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El cambio de pilas debe ser realizado por un adulto.

1) Asegurarse de que el juego esté apagado.

2) Abrir el compartimento de las pilas, aflojando el tornillo con un destornillador universal.

3) Extraer las pilas descargadas.

4) Introducir 4 pilas alcalinas AAA/LRO3 de 1,5 V, respetando la polaridad indicada en el interior del
compartimento de las pilas.

5) Volver a cerrar el compartimento de las pilas, apretando el tornillo.

6) Encender el juego.

Alimentacion: d.c. 45V -

Pilas: 4 x 1,5V AAA/LR03
Pilas no incluidas.

POSIBLES PELIGROS
RELACIONADOS CON LAS

PILAS

jATENCION!

* Nunca deben abrirse las
pilas, desecharse en el fuego,
instalarse al revés, mezclarse
con o tros tipos de pilas ni
ocasionar un cortocircuito.
Las pilas podran encenderse,
explotar, tener fugas, o
calentarse y ocasionar
lesiones.

Nunca se deben exponer las
pilas a las llamas, porque
podrian explotar y ocasionar
lesiones.

Una utilizacion distinta de

la recomendada en estas
instrucciones podria provocar

un exceso de calentamiento de

las pilas y, en algunos casos,
incluso una explosion.

INDICACIONES PARA LA UTILIZACION CORRECTA
IE LOS JUEGDS CON PILAS SUSTITUIBLES
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{ATENCION!
El cambio de pilas debe ser realizado por un adulto.
+ Las pilas deben insertarse con la polaridad correcta.
+ Las pilas agotadas deben ser retiradas del juguete.
+ No deben cortocircuitarse los terminales de alimentacion
+ No tocar nunca los contactos ubicados en el contenedor de pilas para evitar posibles
cortocircuitos.
+ Las pilas recargables solo deben ser cargadas bajo la supervision de un adulto.
+ Las pilas son dafiinas si se tragan, por tanto, mantenerlas fuera del alcance de los nifios.
+ Sino va a utilizar las pilas durante un periodo largo, saquelas.
+ Retirar las pilas recargables de dentro del juguete antes de recargarlas
No se deben recargar las pilas no recargables.
No mezclar pilas nuevas y usadas.
No mezclar pilas alcalinas, estandar (carbono-zinc) o recargables (niquel-cadmio).
No utilizar las pilas nuevas junto con las pilas ya agotadas.
No utilizar pilas estandar junto con alcalinas o recargables.
Las pilas deberan colocarse por un adulto.
Solo deben usarse pilas recomendadas del mismo tipo o equivalentes.
No arrojar las pilas a las llamas.
Para proteger el medio ambiente, llevar las pilas agotadas y los circuitos electronicos a
un centro de recogida autorizado o a los contenedores especificos para pilas.

TRUCCIONES PARA

ELIMINAR LAS PILAS

El simbolo fb-Hg indica que las pilas agotadas deberan tratarse
respetando las normativas medioambientales actualmente en
vigor. Las pilas pueden ser peligrosas para las personas y para el
medio ambiente si se eliminan de modo incorrecto. Estan previstas
sanciones en caso de eliminacion abusiva. El simbolo Pb situado
debajo del simbolo del contenedor marcado con una cruz indica
la presencia en la pila de un significativo porcentaje de plomo. El
simbolo Hg situado debajo del simbolo del contenedor marcado
con una cruz indica la presencia en la pila de un significativo
porcentaje de mercurio. Para evitar un posible peligro debido a
cortocircuitos, antes de desechar las pilas, descargarlas activando
el aparato hasta que éstas se agoten completamente. Arroje las
pilas en los contenedores especificos, conforme con la normativa
vigente, en un centro de recogida autorizado o en el punto de
venta donde se han adquirido. Las pilas se deben quitar del
aparato para eliminarlas.
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Desde hace muchos afios los robots protagonizan peliculas de ciencia ficcion,
dibujos animados y comics. Desde siempre despiertan fascinacion y gran interés
en los nifos, haciéndonos sofiar con un futuro, quiza no tan lejano, en el que también
vosotros podréis tener uno. jBien! Finalmente este suefio podra hacerse realidad: con
este kit cientifico podras tener un robot solo para ti... ;no es maravilloso?

