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Proyectos

-. Proyecto 01: Balancin

1. Descripcién general

Es bien sabido que el balancin es muy buscado entre los nifios. Por lo general, dos nifios
se sientan en ambos extremos del balancin y pisan el suelo por turnos para hacer que un
extremo suba y el otro baje. Sin embargo, en este proyecto trabajaremos para hacer un
balancin que pueda subir y bajar automaticamente.
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2. Componentes:

Placa Base KidslOT Servo 360° x1 Cable USB x1 Serie Lego x1
x1
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iQué es el servo? @)
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Se trata de un componente que presenta una velocidad mas lenta y una
mayor fuerza que un motor, lo que es capaz de hacer que los brazos
robdticos realicen movimientos mas flexibles, mas dificiles y mas
precisos. Ademas, puede girar en diferentes angulos segun los diferentes
modelos (02-1809¢, 02-27092), aqui usaremos un servo de 3609.

Parametros del servo:

Voltaje de funcionamiento: 4.8V~6V

Angulo méaximo: 3602

Relacidn de desaceleracién: 1/266

Posicion neutra: 1500 ps

Sistema de control: cambiar el ancho del pulso

Rango de ancho de pulso: 600-2400 ps

Velocidad sin carga: 0,12 + 0,01seg/602 (prueba de 4.8V);
0,10 + 0,01seg/602 (prueba de 6V)

Corriente sin carga: 50 + 20mA (prueba de 4.8V);

70 + 20mA (prueba de 6V)

Corriente de parada: 0,8 + 0,1A (prueba de 4.8V);

0,9 + 0,1A (prueba de 6V)

Corriente de espera: 7 £ 1ImA (prueba de 4.8V);

7 £ 1mA (prueba de 6V)

Vida sin carga: mas de 50.000 veces (prueba de 4.8V);
mas de 40.000 veces (prueba de 6V)

Angulo de funcionamiento: 3602 (600-2400 ps) controla la rotacién
cambiando el ancho del pulso

3. Hacer un balancin

&l nuestras vidas,

( A menudo vemos balancines en |
' 2
) sigamos adelante ! ) _
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4. Instalacion

® &% l‘o.

x1 x1 x2 x1 (36082 Servo) x3

B L ‘_ﬂ%

X2 x12 x1 x1(5 agujeros)
\ ‘ O I / / l
x2(15 agujeros) 1(7 agujeros) x1(5,6cm) x1(4,8cm) x4

Nota: El color de los bloques de
construccion esta sujeto al objeto real.

x2 Nota:
El color de los bloques de construccion esta sujeto al objeto real.

X4

X3
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X3 ﬂ X4
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X1 (5,6cms) X1
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BYNC SA
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X2 X1 (5 agujeros)
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BYNC SA
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X2 X2 (15 agujeros)
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BYNC SA
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/ x1 (4,8cm)
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x1 (7 agujeros)
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Pasos de programacion

Paso 1: Diagrama de cableado

Conecte la placa base KidslOT y la computadora mediante un cable USB y conecte el
servo de 360° a las interfaces G,V y D13 de la placa base. El cable marrén esta
conectado a G, el cable rojo esta conectado a V y el cable naranja esta conectado a D13.
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Paso 2: Realiza y comprueba tu programa.
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