia existe entre un autómata y un androide? 

		�  Los autómatas son artefactos mecánicos que imitan los movimientos de un ser animado, los 
androides imitan a un ser humano.

	 c)	 ¿En qué consistía el telar de Jacquard? 

		�  Era una máquina para tejer, controlada mediante tarjetas programadas, que permitía a operarios 
no especializados realizar dibujos exactos en la tela sin posibilidad de equivocarse.

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

Androides – � Tienen forma humana, por tanto se desplazan sobre dos piernas, 
característica que los hace muy inestables.

–  Imitan el movimiento y comportamiento de las personas. 

– � Estamos habituados a verlos en las películas de ficción. Actualmente  
sirven como plataforma de experimentación.

Zoomórficos – � Disponen de un sistema de locomoción que imita el de algunos animales. 

– � Pueden clasificarse en caminadores y no caminadores. 

– � La aplicación de estos robots está centrada en el estudio de los volcanes 
y en la exploración espacial.
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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 energía.  [1,5 puntos] 

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

	 b)	�¿Qué función tienen los sensores? 

		�  Detectan el entorno del robot a fin de suministrarle información del exterior.

	 c)	� ¿Cómo definirías los elementos ejecutores? 

	�	  Son los elementos que realizan los trabajos finales para los que ha sido diseñado el robot. 

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

	 a)	 ¿Cómo se llama una máquina que tiene forma de hombre? 

		  Androide. 

	 b)	¿Cómo se denomina la parte de un robot que detecta su entorno? 

		  Sensor. 

Poliarticulados – � Se les suele llamar brazos robóticos y están compuestos por un brazo 
articulado y un manipulador dispuesto en su extremo. 

– � Se instalan sobre una base fija.

– � Se utilizan principalmente en la industria, para realizar operaciones de 
manipulación de materiales, fabricación de componentes, montaje, etc.

Móviles – � Están provistos de patas, ruedas u orugas. 

– � Se utilizan para transportar materiales o piezas en almacenes o en 
cadenas de producción. 

– � También se utilizan para la exploración espacial o submarina. 

– � Pueden ser autónomos o teledirigidos.
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	 c)	� ¿Qué sistema de desplazamiento instalarás en un robot si quieres que pueda ir por terrenos muy 
abruptos? 

		  Un sistema que tenga patas. 

	 d )	�En la evolución de las máquinas y mecanismos, hasta llegar a los robots actuales el ser humano 
ha desarrollado otros artefactos. ¿Cuáles son? 

		  Las máquinas automáticas.

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

piezas

sensor de presencia

cinta transportadora

motor eléctrico

mesa

campo de acción
de la cámara

cámara

	 a)	 ¿Para qué sirve este robot? 

		  Para clasificar las piezas que pasan por una cinta transportadora. 

	 b)	Atendiendo a las tres fases principales del funcionamiento de un robot, ¿cómo crees que actúa? 

		�  El sensor de presencia del robot detecta una pieza y la cámara le proporciona información sobre 
qué tipo de pieza es. Una vez procesadas estas señales, el brazo articulado recoge la pieza y la 
transporta a una mesa colocándola en su lugar correspondiente. 

	 c)	� ¿De qué sensores dispone? 

		  De un sensor de presencia y de una cámara. 

	 d )	�¿De qué tipo de robot se trata atendiendo a la clasificación estudiada? 

		  Se trata de un robot poliarticulado.
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6.	� Estudia el esquema del robot móvil de la figura y contesta las preguntas.  [2 puntos]

	 a)	 ¿Qué ocurre en esta situación? 

		�  Con el interruptor en ON, el robot avanza en línea recta, ya que como se puede advertir ninguno 
de los microrruptores de las antenas está acccionado. Esto hace que los motores reductores de 
las dos ruedas giren en el mismo sentido. 

	 b)	¿Cómo funciona en esta otra situación? 

		�  El microrruptor de la antena derecha ha detectado un objeto por lo cual el motor izquierdo gira 
en sentido contrario haciendo girar al robot hacia la izquierda.
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Unidad 7
Nombre: 

Fecha: 	 Grupo: 

Nota:

Prueba 7d
Autoevaluación

Máquinas automáticas  
y robots

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

	 a)	 ¿Qué diferencia existe entre una máquina automática y un robot? 

		�  La diferencia estriba principalmente en las tres características de los robots:

	 	 • �Están diseñados para realizar trabajos tediosos como soldar, pintar, cortar, taladrar, etc., a partir 
de movimientos programados.