Podras programarlo para afrontar apasionantes retos con tus amigos, para buscar
metales y realizar otras actividades divertidas. Ademas, gracias a las manos y a los
brazos intercambiables, podras transformarlo como quieras.

¢A qué esperas? jAhora no tienes méas que empezar a jugar!

.

CABEZA VISERA CUELLO BRAZOS RUEDAS Y
RUEDECILLA

MANOS PORTARRO- COMPARTIMENTO DE BRAZO DETECTOR CIRCUITOS
DE PINZA TULADOR LAS PILAS CON TAPA DE METALES

-,

NoTa:

. 5 G contiene LED de Clase 1.

=~JN

ik

MOTORES CUERPO ELASTICOS META
ELECTRICOS (NEUMATICOS) (SE OBTIENE A PARTIR
DE LA CAJA INTERNA)

INDICE ﬂ_l-

Advertencias de seguridad para los adultos que supervisan y instalacion de las pilas pag. {ATENCION!
Instrucciones para el uso correcto de los juguetes con pilas reemplazables péag. La velocidad y la
Instrucciones para la eliminacion de las pilas pag. precision de los
Presentacion pag. movimientos del robot
Contenido del kit pag. tienden a dismingir a
Componentes electronicos de tu robot péag. medida que las pilas se
Montaje del robot pag. YEL descargan(.j’o.

X . Cuando la tension
Coémo programar el robot ; pag. total de las pilas baja
Reta a tus amigos en una carrera de obstaculos a menos de un valor
Busca y compon las palabras determinado (3,6
Juega con las matematicas V exactamente), el
Transporta simpaticos mensajes funcionamiento del
Diviértete dibujando robot puede verse
Busca metales con el detector de metales comprometido, por

Monta el coche que funciona con energia solar lo que es necesario
reemplazarlas.

ADVERTENCIA: Contiene una placa
de circuitos con bordes cortantes
funcionales peligrosos, susceptibles
de causar heridas.




Para ayudarte a comprender mejor como esta hecho y como funciona tu robot, en las paginas siguientes se
describen y analizan los principales componentes electrénicos (placa de circuitos, motores, compartimento
de las pilas, leds), gracias a los cuales podras divertirte realizando muchisimas actividades.

La placa de circuitos (que en inglés se llama PCB = Printed Circuit Board) es un soporte en
el que se aloja el circuito eléctrico, cuya estructura varia en funciéon de los materiales y del
método de produccion elegidos para la fabricacion. La placa de circuitos de tu robot consta
de una chapa de Vetronite o vidrio epoxi (material aislante de color verde) sobre la cual
estan puestos los componentes electronicos (resistencias, condensadores, botones, etc.),
y un circuito de cobre (de color verde metalizado) que se encarga de conducir la electricidad

entre ello. Pero, ¢cémo se fabrica?

FABRICACION DE LA PLACA
DE CIRCUITOS

La primera fase de la

fabricacion de la placa es

la impresion del circuito,

que se produce mediante

un proceso quimico

denominado técnica
sustractiva o extraccién
quimica selectiva. Este

método consiste en aplicar

en la chapa aislante una

capa de cobre, sobre la cual

se imprime sucesivamente el | G = CHAPA DE
circuito con tintas especiales VETRONITE
(figura A).

Seguidamente, la placa se somete a un tratamiento quimico
y el cobre no cubierto por la impresion se extrae mediante
reacciones quimicas (figura B). De esta forma, en la chapa
permanece Unicamente el cobre que sirve para efectuar
todas las conexiones (figura C). Segun la cantidad y el
tamano de los componentes que deben ensamblarse, el
circuito de cobre puede imprimirse por un solo lado de la
chapa (circuitos simples), en los dos lados (circuitos de
doble faz) o en varias capas (circuitos multicapa).

