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Sistema de recollida de nord engineering

https://www.nordiberica.com/
https://www.nordengineering.com/es/
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Ploma grua
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https://www.montejurra.com/recursos/ /residuos/recogida/manuales/Nord/ MANUAL
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Com funciona la ploma:
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-EASY-J2S.pdf
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https://www.busigroup.eu/index-es.php
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https://www.nordengineering.com/es/easy/

https://www.nordengineering.com/es/easy/

https://www.nordengineering.com/es/
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https://ingeniagreen.com/producto/grua-para-recoleccion-de-rsu/

https://dulesystem.com/ca/
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Modelitzacio lateral cabina camid per talladora laser
escala 1:20

camio v3 cabina
lateral hor 106
alt159mm escala
1a20.png
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4 LaserGRBL v5.4.0
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Compactadora camio brossa
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camio escala 1 a 20 imprimir a dina3
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Camio

Pin 12
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servoRC12

servoRC21
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Pin12

Pin 13

D0 ODoooo Pin10

23221309 8 T 66 43210

=~ o8

i

* Zum Core 2.0

A% A1 AT AY Ad AS
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V|

5
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w Variables globales y funciones

Variables funeclonl +

o
—

% Instrucciomes iniclales [Setup)

w Bucle principal (Loop)

Si bluetooth_de |l placa ~  recibir

Encender = eLED |ed

Eaperar 500

bluetocth de | placa -« recibir

Funcionament marxa enrera

Girarservo  servoRC11 + ensentido horario

Girarservo  servoRC12 + ensentido antihorario

Girarservo  servoRC21 + ensentido antihorario

Girar servo  servoRC22 w ensentido horario

22
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Girar servo  servoRC11 +  ensentide  horario
Girar servo  servoRC12 -  ensentide anthorario -

Girar servo  servoRC21 + ensentido antihorario -

Girar servoe  servoRC22 +  ensentide  horario

"3=1 | Button1ENRERA ~ | &

(RN 1 [ BluetoothLE1 » RWIESIGNE

CEYIEIBINT IENG 58 global funcio bluetooth -

o EleElnCHENCBIN T -8 global caracteristica_enviar ~
w16 ¢ (EEND
values | ?

Funcionament marxa endavant

Button1ENDAVANT -

[RNNe”: ||l BluetoothLE1 » RIWGICR iflglel
SOV - 8 global funcio bluetooth ~
o ETEla CETE S [Is BB 18 global caracteristica_enviar ~

uti16 [
values | i

Girar servo  servoRC11 +  ensentido antihorario -

Girar servo  servoRC12 +  ensentido  horario

Girar servo  servoRC21 -  ensentido horario

Girar servo  servoRC22 « ensentido antihorario

Funcionament dreta

23



do

\13l=ir Button1DRETA -~
1|l BluetoothLE1 » RUYIES iglalek]

serviceUuid

Girar servo

Girar servo

characteristicUuid
utf16

servoRC11 -

servoRC22 -

Funcionament esquerra

=i Button1ESQUERRA + e+

do

||l BluetoothLE1 » RMWNIGS Gl

serviceUuid

characteristicUuid

Atura

Girar servo

Girar servo

Parar servo

Parar servo

servoRC12 -

servoRC21 -

servoRC11 -

servoRC22 -

values

en sentido

en sentido

Parar servo  servoRC12 -
Parar servo  servoRC21

values |

en sentido

en sentido

24

antihorario

antihorario -

horario

horario

. :-i¢ global funcio bluetooth ~
. :-1¢ global caracteristica _enviar -

ejecutar

+[=1¢ global funcio bluetooth -

. +[-1t global caracteristica_enviar
utf16 |

gjecutar
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1=t Button1STOP + el <
(N1 BluetoothLE1 » RWHIGSIGITE
serviceUuid : -1t global funcio bluetooth ~

eaEleEle CHETENENENTG - 8 global caracteristica_enviar ~
utf16 [

values |

ejecutar

Parar servo  servoRC11 -

Parar servo  servoRC12 -

Parar servo  servoRC21 -

Parar servo  servoRC22 -
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Programacio bg cami6 rodes amb app endavant endarrera
i costats

camio bluetooth v2

~

Vv Variables globales y funciones

Variables funcion1 -+

Declarar variable posicio = 0
Declarar variable missatge = :

