
CONSTRUCCIÓNDE TRITT

1. INTRODUCCIÓN.

Tritt esunodelos modelomásbásicodelos microbotsexistentes.Secomponededosmotoresdecorrientecontinua,
unaestructuradeplásticoy unastarjetasdecontrol.Contodoestosepuedenadquirirlasbasesparaconstruiry programar
robots,esunaformadeabordarel aprendizajedela robóticademaneradivertida,rápiday fácil.

La estructuradeTritt esdeplástico,enconcretosonun conjuntodepiezasdeLEGO1 quepermiten,a partir deuna
estructuramuy simple,crearotrasmáscomplejas.A esaventajahayqueañadirlela desventajadedependerdeLEGO,y
tenerqueir adaptandola estructuraa lasnuevaspiezasquevansustituyendoa lasantiguas.Eseesel motivo depresentar
en estashojasun manualde construccióndiferenteal del Tritt clásico.Estanueva estructurada pie a bautizara éste
Microbot conel nombredeTritt II. Ademásenlos kits seincluyenmáspiezas,queaunqueenunprincipionoseutilicen,
puedensermuyútilesa la horadeampliarel microbot.

2. SELECCIÓN DE PIEZAS.

En las�guras 1 y 2 estánrepresentadaslaspiezasnecesariaspararealizarla estructurabásica.A estelistadohayque
añadirlosdosmotoresy lasvarillasroscadasjuntoconsustuercas.

Al lado de cadapiezaseha puestoun nombreo un número,ésteserviráparaidenti�car esapiezaen los sucesivos
planosde montaje.En algunasde laspiezasde la �gura 1 hayquehacermodi�caciones.En concreto,la piezaD seha
obtenidode cortarla piezade 15 agujerosen dostrozos,unode 10 y otro de 5 agujeros.La otra modi�cación esen la
ruedaR2, esaconsejableforrar con cinta aislanteel cantoparapermitir queel microbotgire mejor. En la �gura 2 se
representanlosacoplamientosy ejesparapoder�jar laspiezasestructurales.Paraidenti�car losejesseutiliza unnúmero
quesigni�ca el máximonúmerodeagujerosqueentraríana lo largodesulongitud.(El tamañodeesosagujerosesel que
utiliza LEGOensuspiezas).

EnlaspiezasA,B, y C vemosdostiposdeagujeros,unossinrellenoy otrosconunromboenel interior. Losprimeros
sonparaintroducirejespasantesy los segundospara�jar ejes.

3. CONSTRUCCIÓN DEL LATERAL.

Primerohay quehacerunosejes,paraello utilizar las piezasindicadasen la �gura 3. Luego hay quecompletarel
lateraluniendolaspiezasestructuralesB,Cy E. Poneratenciónenlasunionesy tenerencuentaquelaspiezasB y E están
encimadela C, y los ejesquedanpordetrásdela C. En las�guras 4 y 8 semuestrael resultado.

4. COLOCACIÓN DE LA RUEDA DE APOYO.

La función de estaruedaes evitar queel microbotarrastrelos motores,no tendráfunción en la tracciónni en la
dirección.Paralograrlohay queseguir las indicacionesde la �gura 5. Lo másdestacableesla posibilidadde ponerun
recubrimientodecintaaislanteenla ruedaparapermitir queresbalemejor.

Paraunir el laterala la ruedadeapoyo hayqueintroducirel ejenúmero10dela estructuradela ruedapor el agujero
X del lateral.Paraasegurarésteejesecolocaráenel extremo�nal decadaladounaarandelaP3..En la �gura 6 seindica
el proceso.

5. FINAL DE LA ESTRUCTURA.

Una vez llegadoaquíhay queponerel otro lateral,paraello copiarel queya tenemosuniendolas piezasa los ejes
número8 y número10.Finalmentehayqueponerlos motores(unavezdesmontadosy adaptados2 ) en la estructura.El

1LEGO esunamarcaregistradapor el GrupoLEGO.
2Los motoresrealmentesonservomecanismosdeaeromodelismopor lo quehabráquetrucarlosparaquefuncionencomoun motordeCC normal.

El procesodeadaptaciónseexplicaenel manualdel Microbot.(Capítulo1, apartado2).
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Figura1: Piezasdela estructuray ruedas.
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Figura2: Acoplamientosy uniones.
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Figura3: Construccióndelos ejes.
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Figura4: Estructura�nal del lateral.El otro lateralseráigual,teniendoencuentaquelaspiezasE y B, estaránsituadasen
el exterior y la piezaC enel interior.
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Figura5: Construccióndela ruedadeapoyo.

diagramasemuestraen la �gura 7. Lo queseharáes introducir unasvarilla roscadaspor los agujeros1,2 y 3,4 de la
estructuray delosmotores.Lo másimportanteesel orden�nal deloscomponentes.Parala primeravarilla (7.5cm)será:
tuerca,motor (1), lateralestructura(agujero1), tuerca,piezaD, tuerca,lateralde la estructura(agujero2), motor (2) y
�nálmente unatuerca.En la segundavarilla (9.5 cm) será:tuerca,lateralestructura(agujero3), motor (3), tuerca,pieza
ADA, tuerca,motor(4), lateralestructura(agujero4) y tuerca.

Paraaumentarla resistenciasepodríaponerotravarilla de7.5cmenlosagujerosinferioresal 3 y al 4.Unavezllegado
hastaaquíquedaríaponerlastarjetasdecontroly los sensores.Paraello seguir la explicaciónenel punto3 del apartado
3 (capítulo1) del manualdelMicrobot.Seexplicarácomoponerlasruedasdetracción,el portapilasy lasconexionesde
los motoresy sensores.
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Situaremos la rueda en el centro del eje

Figura6: Unióndel laterala la ruedadeapoyo.
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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: Colocacióndelos motoresenla estructura.

6



Figura8: Fotodela estructura�nal sin losmotores.

Figura9: Otravistadela estructura�nal, representandoasuvezlasposicionesdondeseinsertaránlasvarillasparasujetar
los motores..
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Figura10:Foto �nal delmicrobotconlos motores.

Figura11:Fotogeneraldelaspartesdelmicrobot.
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