Como los componentes de tu placa de circuitos son muy
pequenos, el espacio que ocupan es limitado, por lo que ha
sido suficiente utilizar una sola capa de cobre (en el lado
de abajo).

IMPRESION
DEL CIRCUITO

ENSAMBLAJE DE LOS
COMPONENTES EN EL CIRCUITO

COMPONENTES SMD CIRCUITO
SOLDADURAS DE COBRE

CHAPA
EINES AISLANTE

Después de crear el circuito, se pasa
a la fijacién de los componentes,

que se realiza con el método SMT
(Surface Mount Technology =
tecnologia de montaje superficial).

A diferencia de otras técnicas,

esta tecnologia permite soldar

los componentes en la chapa sin
perforarla, ya que se fijan mediante
una pasta soldadora directamente en
el mismo lado del circuito eléctrico.
Los componentes que se montan

en las placas SMT se reconocen

por la sigla SMD (Surface Mounting
Device) y son mucho mas pequefios,
econdémicos y eficientes que los
tradicionales.

jbA.PLACA ESTA LISTA!




¢ Curioso por descubrir cuales son los componentes electronicos ensamblados en tu placa de
circuitos? Observa y estudia con atencion las dos imagenes y la tabla que aparecen en esta pagina.

- COMPONENTE |

Interruptor

Circuito Integrado

Driver IC

Regulador de tension

Fusible termistor

711' ?i .‘? _'11:? Resistencias

14-15-16
17-18-19 Condensadores
20-21-22

Diodos

Inductor

Botén Adelante
Bot6n Atras
Boton Izquierda
Boton Derecha
Botén Enter
Boton Programacion

Conectores Molex
LADO DE ABAJO \&

32 28




Como puedes ver en la imagen, los dos motores que hacen que tu
PERNO robot se mueva estan formados por dos partes distintas: el motor
ENGRANAJES moTor  eléctrico propiamente dicho, y una caja con una serie de engranajes.
ELECTRICO Esta Ultima sirve para reducir la velocidad de rotacion de los motores,
que, de no ser asi, harian girar las ruedas demasiado rapido. Los dos
motores del kit estan conectados a un conector Molex, que permite la
conexion con la placa de circuitos.

-

“\_ CONECTOR MOLEX
SIMBOLO ELECTRONICO

NOTA: Cuando el robot se mueve hacia adelante y hacia atras, los dos motores (y por tanto las dos
ruedas) giran al mismo tiempo en la misma direccion y con la misma velocidad. Si, en cambio, se hace
girar hacia la derecha o la izquierda, las ruedas giran en sentidos opuestos:

- cuando se gira a la derecha, la rueda derecha gira al contrario, mientras que la izquierda va

— hacia adelante;

- por el contrario, cuando se gira a la izquierda, la rueda derecha gira hacia adelante, mientras

l que la izquierda gira al contrario.

L COMPARTIMENTO
DE LAS PILAS

Este compartimento no es mas que un
contenedor para las pilas, mediante el cual el
robot puede absorber energia. En el interior
del compartimento hay unas placas de metal
que hacen que la corriente eléctrica circule.
El compartimento de las pilas de tu robot
esta estudiado para alojar 4 pilas del tipo
“AAA/LRO3” y cuenta con un conector Molex
para la conexion a la placa de circuitos.

CONECTOR MOLEX
PLACAS

TORNILLO

i

SIMBOLO ELECTRONICO

El led (en inglés, LED = Light Emitting Diode)
es un diodo especial de emisién luminosa,
capaz de emitir luz cuando recibe un impulso
eléctrico. El primer led fue desarrollado en
1962 por Nick Holonyak Jr., un inventor
estadounidense. En tu robot hay dos
conectados en serie, y cuentan con un
conector Molex que les permite conectarse a
la placa de circuitos.