% Bucle principal (Loop)

Variable missatge + | = bluetooth_de |la_placa ¥ recibir

v Si ¢ Variable | missatge + enrera ejecutar

" Con salto de

bluetooth_de la_placa * Enviar " enrera i
inea

Girarservo servoRC11 + ensentido horario

Girarservo servoRC12 - ensentido antihorario

Girarservo servoRC21 + ensentido antihorario w

Girarserva servoRC22 + ensentido horario

26
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= w " endavant " ejecutar

bluetooth_de la_placa v Enviar = " endavant . I(?'U“SE'HO de v
inea

Girarservo servoRC11 + ensentido antihorario
Girarservo servoRC12 + ensentido horario
Girarservo servoRC21 w ensentido horario

Girarservo servoRC22 +« ensentido antihorario

m = - " esquerra " ejecutar

(| (O

bluetooth_de_la_placa v Enviar © " esquerra . Frunsallo de
inea

Girar servo servoRC12 + ensentido horario

Girarservo servoRC21 + ensentido horario

Girarservo servoRC11 + ensentido horario

Girarservo servoRC22 + ensentido horario



bluetooth de la placa +«

Girar servo

Girar servo

Girar servo

Girar servo

servoRC11

servoRC22

servoRC12 «

servoRC21

Enviar

en sentido

en sentido

en sentido

en sentido

" dreta

dreta

antihorario

antihorario

antihorario

antihorario

o - |

bluetooth _de la placa

Parar servo

Parar servo

Parar servo

Parar servo

servoRC11 -

servoRC12 -

servoRC21 -

servoRC22

Enviar

" stop

" ejecutar

" Con salto de
linea

n Con salto de
linea

w
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a peces davant camio - ATOMSTACK X30 PRO - LightBurn 1.5.06

Archivo Editar Herramientas Organizar Laser Tools Ventana Idioma Ayuda

GEHG @@ +hibl@ +2L0L0 Dok 2L bas @& 290 2504

PosX 71.000  [3]mm _ Anchura 113.000 [3]mm 100.000 Fueniz Arial Altura 25.00 13 Egnacio H 0.00
. & £ mm OB Negrita OB Moyiscules @D Saldado o
PasY 45.000 & mm Altura 70.000 & mm 100.000 T I Espacio V' 0.00
120 80 40 { 40 80 120 160 200 240 280 320 360 40 440 480
%0 # Capa Modo Vel/Pot.  Resultado Mag
361 360 "
coo [l Linea - 3300/650 @
320 320 ]
>
28I 80
80 2 <

B
i
0
(o}
o
5
LJ
A
Q
&
0
g
S}
g

o

color de fa capa [  veocced (mym) 3303
240 240 Cusnta de pasadas 1% Potencie méxima (%) 65,00 (3

In mm) 0100 3

Cortes/Copas  Consola  Mowmiento  Control de camara

Disconnected

160 160 Wonsar W oo P icar

200 200

. . [Jmarco {3 marco Guardar GCode | Eecutar GCode
5 12 tnicio rralongen  Empezar desde: Coordensdas absolutas ~
00 3
80 80 Origen del trabajo
H B Om Cortar graficos seleccionados
! B Usar origen de selectidn -4~ Mostrar Gitima posicidn
40 = = 3 40 @ Optimizar rta de corte Ajustes de optimizacién
! Dispositivos | COM3 v ATOMSTACKXGOFRO
i
N 0 u ) 0
120 80 40 0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 440 480 520 (gser  Biblioteca

DooE~EEnN-DNNEENanDEEnn= = - « A0@=- - 58

D Movimients 0 Size B0 Girar @D Shear x 114.00.v: -24.00 mm  Min (14.5¢ 10.0v) to Max (127.5%. 80.0v) 1 obiects

peces camié 113mm x 70 mm
Part superior 113 mm x 60 mm
Zona vidre 113 mm x 40 mm interior vidre 107 mm x 34 mm

Imprimir i plastificar:
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app camio

Archivo  Ver n

~ connectar 0 o~ Resolucion: 480x320px 3 .

