CONSTRJCCIONDE TRITT

1. INTRODUCCION.

Tritt esunodelos modeloméasbéasicodelos microbotsexistentes Secomponede dosmotoresde corrientecontinua,
unaestructuraleplasticoy unastarjetasde control. Contodoestosepuederadquirirlasbasegparaconstruiry programar
robots,esunaformade abordarel aprendizajale la robdticade maneradivertida,rapiday facil.

La estructurade Tritt esde plastico,en concretosonun conjuntode piezasde LEGO! quepermiten,a partir deuna
estructuramuy simple,crearotrasmascomplejasA esaventajahay queafiadirlela desentajade dependede LEGO,y
tenerqueir adaptandda estructuraa lasnuevaspiezasquevansustituyenda las antiguas Eseesel motivo de presentar
en estashojasun manualde construcciondiferenteal del Tritt clasico.Estanueva estructurada pie a bautizara éste
Microbotconel nombrede Tritt Il. Ademasenlos kits seincluyenmaspiezasgueaunquesnun principio no seutilicen,
puedersermuy Utilesala horadeampliarel microbot.

2. SELECCION DE PIEZAS.

Enlas guras 1y 2 estarrepresentaddaspiezasnecesariapararealizarla estructurabasicaA estelistadohayque
afiadirlos dosmotoresy lasvarillasroscadagunto consustuercas.

Al lado de cadapiezase ha puestoun nombreo un namero,ésteserviraparaidenti car esapiezaen los sucesios
planosde montaje.En algunasde las piezasdela gura 1 hayquehacermodi caciones.En concretoja piezaD seha
obtenidode cortarla piezade 15 agujerosen dostrozos,unode 10y otro de 5 agujerosLa otramodi cacién esenla
ruedaR2, es aconsejabldorrar con cinta aislanteel cantoparapermitir que el microbotgire mejor. Enla gura 2 se
representatos acoplamientoy ejesparapoder jar laspiezasestructuralesParaidenti car los ejesseutiliza unnimero
guesigni ca el maximonumerodeagujerogqueentrariaralo largo desulongitud. (El tamafiode esosagujerosesel que
utiliza LEGO ensuspiezas).

EnlaspiezasA,B, y C vemosdostiposdeagujerospnossinrellenoy otrosconunromboenel interior. Los primeros
sonparaintroducirejespasantey los sggundospara jar ejes.

3. CONSTRUCCION DEL LATERAL.

Primerohay que hacerunosejes,paraello utilizar las piezasindicadasenla gura 3. Luego hay que completarel
lateralunienddaspiezasestructurale8,Cy E. Poneratenciérenlasunionesy tenerencuentaquelaspiezasB y E estan
encimadela C, y los ejesquedarpor detrasdela C. Enlas guras 4y 8 semuestreel resultado.

4. COLOCACION DE LA RUEDA DE APOYO.

La funcién de estaruedaes evitar que el microbotarrastrelos motores,no tendrafuncioén en la tracciénni en la
direccion.Paralograrlo hay que seguir lasindicacionesdela gura 5. Lo masdestacablesla posibilidadde ponerun
recubrimientade cintaaislanteenla ruedaparapermitir queresbalemejor.

Paraunir el lateralala ruedade apoyo hay queintroducirel eje nimerol0 de la estructurade la ruedapor el agujero
X dellateral.Rraasgyurarésteeje secolocaréenel extremo nal decadaladounaarandelaP3..Enla gura 6 seindica
el proceso.

5. FINAL DE LA ESTRUCTURA.

Unavezllegadoaquihay que ponerel otro lateral,paraello copiarel queya tenemosuniendolas piezasa los ejes
nimero8 y nimero10. Finalmentehay queponerlos motores(unavez desmontadog adaptado$) enla estructuraEl

1LEGO esunamarcaregistradapor el GrupoLEGO.
2| os motoresrealmentesonsenomecanismosle aeromodelismpor lo quehabraquetrucarlosparaquefuncionencomoun motorde CC normal.
El procesade adaptaciorseexplica enel manualdel Microbot. (Capitulol, apartad@®).
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Figural: Piezaglela estructuray ruedas.
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Figura2: Acoplamientos/ uniones.
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Figura3: Construcciordelos ejes.
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Figura4: Estructuranal dellateral.El otrolateralseraigual, teniendcencuentaquelaspiezasE y B, estararsituadasn
el exteriory la piezaC enel interior.
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Figura5: Construcciordela ruedade apgyo.

diagramase muestraenla gura 7. Lo queseharaesintroducir unasvarilla roscadagor los agujerosl,2y 3,4 dela
estructurgy delosmotoresLo mésimportanteesel orden nal deloscomponentes?arala primeravarilla (7.5cm) sera:
tuerca,motor (1), lateralestructurgagujerol), tuerca,piezaD, tuerca,lateralde la estructuraagujero2), motor (2) y
nalmente unatuerca.En la segundavarilla (9.5 cm) sera:tuerca lateralestructurgagujero3), motor (3), tuerca,pieza
ADA, tuercamotor(4), lateralestructurgagujero4) y tuerca.
Paraaumentata resistencigepodriaponerotravarillade7.5cmenlosagujerosnferioresal 3y al 4. Unavezllegado
hastaaquiquedarigponerlastarjetasde controly los sensoresParaello seguir la explicacionenel punto3 del apartado

3 (capitulol) del manualdel Microbot. Seexplicardcomoponerlasruedasdetraccién,el portapilasy lasconeionesde
los motoresy sensores.
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Situaremos la rueda en el centro del eje
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Figura6: Uniéndellateralala ruedade apoyo.
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Entre los motores se coloca la pieza D, el pasador
de 7.5 cm entrara por el agujero final de la pieza D.
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Figura7: Colocaciondelos motoresenla estructura.



Figura8: Fotodela estructuranal sinlosmotores.

Figura9: Otravistadela estructuranal, representandasuvezlasposicionesiondeseinsertaranasvarillasparasujetar
los motores..



Figural0: Foto nal del microbotconlos motores.

Figurall: Fotogeneraldelaspartesdel microbot.