CONEXION

[’l‘l EN SERIE

SiMBOLO ELECTRONICO

\_ CONECTOR MOLEX

J NOTA: EI Molex es un

conector especial que permite

conectar y desconectar
sin ningun problema los
componentes externos de la
placa de circuitos, como el compartimento de
las pilas, los leds y los dos motores presentes
en el kit. Su nombre deriva del material del
cual esta hecho.
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NOTA: Algunos componentes del robot se recogen en dos estructuras.
Después de separarlos, si notas que hay superficies puntiagudas,
pidele a un adulto que las pula con una lima o con papel de lija.

Esta operacion debe realizarse muy cuidadosamente en las
ruedas para garantizar que el robot pueda moverse facilmente.

Introduce los leds en la visera,
prestando atencion a que el
que lleva el cable rojo quede
puesto a la izquierda.

Encaja el cuello en
la cabeza a través

el agujero de abajo
hasta que las dos
pequefas aletas del
perno entren bien
ctmo debe orisrtarse P &
el cuello). Gracias al

diseno especial del

cuello, la cabeza del

robot puede girar 30°
aladerechayala aLeTAs DEL
izquierda. CUELLO

-

Introduce los motores
en cada una de las
mitades del cuerpo,
de forma tal que sus
pernos asomen por
los agujeros circula-
res. Ejerce presion
hasta que oigas un
clic.

Encaja la visera con los leds puestos en una de
las mitades de la cabeza (A), y cierra entonces
con la otra mitad apretando bien los encajes (B).
Los cables de los leds deben asomarse por el
pequeﬁo agujero de la parte de atrés.

AGUJERO AGUJERO
PARA LOS PARA EL
'!%&

Reviste las ruedas con los elasticos
naranja (neumaticos) comprobando
que queden puestos dentro de las
guias correspondientes (NOTA: el -
lado aspero de los elasticos debe
quedar mirando hacia fuera).

Si durante el uso se ensucian,
los puedes desmontar y lavar
con agua y jabon.

Después de haber encajado los motores, monta
las ruedas con los elasticos en los pernos
correspondientes. Durante esta operacion
asegurate de que los motores estén inmoéviles

para evitar que se salgan de sus soportes.
PERNO DEL
MOTOR




Observando la figura y prestando
mucha atencion, en la mitad
izquierda del robot (en la que ya
has fijado el motor y la rueda con |
el elastico) monta, en este orden,
la ruedecilla (A), la

placa de circuitos (B)

y la cabeza con el

cuello (C). Al montar

la placa de circuitos,

comprueba que

los cables con el

conector del motor

salgan por el agujero
correspondiente.

Cuando hayas finalizado esta operacion,
introduce el compartimento de las pilas (con las
pilas puestas y la tapa cerrada) en el cuerpo del
robot, verificando que los pernos

coincidan, como se muestra en la

imagen. Para introducir las pilas en

el compartimento, observa i

las imagenes de la pag. 2.

Para reemplazar
las pilas
descargadas,

se recomienda
apagar el robot
y desconectar el
compartimento.

Conecta los cuatro conectores Molex en la placa
de circuitos. Para facilitar esta operacion, en la
placa misma, cerca de cada conector, esta escri-
to el nombre del o

{
que se debe g ' ‘
conectar: LEDs, m ;
Battery (com- : i §
partimento de A5G- B
las pilas), Right
(motor derecho),
Left (motor
izquierdo).

NOTA: Las manos y los brazos son
intercambiables. Para ensamblar los demas
accesorios (brazo detector de metales y
portarrotulador), toma como referencia las
actividades en las que estos se utilizan.

Acerca la otra mitad del robot (con la rueda,

el motor y el elastico montados) y aprieta bien
para cerrar todos los encajes. También esta vez
asegurate de

que los cables

con el conector

del segundo

motor salgan

por el agujero

correspondiente.

Ensambla las manos en los brazos presionando
los pernos en los respectivos agujeros hasta oir
un clic (A). Encaja entonces los brazos en los

hombros del robot (B).