textol

v filast connectar i 4
& endavant
G v columnas2 a

b esquera

b EDUCATIVA

o e COR DE MARIA -
% enrera

imagen2

~ columnas1
L connectar3
& desconnectar

imagen1

+ Afiadir no visible

placa_zum_core 2.01

text

# Adiadir recurso

camio brassa2 &

baixa (1) =

a app camio

Archivo  Ver

connectar  § +

Columna 1 Columna 2

v Cuando Boton conneclard W Cuando Boton endavant

Enviar Mensaje PlacaZum Core20 placa_zum core 201 v Mensaje © * endavant *

¥ Cuando Botén desconnectar ¥ Cuando Botén enrera

Desconectar PlacaZum Core2.0 placa zum core 201 v

Enviar Mensaje PlacaZum Core2.0 placa_zum_core 201 v Mensaje ~ ° enrera "

~ Cuando PlacaZumCore20 placa zum core 201 ~  Mensajerecbido ~ w Cuando Botoh  grela

Poner Texto textol v  Texto placa_zum_core 2.01 + Mensaje recibida Enviar Mensaje PlacaZum Core20  piaca_zum core 201 v Mensale © * dreta "

v Cuando Botsn esquerra

Enviar Mensaje PlacaZumCore2.0 placa_zum_core_201 ~ Mensaje =~ ° esquema °

¥ Cuando Boton siop

Enviar Mensaje PlacaZum Core 2.0 placa_zum_core_2.01 ¥ Mensaje *  stop

34
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So i llum

V=1l Button150 ~ e e ¢
(-1l BluetoothLE1 - RUiER ol
servicelUuid 1[0 global funcio bluetooth -

characteristicUuid +[=¢ global caracteristica enviar -
utf16

values

when QDG yINRNT RSN Click
-l BluetoothLE1 - REsialiles
serviceUuid

characteristicUuid
utf16

values

35
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®

Pin7

Pin13

Pin6

. »I|
[ #[=]=[=]=]s] ]
:

:

ww AD A1 A2 A3 A8 A5

36
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bluetooth_de |a_placa = Enviar " enrera . Con salto de linea

Girar servo

Girar servo

Girar servo

Girar servo

servoRC11 +  ensentido  horario
servoRC12 » ensentido antihorario -
servoRC21 « ensentido antihorario

servoRC22 + ensentidoc  horario

missatge enrera ejecutar

Encender + el LED led

bluetooth_de _la_placa = recibir

Apagar v ¢elLED led =

m bluetooth de la placa = recibir

Apagar elLED led

bluetooth de la placa + recibir

m bluetooth_de la_placa = recibir

37
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Grua

servoGRUA v a 180 grados
Mover servoGRUA + a 0

e ——— = - m_— Oscilador

Pin 9

selvoGRUA -

38
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| |

Oscilador

i k5 43210

P@EBENMNIIE T 468 4321710

* Zum Core 2.0

®

Lid
"

A A1 A2 A3 Ad AS

000000
V|

A0 KT A2 AT R AG

—_—

Mover servoGRUA + a 180

Esperar 2000

Mover servoGRUA v a 90

Esperar 2000

Mover servoGRUA + a 0

Esperar 2000

Mover servoGRUA v a 90

Esperar 2000

= @8

. I

39
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(pin 8)

Servo comportes contenidor
ay s SN ‘ w
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puja baixa comportes brossa previ0

W Variables globales y funciones

Variables funcion1 4+

Declarar variable = pujabaixa = 1

Declarar variable  valor

L
{=]

42
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usb_serie Enviar Variable valor Con salto de linea =

Mover servo * a

usb_serie Enwviar Variable valor Con salto de linea «

Mover servo

43



Camio brossa

Rotacid de 0 a 90 i de 90 a 0 sense pujar i baixar
comportes

w \Variables globales y funciones

Variables funecionl +

ush_sene Erwiar ¢ Wareble posicioGir - Con salio de linea =
Mover servofGIR +~ 8 SWENESIEN posicioGir grados

S0

Esperar 2000

ush_serie Emviar ¢ Wareble posicioGir - Con saltio delinea =
seryodGIR = &8 (OWEHREbIES posicioGr

S0

Esperar 2000

44
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Oscilador

Pin 8

[ |
Baudrate

3

5
W
G

WFDF EST V3 O¥  (GRO
" B R EEEBR

45
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Pin 8

T 6554 3210

T6&6E 4 22170

AD A1 AZ A3 A4 AS “Ih
W-_
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Grua 0 a 90 i pujar i baixar comportes. Control sense
mobil o tauleta

| ]

Oscilador Oscilador

Pin 9

Pin 8

12 11 10 T 6554 3210

T G664 3270

- BEEERERFRIRT

i E - * .

