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Duracién de la actividad PUblico meta (dirigido a...)

1 hora 50 minutos Docentes de preescolar y primaria.

Problematica atendida o
pregunta detonante

Resumen del proyecto

Lo mds popular en Robdtica Educativa
es la construccién de robots rodantes.
3 Qué oftro tipo de robots podemos
construir?

Construir un robot trepador reproduciendo un movimiento de vaivén.

Objetivo educativo

Aprender las bases de la mecdnica para analizar distintos fipos de movimiento de la fisica y conocerlos atreves de sus
trayectorias, asi como los mecanismos de transmisidon y tfransformacién del movimiento.




Materiales y recursos:

MATERIALES

v' 1 pz de tabla MDF 3mm de 40x40 cm

v" 10 minutos de corte y grabado Iaser

v' 1 pz de listén de indistinto grosor y color de 10 cm

v’ 2 pzs de tornillos cabeza de queso de 3x15 mm con tuerca

v 1 pzde pijadelno. 1

v' 1 pz de varilla roscada, cuerda estandar de 3/16" x 10 cm de largo

v' 2 pzs de tuercas hexagonal cuerda estadndar de 3/16”

v’ 2 pzs de tuercas autoblocantes de 3/16”

v' 6 pzs de derondanas planas de 3/16”

v 4 pzs de tubos de aluminio de 3/16" x 2 cm de largo

v' 2 pzs de barras redondas de aluminio de 3/16” x 3 cm de largo

v 1 pz de barra estrella de aluminio de 1/4" x 4 cm de largo

v' 4 pzs de chavetas de 3/32"

v 1 pz de motorreductor de 1:48

v' 1 pz de micro swifch

v' 1 pzde bateria de 9 V

v' 1 pz de broche para bateria

v' 1 pz de cinturdn pldstico de 8 cm
RECURSOS

v Liga al drive de los archivos; PPT de la orientacién diddctica y una guia de Induccion docente:
https://drive.google.com/drive/folders/19dXyYhdiM7wTfeVGJTHcyma3BYWDz tP2usp=sharing

v Recomendacion de videos sobre “Robdtica Educativa”:
https://www.youtube.com/watchev=jCoiHtfd6gk&t=1940s
https://www.facebook.com/minilabs.robotics/videos/352295929674657

v Recomendacion de video sobre “Educacion Maker™:
hitps://www.youtube.com/watch2v=kyTGVvBrQDFk&1t=2571s

v' Recomendacion literaria:
https://www.amazon.com.mx/Inventar-para-aprender-praC3%A 1 ctica-Educaci%C3%B3n-ebook/dp/B0821XDTTR
http://www.iisue.unam.mx/publicaciones/libros/educatronica-innovacion-en-el-aprendizaje-de-las-ciencias-y-la-tecnologia



https://drive.google.com/drive/folders/19dXyYhdjM7wTfeVGJTHcyma3BYWDz_tP?usp=sharing
https://www.youtube.com/watch?v=jCoiHtfd6gk&t=1940s
https://www.facebook.com/minilabs.robotics/videos/352295929674657
https://www.youtube.com/watch?v=kyTGvBrQDFk&t=2571s
https://www.amazon.com.mx/Inventar-para-aprender-pr%C3%A1ctica-Educaci%C3%B3n-ebook/dp/B0821XDTTR
http://www.iisue.unam.mx/publicaciones/libros/educatronica-innovacion-en-el-aprendizaje-de-las-ciencias-y-la-tecnologia

Orientacion didactica:

Infroduccién: Lo mds popular en Robdtica Educativa es la construccidon de robots rodantes; la propuesta en este proyecto se
basa en el tipo de movimiento de vaivén, que se describe como la frayectoria de un cuerpo que después de recorrer una linea
vuelve a transitarla en sentido contrario. Una representacion de ese movimiento en la naturaleza la encontramos en los primates,
genéricamente llamados “monos”. El Monkey trepador es un robot en el que se pueden explorar los principios de la mecdnica
como el movimiento y los mecanismos de transmisién y fransformacién del movimiento.

Aspectos tedricos y metodolégicos: ;Qué idea tienen los educandos sobre el movimiento? Hagamos predicciones sobre el tema
para propiciar el segundo cuestionamiento: scdmo es el movimiento? Para dar respuesta experimentaremos con el movimiento
usando nuestro cuerpo bailando con ayuda del video musical “Baile del movimiento™. Es momento de comprobar las hipotesis
con el concepto cientifico del movimiento: EL movimiento es considerado como el cambio de posicidon que experimenta un
cuerpo U objeto con respecto a un punto de referencia en un tiempo determinado. La ciencia tiene un drea que entre sus
aspectos estudia el movimiento y se llama Fisica, esta tiene dos ramas: la primera es la cinemdtica, que estudia la distancia,
velocidad y aceleracion sin importar la causa; la segunda es la dindmica, que, confraria a la cinemdatica, si estudia las causas.