Las manos pueden
hacerse girar 360°,
mientras que

los brazos

pueden |
evantarse y
bajarse.

iTU ROBOT
ESTALISTO
PARA EL USO!

{ATENCION!

No dejes que el robot sufra golpes violentos o se
caiga. Tratandose de un objeto de plastico con
componentes electronicos, un uso imprudente
podria provocar dafos y comprometer su
funcionamiento de forma irreparable.
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Una vez completado el ensamblaje, para utilizar el robot debes aprender a programar la placa de
circuitos. A continuacion se describe el procedimiento que debes llevar a cabo para poder cumplir las

instrucciones.

\\__/] \‘:

Enciende el
robot poniendo el
interruptor en la
posicion ON.

Configura la trayecto-
ria del robot con los
botones adelante 1,
atras |, derecha —» ™=
e izquierda «— ]
(segun indican las
flechas).

Los botones adelante y atras hacen que el robot se
mueva en las direcciones respectivas unos 15 cm.
Los botones derecha e izquierda hacen que gire
unos 90°.

El sistema puede memorizar y ejecutar mas de
| 50 instrucciones consecutivas; mas alla de este
limite no se garantiza la funcionalidad.

- Si durante el movimiento te das cuenta de
que has cometido un error en la configuracion
de la trayectoria, sera suficiente presionar de
nuevo el boton P para parar el robot y regresar
automaticamente a la modalidad Input Mode.

- Al terminar el movimiento programado, si deseas
repetir la Gltima trayectoria configurada, debes
pulsar Enter.

- Si durante el movimiento, deseas repetir desde
el principio la secuencia de instrucciones en
ejecucion, lo unico que tienes que hacer es
pulsar Enter.

- Si el robot no funciona correctamente, apagalo y
enciéndelo de nuevo.

Presiona el botén P
(programacién) arriba
a la derecha, para r
activar la modalidad |
“Input Mode”

(los ojos del

robot empiezan a
parpadear).

Vuelve a pulsar el
botén P para con-
firmar la secuencia
de instrucciones
impartidas

(los leds dejan de
parpadear).

Presiona el boton
Enter para dar inicio
al movimiento

(los ojos se
iluminan y
permanecen
encendidos

hasta el final del
movimiento).

JATENCION!

Cuando quieras dejar de jugar, no olvides
apagar el robot (OFF). Si lo dejas encendido
(aun si no lo utilizas), el sistema sigue
consumiendo la energia de las pilas.




Para poder retar a tus amigos en una carrera de obstaculos, primero
debes construir la meta. Saca de la caja interna los tres perfiles

con la grafica y empieza a ensamblar los triangulares, que serviran
como columnas de la meta. Para cada uno de ellos, dobla el cartén e
introduce la lengiieta en la ranura (figura 1). Haz lo mismo en la parte
de arriba de la meta (figura 2), e introduce entonces las columnas en
los agujeros correspondientes, prestando atencion a que la que lleva
la letra L (Left) quede a tu izquierda, y la que lleva la letra R (right)
quede a tu derecha (figura 3).

NOTA: Al efectuar el montaje, todas las inscripciones deben
estar mirando hacia ti. ‘

Después de terminar la meta, hay que preparar la trayectoria
para la carrera de obstaculos. Procurate varios objetos 0 0
pequenos (al principio usa solo dos, como por ejemplo una ]

goma de borrar y un pegamento de barra) y ubicalos como & )

prefieras entre la salida y la meta, a una distancia de por lo
menos 15 cm entre ellos.

-

o] DESARROLLO DE LAS ACTIVIDADES W AV & & i

Cada jugador debe.programar, por turnos, el ";';'_z,qa . S BEW
robot para que realice la carrera por entre los | o ——
obstaculos y llegue a la meta lo antes posible. @ e

!