.
* Zum Core 2.0

[_ _]
Baudrate [—]

‘B
3

G

— AD A1 AT A3 Ad AS "'I
. :0D0000 . h
-000000
.
(2 n s = n s

% \ariables globales y funciones

Variables funecionl +

s Instrucciones Iniclales (Setup)

Mover servo * a

Mover servoBGIR = a a

46
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Con salto de linea =

Mover semvo Varable wvalor

Esperar 2000

Con salto de linea =

Mover semvo ‘\ariable

valor

Esperar 0

Esperar 2000

47
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ejecutar

Mover  servolGIR ~

ejecutar

ush_sene

Mover senwcdGIR

Ezperar 50

48
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VAIXELL

ACCELEROMETRE NO ACCELEROMETRE

R
-

Reconeixement de veu

LASER CANO SO LLUM TANCAR

50
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o8
2 B TableArrangement
- B

- D

—

— H

- STOP

w Accelerometre

«= NOoAccelerometre

- VEU

A VeuEtiqueta

Zr1Veuktiqueta

: e &8 HorizontalArrangement:
-

~ I

-
-
— TANCAR
Reconeixement de veu
._J Button2
LASER CANO SO LLUM TANCAR _
{S BluetoothClient1
’l i ﬁﬁfﬁm Modelisme naval H W AccelerometerSensor1
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Non-visible components

3 @ L

BluetoothClient1 AccelerometerSensor1 SpeechRecognizerl

M L B M ek roniartencort - W Vioee ] o
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when Click
do (o] if BluetoothClient1 - | Enabled -

fhen set
. —
[

NN NoAccelerometre « B [Te

L AE B NoAccelerometre - I Enabled -

to

when Click

do  set
| —

Recognizer] « P o

— . - | uetoothClient] » I8 Avsilable «
euEtquets - || Tt - | = =nd

then  cail SendText
et

VeuEbqueta + I Text - |1 = - IR

then call -SendText

oot = =

then call SendText

et "0

then call SendText

et . .

L
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Grua telescopica part horitzontal superior 3 trams
Peca 1 horitzontal gran
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Peca 2 horitzontal mitjana
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Gruix 1 mm amunt 6mm i 3mm

Cap avall 10mm i 13 mm gruix 1 mm
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Peca 3 horitzontal petita
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Gruix 1 mm amunt 6mm i 3mm
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Baox Qo Gon

Ultimaker Cura
v | 5% Fine-02mm

| Re] BQ Witbox

(® 2hours 41 minutes
@ 21g-7.08m

Preview

grua telescopica lateral.stl
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Saved to C:/DADES/O imprimir 3D/grua camio brossa/BQW_grua
telescopica lateral.gcode

grua telescopica lateral

Imprimir 3D PLA vermell
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o~ a

Grua telescopica part superior 3 trams
Peca 1 vertical
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Peca 2 vertical
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grua telescopica vertical 2 trams.stl
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5 Invertentla
((\ G seleccid
« o>

© Seomen

Elements PN

u

B 8QW_grua telescopica vertical 2 trams - UltiMaker Cura - o x

Ele  EOf  vew  Semngs  Fuensions  Preferences  Help

Ultimaker Cura

O™ sowimox v [D cenericna v | 2% Fine-02mm B Qo &on

(@ 3 hours 45 minutes ®
@ mg-788m

Preview

Saved to C:/DADES/O imprimir 3D/grua camio brossa/BQW_grua
telescopica vertical 2 trams.gcode
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Grua telescopica 3D
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Grua versié 2 moduls verticals
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GRUA DIBUIXAR SKETCHUP.pptx - PowerPoint
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< c =

app.sketchup.com/app

= peca baix 3 trams vertical grua & *3 " SAVED
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€« > C 25 appsketchup.com/app