Existen cuatro tipos de movimientos bdsicos: rectilineo, curvilineo, circular y ondulatorio. Un ejemplo de aplicacion del
movimiento, en un juguete de entretenimiento que estuvo de moda, es el spinner; este utiliza la fisica basada en el movimiento
circular en un efecto llamado movimiento continuo, el juguete tiene un ancestral origen en Leonardo Da Vinci, cuando dibujé un
artefacto que funcionaria con una pequena fuerza que generaria lo que llamo “movimiento perpetuo”. Su teoria habla de que
con un peqgueno impulso se generaria movimiento perpetuo, lo que al comprobarlo no fue cierto, ya que tarde o temprano se
requiere nuevamente de ese impuso para seguir en movimiento. Los cientificos, al comprobar que no era posible la perpetuidad
del movimiento, renombraron a este efecto “movimiento confinuo”. Otro ejemplo de aplicacion, es el automaovil, cuyo su propio
nombre lo describe (del griego auto "uno mismo", y del latin mobilis "que se mueve"), pues es capaz de desplazarse guiado por
alguien. La historia del automavil inicia con el registro de la patente de un coche de tres ruedas inventado por Carl Benz y que
hoy en dia es una de las marcas mundialmente mds reconocidas: la Mercedes Benz. Finalmente, tenemos que considerar que las
dos unidades de medida universales utilizadas para el movimiento son, para la distancia, metros y para el tiempo, segundos.

Un mecanismo es un dispositivo que puede transportar o transformar el movimiento producido por un elemento motriz (la fuerza
de entrada) en un movimiento deseado de salida (la fuerza de salida), lamado elemento conducido. Existen mecanismos de
transmision del movimiento y de transformacién del movimiento. En estos mecanismos podemos distinguir tres tipos de
movimiento, dos bdsicos: rectilineo y circular, y uno nuevo: el de vaivén.




Los MECANISMOS DE TRANSMISION son aquellos en los que el elemento motriz (capacidad de un cuerpo para moverse o producir
movimiento), o de entrada, y el elemento conducido, o de salida, fienen el mismo tipo de movimiento, aunque la velocidad o la
fuerza puedan ser modificados. La palanca y la polea son un buen ejemplo de maquinas simple de transmision del movimiento;
en el caso de la polea ,cuando se complementa con una correa o banda flexible unida en sus extremos, se frasmite un
movimiento entre ejes separados de una a otra polea, para que el rendimiento sea éptimo la correa debe estar tensada
adecuadamente. La rueda, que también es una maquina simple, pero con el apoyo de otra, forman un mecanismo de
fransmision llamado de friccion, fransmitiendo movimiento entre ejes cercanos utilizando la fuerza de rozamiento, para ello, las
zonas de contacto deben estar fabricadas de un material con alto coeficiente de rozamiento con el objeto de evitar que se
deslicen o patinen.

Los engranes también se encuentran en esta categoria de transmisién, dependiendo de su tamano y posicién, la velocidad vy la
fuerza a trasmitir, cuando a los engranes les colocamos una cadena se comportan igual que la fransmisidn mediante poleas y
correq, pero con la ventaja de que al ser las ruedas dentadas, la cadena no corre peligro de deslizarse; ademds, la relacion de
fransmisidon se mantiene constante precisamente porque no existe deslizamiento vy, por si fuese poco tiene ofra gran ventaja, la
transmision de grandes potencias (al contrario que el sistema de poleas con correas), lo que se traduce en una mayor eficiencia
mecdnica. Sin embargo, este mecanismo tiene inconvenientes frente al sistema de poleas: es mds costoso, mds ruidoso y
necesita lubricacién, por no hablar de la imposibilidad de invertir el giro de los engranajes. Este mecanismo es un método de
transmisidon muy utilizado porgque permite transmitir un movimiento giratorio entre dos ejes paralelos, que estén bastante
separados. Es el mecanismo de transmisidon que utilizan las bicicletas y motocicletas, y en muchas mdaquinas e instalaciones
industriales. El “tornillo sin fin y corona” es un mecanismo disenado para transmitir grandes esfuerzos entre ejes perpendiculares y
como reductor de velocidad aumentando la potencia de transmision, generalmente trabajan en ejes que cruzan a 90°.

Los MECANISMOS DE TRANSFORMACION son aquellos en los que el elemento motriz y el conducido, o el de enfrada vy salida,
tienen distinto tipo de movimiento, es decir, por ejemplo, de movimiento circular a lineal o de circular a vaivén.

Pinén: cremallerq, se trata de un engrane normal (pindn) que engrana con otro cuyo tren es infinito (cremallera), los dientes de Ia
cremallera son frapezoidales, el movimiento circular del pindn se transforma en movimiento rectilineo en la cremallera, esta se
desplaza en relacion con la cantidad de dientes que tiene.

Tornillo: tuerca, el sistema presenta una ventaja respecto a otros, pues nos brinda de un movimiento giratorio en uno longitudinal,
por cada vuelta del tornillo la tuerca avanza la distancia que tiene de separacién entre las lineas roscadas, por lo que la fuerza
lineal que se obtiene es muy grande.

Biela-manivela: se tfrata de un mecanismo capaz de transformar el movimiento circular en uno alternativo viceversa (vaivén),
dicho sistema estd formado por un elemento giratorio denominado manivela que va conectado con una barra rigida llamada
biela, de tal forma que al girar la manivela la biela se ve obligada a retroceder y avanzar, produciendo un movimiento
alternativo viceversa.




Leva excéntrica: es un disco o cilindro cuyo eje de giro no coincide con su cenfro geométrico, la leva es una pieza con forma
determinada por lo regular ovalada y sujeta a un eje que al moverse produce el desplazamiento de una varilla o seguidor.

Situacidn diddactica: Para la prdctica se construirdn un Monkey trepador, que es un robot con un mecanismo de fransmision del
movimiento mediante engranes y transformacioén del movimiento por medio de la excéntrica-manivela.
Armados los Monkies, participardn en un concurso de velocidad colgante trepando entre lianas.

Evaluacion:

La evaluacién es sencilla, fundamentada en una escala cudlitativa de logro dividida en tres niveles enfocados en el
funcionamiento del robot: Silo logrd, No lo logré y Estd en proceso.
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