El tiempo que tarda cada jugador se toma con

un cronémetro o con un reloj y se anota en una
hoja. Si, durante la carrera, el robot se golpea |
contra un obstaculo, se afiadira 1 segundo de |
penalizacion al tiempo cronometrado. Si, en :
cambio, el obstaculo se mueve, se cae o se

salta, los segundos de penalizacion son 2.

Si la secuencia de instrucciones impartidas es
completamente errénea y el robot no consigue
llegar a la meta, el jugador puede volver a
empezar desde el principio, pero debera

sumar 3 segundos de penalizacion al tiempo

que consiga con el nuevo intento. Al final de

la carrera, se suman todas las penalizaciones

al tiempo tomado, y quien haya tardado menos segundos en llegar a la meta sera el ganador. Si, en
cambio, ninguno de los jugadores consigue llegar a la meta, el ganador sera el que haya superado
¢l || el mayor nimero de obstaculos.

PUNTUACION:
tiempo cronometrado
+ segundos de penalizacién

NOTA: Si quieres jugar solo, en lugar de superar a los adversarios, el objetivo consistira en retarte a
ti mismo en mejorar tus habilidades de programacion, para llegar a la meta en el menor tiempo posible.




JUGADORES:
SE A1 muonaunaputro
A ~ YUSAUN LAPIZ )
Con la ayuda de un metro (que encontraras en casa), dibuja
en una lamina de cartén (o en una hoja de papel grande)
un cuadrado con lados de 75 cm. Divide el cuadrado en 25

cuadraditos, midiéndolos con precisién de manera que los lados
de cada uno de ellos sean de 15 cm (figura 1).

Escribe entonces en el tablero 11 vocales en los puntos que
prefieras (3 aes (A), 2 es (E), 2 ies (l), 3 oes (O) y 1 u (U)).
Escribe ahora, en otra hoja, todas las consonantes del alfabeto,
recortalas y ponlas dentro de una bolsa que no sea transparente
(figura 2). Mezcla bien las letras en la bolsa y luego saca una
(figura 3) y copiala en el tablero empezando por la primera casilla
libre arriba a la izquierda. Pon de nuevo la letra dentro de la
bolsa, vuelve a mezclar y saca otra letra. Repite el procedimiento
hasta que se llenen las 14 casillas que aun estan en blanco, de
izquierda a derecha en cada linea.

NOTA: Para poder utilizar el tablero varias veces, escribe las
letras con lapiz, para que puedas borrarlas cuando sea necesario.

Al terminar de llenar el tablero, tendréis una cuadricula
de 25 letras en orden aleatorio. El objetivo del juego
consiste en programar el robot de forma tal que
componga palabras pasando sobre las letras.

Una vez establecido el orden del juego, el primer
jugador debe poner el robot en el centro de la casilla
de la primera letra de la palabra que desea componer
e introducir la secuencia de instrucciones que debe
ejecutar el robot para unir las letras que la componen.
Cuando el robot se detiene, si la palabra compuesta
es exacta, se calcula la puntuacién multiplicando el
numero de las letras de la palabra por el nUimero
de cambios de direccion del robot (observa la figura
de al lado). En la practica, cuanto mas larga sea la
palabra y mas cambios de direccion se realicen, mas
alta seré la puntuacion. Si, en cambio, la palabra — :
compuesta no es correcta, o si el robot rea_liza una r PUNTUACION POR PALABRA:
secuencia de movimientos equivocada, _el Jug’ador n.° de letras x n.° de cambios de direccién =
que lo ha programado recibe una penalizacion de 5 10 % 6 = 60

puntos. P

Cada vez que se compone una palabra, ya sea o no correcta, el turno pasa al jugador sucesivo. El juego
se acaba cuando no quedan palabras por componer, o cuando todos los jugadores deciden terminarlo. El
jugador que tenga la puntuacién mas alta sera el ganador.