=— unio grua vertical horitzontal f *3 ( SAVED
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PECA 2. GRUA VERTICAL. PECA MIG

GRUA DIBUIXAR SKETCHUP.pptx - PowerPoint
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telescopi baix grua vertical imprimir
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PECA 1. GRUA VERTICAL. PECA SUPERIOR

GRUA DIBUIXAR SKETCHUP.pptx - PowerPoint
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<« - C 25 app.sketchup.com/app

telescopi vertical grua peca superior imprimir
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SAVE
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Ultimaker Cura PR

(] B8Q Witbox G =% Fine -0.2mm B 20% & on & on

® 1hour 11 minutes ®

, erica Tt ® s9-26m

vie Save to Disk

Ultimaker Cura PR

=) B8Q Witbox [ . 2% Fine -0.2mm B 2% O on & on

oy

@® 2 hours 10 minutes ®

z ) (® 14g-455m

o®O0BO
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Ultimaker Cura PR

D BQ Witbox == Fine -0.2mm B2aox Qon Hon
® 3hours 6 minutes (0]
z ‘ eticig @ 5. 782m

Ultimaker Cura
O F sowwox (O ceneicra == Fine -02mm Ba% Qoo

© 22minutes ®

Z By @ 29-061m

OPWOBO
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Servo grua
Peca 1 gruix 3 mm
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Peca 2 gruix 8 mm
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Peca 4 gruix 17 mm

95



R‘ -
i “=® Camit brossa

"} 1 servo gruastl
'} 2 servo gruastl
'} 3 servo gruastl

I} 4 servo grua.stl

D BAOW_1 servo grua.gcode
D BOW_2 servo grua.gcode
D BAQW_3 servo grua.gcode

D BQW_4 servo grua.gcode
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Especejament acoblaments del servomotor

Servomotor
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Acoblament servo amb la grua telescopica
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Imprimir peces grua en paquets

v Objectlist

L" BQW_grua lat telescopica lateral

e
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| *—.‘__- _--.q--_ .._f.f fd-

S g

| s
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grua reforc vertical baix & *O  SAVED

~  Objectlist

#/ BQW_vertical tot
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Withox

grua reforc vertical baix.st
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. *
° File Saved

Saved to C:/DADES/O imprimir 3D/grua camio brossa/servo/BQW_tot
Servo grua.gcode

Open Folder
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Machine Settings x

Monoprice Select Mini V2 (E3D) #2

Impresora Extruder 1
Ajustes de la impresora Ajustes del cabezal de impresién
X (anchura) 1200 mm  Xmin -20 mm
Y (profundidad) 120.0 mm  ¥Ymin -10 mm
Z (altura) 120.0 mm Xmax 10 mm
Forma de la placa de impresién Rectangular v ¥ max 10 mm
Origen en el centro Altura del puente 1200 mm
Plataforma calentada - Numero de extrusores 1 v
Volumen de impresién calentado Aplicar compensaciones del extrusor a p”
GCode
Tipo de GCode Marlin v
Iniciar GCode Finalizar GCode
G21l; (metric walues) G0 X0 Y120; (Stick ocut the part)
GS90; (absclute positicning) M150 80; (Turn off heat bed, don't wait.)
M82; (set extruder to absclute mode) G892 E10; (Set extruder to 10)
M107; (setart with the fan off) Gl E7 F200; (retract 3mm)
G28; (Home the printer) M104 S0; (Turn off nozzle, don't wait)
G52 EO; (Reset the extruder to 0) G4 S5300; (Delay 5 minutes)
G0 25 ES5 F500; (Move up and prime the nozzle) M107; (Turn off part fan)
G0 ¥-1 Z0; (Move outside the printable area) ME4; (Turn off stepper motors.)
Gl Y60 EB F500; (Draw a priming/wiping line to t
Machine Settings X
Monoprice Select Mini V2 (E3D) #2
Impresora Extruder 1
Ajustes de la tobera
Tamario de |a tobera 0.4 mm
Didmetro del material compatible 1.75 mim
Desplazamiento de la tobera sobre el eje
0.0 mm
X
Desplazamiento de la tobera sobre el eje 0.0 -
Y
Numero de ventilador de enfriamiento 0
GCode inicial del extrusor GCode final del extrusor
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Monoprice 134620 Selecciona Mini V2 Impressora 3D amb
calefaccid, 120 mm x 120 mm x 120 mm Panell de construccid,
Negre
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‘ COR DE MARIA