	 	 • �Están controlados por ordenador y se pueden programar cuantas veces se desee.

	 	 • �Disponen de sensores para interactuar con el entorno. 

	 b)	¿Qué diferencia existe entre un autómata y un androide? 

		�  Los autómatas son artefactos mecánicos que imitan los movimientos de un ser animado, los 
androides imitan a un ser humano.

	 c)	 ¿En qué consistía el telar de Jacquard? 

		�  Era una máquina para tejer, controlada mediante tarjetas programadas, que permitía a operarios 
no especializados realizar dibujos exactos en la tela sin posibilidad de equivocarse.

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

Androides – � Tienen forma humana, por tanto se desplazan sobre dos piernas, 
característica que los hace muy inestables.

–  Imitan el movimiento y comportamiento de las personas. 

– � Estamos habituados a verlos en las películas de ficción. Actualmente  
sirven como plataforma de experimentación.

Zoomórficos – � Disponen de un sistema de locomoción que imita el de algunos 
animales. 

– � Pueden clasificarse en caminadores y no caminadores. 

– � La aplicación de estos robots está centrada en el estudio de los 
volcanes y en la exploración espacial.

9109_05_fichas_prue_evalua.indd   41 07/10/15   11:30



Fotocopiable © Editorial Teide	 TECNOLOGÍA, PROGRAMACIÓN Y ROBÓTICA

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 energía.  [1,5 puntos] 

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

	 b)	�¿Qué función tienen los sensores? 

	�	  Detectan el entorno del robot a fin de suministrarle información del exterior.

	 c)	 ¿Cómo definirías los elementos ejecutores? 

	�	  Son los elementos que realizan los trabajos finales para los que ha sido diseñado el robot. 

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

	 a)	 ¿Cómo se llaman las máquinas que imitan los movimientos de los seres vivos? 

		  Autómatas. 

	 b)	¿Cómo se denomina la parte de un robot que realiza los trabajos para los que ha sido construido? 

		  Terminal o ejecutor. 

Poliarticulados – � Se les suele llamar brazos robóticos y están compuestos por un brazo 
articulado y un manipulador dispuesto en su extremo. 

– � Se instalan sobre una base fija.

– � Se utilizan principalmente en la industria, para realizar operaciones de 
manipulación de materiales, fabricación de componentes, montaje, etc.

Móviles – � Están provistos de patas, ruedas u orugas. 

– � Se utilizan para transportar materiales o piezas en almacenes o en 
cadenas de producción. 

– � También se utilizan para la exploración espacial o submarina. 

– � Pueden ser autónomos o teledirigidos.
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	 c)	 ¿Qué sistema de desplazamiento instalarás en un robot si quieres que se desplace muy rápido? 

		  Un sistema que tenga ruedas. 

	 d )	�En la evolución de las máquinas y mecanismos, hasta llegar a los robots actuales el ser humano 
ha desarrollado otros artefactos. ¿Cuáles son?

		  Las máquinas automáticas. 

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

	 a)	 ¿Para qué sirve este robot? 

		  Para clasificar las piezas que pasan por una cinta transportadora. 

	 b)	Atendiendo a las tres fases principales del funcionamiento de un robot, ¿cómo crees que actúa? 

		�  El sensor de presencia del robot detecta una pieza y la cámara le proporciona información sobre 
qué tipo de pieza es. Una vez procesadas estas señales, el brazo articulado recoge la pieza y la 
transporta a una mesa colocándola en su lugar correspondiente. 

	 c)	� ¿De qué sensores dispone? 

		  De un sensor de presencia y de una cámara. 

	 d )	�¿De qué tipo de robot se trata atendiendo a la clasificación estudiada? 

		  Se trata de un robot poliarticulado.
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6.	� Estudia el esquema del robot móvil de la figura y contesta las preguntas.  [2 puntos]

	 a)	 ¿Qué ocurre en esta situación? 
		

�Con el interruptor en ON, el robot avanza en línea recta, ya que como se puede advertir ninguno 
de los microrruptores de las antenas está acccionado. Esto hace que los motores reductores de 
las dos ruedas giren en el mismo sentido. 

	 b)	¿Cómo funciona en esta otra situación? 

		�  El microrruptor de la antena derecha ha detectado un objeto por lo cual el motor izquierdo gira 
en sentido contrario haciendo girar al robot hacia la izquierda.
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