Todas las palabras son validas siempre y cuando tengan sentido: articulos, nombres comunes,
nombres propios, etc. Para facilitar el juego, el robot puede pasar varias veces sobre la misma letra
a medida que compone la palabra. —




/)

NOTA: Si quieres jugar solo, en lugar de
superar a los adversarios, el objetivo consistira
en retarte a ti mismo tratando de alcanzar la
puntuacién mas alta posible.

{ATENCION! Apoya el tablero sobre una
superficie plana y pégalo con cinta adhesiva,
para evitar que los movimientos del robot lo
dafien. Si no puedes preparar un tablero de 25
casillas, puedes hacer uno de 16 (60 cm x 60
cm), y jugar con 7 vocales y 9 consonantes.

[

UEGA CON LAS MATEMATICRS
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N

Después de borrar las letras, llena las 25 casillas del tablero con nimeros del 1 al 9, con el
mismo procedimiento de extraccion del juego de las palabras (utilizando la bolsa y los papelitos),
y jempieza a jugar!

dénde poner el robot, y programarlo para unir 5 nameros de tal forma que al
sumarlos se obtenga el resultado més alto posible (observa la figura). El ganador
sera quien obtenga la suma més alta. Para que el juego dure mas, se pueden
hacer varias rondas de turnos y sumar al final los resultados que cada jugador
ha obtenido en las distintas rondas.

Suma = 9+7+9+6+8 = 39

RESTA: Cada jugador debe programar, por turnos, el robot para que realice una
resta de por lo menos dos numeros. Lo importante es que el resto dé 1. Gana
quien lo logre mas veces.

Resta =9-7-1 =1

MULTIPLICACION: Cada jugador debe programar, por turnos, el robot para que
multiplique 3 nimeros y obtenga el producto mas alto posible. Gana quien
obtenga el resultado mas alto. Para que el juego dure mas, se pueden hacer
varias rondas de turnos y sumar al final los resultados que cada jugador ha
obtenido en las distintas rondas.

Producto = 9x7x9 = 567 NOTA: Si quieres

jugar solo, el
objetivo consistira
en mejorar cada
vez mas tus
capacidades de

DIVISION: Cada jugador debe programar, por turnos, el
robot para que realice, en un solo movimiento, la division
entre dos nimeros. El objetivo consiste en obtener un
cociente entero (un nimero sin comas). Gana quien lo
logre mas veces.

Cociente =6/2=3

Como puedes ver en la figura, los Gnicos movimientos admitidos en las
dos actividades descritas anteriormente son hacia adelante, hacia
atras, a la derecha y a la izquierda.

Por lo tanto, el desplazamiento diagonal no esta permitido.
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El objetivo de esta actividad consiste enviar un mensaje
a tus padres, a tus amigos o a quien desees, con el robot.
Las manos de pinza estan disefiadas especificamente
para sujetar objetos pequefos, como por ejemplo
papelitos. Haciendo palanca en las aletas ilustradas en la
figura, las manos se abren en la medida necesaria para
poder asir tus mensajes.

Si quieres enviarle un mensaje a alguien que esté al otro
lado de la habitacién, o incluso mas lejos, solo tienes que
escribir el mensaje, ponerlo en una de las manos de pinza
del robot y programarlo para que haga llegar el mensaje a
su destino.

Ademas de las dos manos de pinza, en el kit hay también un
portarrotulador intercambiable, con el que podras divertirte
dibujando. Para montarlo en el robot, lo Unico que hay que
hacer es extraer la mano derecha y ponerlo en su lugar.
Extiende entonces una hoja de papel en la superficie en la
que quieres apoyar el robot, procurate un rotulador del color
que prefieras, quitale la tapa y encéjalo en el accesorio de
arriba hacia abajo hasta que la punta toque la hoja de papel.
Ahora no tienes mas que empezar a programar el robot para
hacer todos

los dibujos que

desees.

El rotulador

reproducira

en la hoja

todos y cada

uno de los

movimientos

del robot.