Grua telescopica
camio de la brossa

7)) FUNDACIO
EDUCATIVA
COR DE MARIA

Grua telescopica
camio de la brossa
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’r},) FUNDACIO
EDUCATIVA
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Grua telescopica
camio de la brossa
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APP GRUA

TECNO 4T > grua telescopica > vista superior >

Cl.png C2.png C3.png

blutetoothBitBlog_grua Screent + | Add sereen | Removeeteen | Prjectpropeies | Publh o Galery _

Palette Viewer

All Gomponents +

Zoonens Obisplay hidden components in Viewer e
User Interface Phone size (505,320) ~

Screenl -

&&image1L060

@ suton &&image1grua
Wisiiger
CheckB g
M CheckBox (AlLabenANGLE
() CircularProgress 7 CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA \AlLabel1SERVD
DatePicker 2 2 FUNDACIO 2 8 [ HorizontalArrangemer
. ! EDUCATIVA Bautton_esquerra
COR DE MARIA Bsuttontdreta
AN 2 > & PhorizontalArrangemer
LinearProgress 7 oanlams Hautionitram1
: Hsutionitram2
ListPicker s ANGLE: O GRAUS &
Button1tram3
= Listview 0 SERVO: 0
Ssutton1CONNECTAR
A Notifier D B Button1 DESCONNECT
% PasswordTextBox g o e e Elistview
e @ 6
o sicer . EpisposiciénHorizontal _
& Spimer . CONNECTAR J >
Rename || Delete
« Switch o
DESCONNECTAR
Media
Tl TewtRov g
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when [EFGEISTETTIES -Click
do | set to

A0l Buttonitram2 - MeT 9
<ol gl imagetgrua - I Picture - JRCRIE( C2.png - |

' CIE Buttonitram3 ~ B[54
don, set (LEREIEIERD to

initialize global (FEEEE) to | [
initialize global (E=3{5) to | [0

115 W Button1_esquerra ~ M9
do | set FREIRCSEERS to | (2] (oot RELREEED | +

{"i=\M Button1dreta ~ e
CIHIEET global POSICIO - B3 P global POSICIO - IR 5]
24 global SERVO - K6 1+ global POSICIO ~
t (BT P e A ANGLE SERVONIOTOR (- global SERVO - NG absolute ~ JERGET global POSICIO ~
£=4 Label1SERVO - B to [ (0] join | ANGLE SERVOMOTOR: Jg ! !
gt SrmIE W Label1SERVO - W Text - RN MG ANGLE SERVOMOTOR. B
f L8 global SERVO ~
Bl GRAUS
By maceigus - B PR cioca POSICIG - S
sot [ETalITEIE = 1o | (&) join || * GUEER" Lo Imagedgrua - [ RotationAngle - JEGIIERCER global POSICIO -
: — ba-IFOSICIO B LabelTANGLE - I Text - RGN LB ANGLE: B
gel
AL "=\ global POSICIO +
: .

B GRAUS &

when EILEgES PositionChanged

thumbPosition

LV global POSICIO + BRI 1y E B30 el ELR T 1= gl (2 thumbPosition ~
places 'ﬁ]
{1 global SERVO - JEMN absolute - JIREEN global POSICIO ]
set : to [ [ join [ * :
=[] global SERVO -
. :
2=q magetgrua - M RotationAngle ~ L ! global POSICIO -
set . to (| (&) join | ° CNEED"