Debido al tipo de movimientos que
puede realizar tu robot, podras dibujar
Unicamente algunos tipos de formas,
como por ejemplo:

- Lineas rectas (hacia adelante o
hacia atras)

- Circulos (4 veces a la derecha o a
la izquierda)

- Laletra C =» (izquierda -izquierda
-izquierda)... jy mucho mas!

NOTA: Si quieres cambiar de color,
cambia el rotulador. Cuando quieras
dejar de dibujar, ponle la tapa al
rotulador para evitar que el color se
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BUSCHMETHLES CON EL JETELTOR D& METHLES
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Para realizar esta actividad, lo primero
que hay que hacer es introducir el
iman en el brazo detector de metales.
Saca el iman de la caja e introducelo
en el soporte correspondiente de la
base del brazo.

Ahora, quitale al robot el brazo
izquierdo y pon en su lugar el detector
de metales.

{ATENCION!

El iméan puede atraer Unicamente
objetos METALICOS FERROSOS
pequefos.

Procurate un pequefio objeto
metalico ferroso (un pequeio
clip o una monedade 1,265
céntimos de euro) y ponlo en
el punto que desees a una cierta
distancia. Programa entonces el
robot de tal forma que el recorrido
configurado pase precisamente
por dicho punto. Si tus calculos
son correctos e impartes instrucciones precisas, cuando
el robot pase sobre el objeto metalico, lo recogera
atrayéndolo con el iman.

Para separar el objeto del iman, quitalo con las manos
levantando el brazo detector de metales.

//

NOTA: Para que la actividad sea siempre mas compleja y estimulante, aleja el objeto metélico cada
vez méas. Cuando te sientas mas seguro de tus habilidades de programacién, podras ponerlo incluso
en un punto mas dificil de alcanzar en el que tengas que superar obstaculos.




Material necesario: Pide ayuda

> bastidor’ a un adulto:

- carroceria experimento
» tres ruedas (para montar) complicado

- goma

+ panel fotovoltaico

» motor eléctrico

» soporte bloqueamotor

» funda aislante

Pide que te corte dos trocitos de funda aislante de unos dos
centimetros que deberas introducir en los cables antes de
unirlos, para aislar los puntos de contacto.

Une los cables eléctricos del panel fotovoltaico con los
cables eléctricos del motor eléctrico. Respeta las polaridades
enrollando juntos los cables del mismo color y cubre con las
fundas las uniones de los cables descubiertos.

Para conectar el panel fotovoltaico al motor eléctrico haz
referencia a los apartados 1-2 del experimento anterior.

Une las dos partes de la rueda motriz y coloca la goma bien
tensa en el centro de la rueda, después fijala al eje del motor
eléctrico.

Coloca en el bastidor el motor y el panel perfectamente
conectados. Con el soporte, bloquea el motor y con los encajes
el panel fotovoltaico, que puede adquirir distintas inclinaciones
en funcién de tener las tres posiciones existentes: la eleccion
depende de la inclinacién de los rayos solares.

" Nota: jel motor, perfectamente sujeto
en su emplazamiento, y la rueda motriz
deberan estar perfectamente verticales!
Para bloquear mejor el motor usa un
trocito de cinta adhesiva de doble cara.

Une las dos partes de las ruedas e introdlcelas en los pernos
del bastidor. Deberan girar sin que se produzcan rozamientos.
Coloca la carroceria, procurando que quede bien encajada.

JATENCION! no mirar nunca hacia el sol sin
proteccion ni con instrumentos 6pticos.

oche solar ya esta listo
| ensayo técnico inicial

Puedes probar el coche que funciona con energia solar sobre
una superficie lisa y plana, mejor aun, sobre una lamina
de cartén sin arrugas. Para aumentar el rendimiento de la
transformacion de la luz del sol en energia, orienta el coche
hacia el Sur (donde se encuentra el sol a mediodia).

Prueba las distintas inclinaciones del
panel fotovoltaico, descubriras que
el coche tiene varias velocidades.

A Goma
& @
s coimer |

Rueda delantera

Soporte
bloqueamotor
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