-1 global POSICIO -

i GRAUS N
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2305@BC - = 2305@BC - 2304 BE . = 2306 @BC -
CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA
7) FUNDACIO %7) FUNDACIO 7) FUNDACIO %7) FUNDACIO
EDUCATIVA EDUCATIVA EDUCATIVA EDUCATIVA
COR DE MARIA COR DE MARIA COR DE MARIA COR DE MARIA
G ——— —_——
C
ANGLE:OGRAUS ANGLE:45GRAUS ANGLE:90GRAUS ANGLE:-180GRAUS
ANGLE SERVOMOTOR:0GRAUS ANGLE SERVOMOTOR:45GRAUS ANGLE SERVOMOTOR:90GRAUS ANGLE SERVOMOTOR:180GRAUS
ESQUERRA  DRETA ESQUERRA  DRETA ESQUERRA  DRETA ESQUERRA  DRETA
=i ==
1 TRAM ‘2TRAMS 3 TRAMS 1TRAM  2TRAMS 3 TRAMS 1 TRAM ‘2TRAMS 3TRAMS 1TRAM  2TRAMS 3 TRAMS
CONNECTAR CONNECTAR CONNECTAR CONNECTAR
OBRIR TANCAR OBRIR TANCAR OBRIR TANCAR OBRIR TANCAR
1] s] < % i (e} < % 1] o < % i (e} < %
231N @@cC - 231N @@C -
CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA
7) FUNDACIO %) FUNDACIO
EDUCATIVA EDUCATIVA
COR DE MARIA COR DE MARIA
—p—— ——
C W
ANGLE:OGRAUS ANGLE:OGRAUS
ANGLE SERVOMOTOR:0GRAUS ANGLE SERVOMOTOR:0GRAUS
ESQUERRA  DRETA ESQUERRA  DRETA
el e [
1 TRAM ‘ZTRAMS 3 TRAMS 1TRAM  2TRAMS 3 TRAMS
CONNECTAR CONNECTAR
OBRIR TANCAR OBRIR TANCAR
i 0 < % i (e} < %
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Versi6 2 enviar dades a la placa bq

LU0 Button1tram1 - BT 4

initialize global [

initialize global |

do

-2 global POSICIO - K NMEIRRS T |- Bosicio - IR 5 |

=1 global SERVO - | "M absolute - 1 ! global POSICIO - |
PRl abel1SERVO - N Text - RRHGON B ANGLE SERVOMOTOR &
"1 global SERVO -
o GRAUS |
¥ imageigrua - M Rotationsngle - B .| global POSICIO - |
N abel1ANGLE - W Text - R RER TG ANGLE: B
P global POSICIO - |
o GRAUS B

|'1j_ . 1 -
' (o M = - [B"T global SERVO - and "2 1 global SERVO - M= - I 180]

L= -1 BluetoothLET - B DS
serviceUuid L= 8 glebal funcio_bluetooth -

characteristicUuid L= N global caracteristica_enviar -
_—
utf16

values L [= 0 global SERVO -
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when [HNGHFHIEFES Clhck
do 1o N global POSICIO - B gei glﬂbﬂ POSICIO - _ E

%1 global SERVO - | P21 global POSICIO - |

¥ LabeiisErvo - W iext - RRNGR LB ANGLE SERVOMOTOR. B
11 global SERVO - |
gl GRAUS M

W image1grua - M RotationAngle - RS | global POSICIO - |

set (EICIEDIENERD - (KD o | (o) join | - EUETD"
™1 global POSICIO - |

g cRAUS |
0l = - JBNET global SERVO - and - (=1 global SERVO - M = - |

then cal EEGGGIESES WriteStrings
serviceUuid =0 global funcio_bluetooth -
characieristicUuid (=18 global caracterisfica_enviar -

utf16

values =1 global SERVO -

when [ERELES PositionChanged
)
set CECESEEE to | format as decimal number | get

places

=0 global SERVO - B0 G global POSICIO -
28 LabellSERVO - B T M ANGLE SERVOMOTOR: |

i [=4 global SERVO -

sef : ™ global FOSICIO -
st . to | [ join

-8 global POSICIO -

(0 M = - BN global SERVO - and -

then call [HTELMENSES  WriteStrings
serviceluid =0 global funcio_bluetooth -

characteristicUuid =0 global caracteristica_enviar -

041 global SERVC - Ml = - |

uif16

values + =1 global SERVO -
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Materials a Dfactory

plastic TPU (FLEXIBLE)

https://www.amazon.es/Yousu-TPU-Liquidez%EF%BC%8CAlta-
Flexibilidad%EF%BC%8CPrecisi%C3%B3n-0-
03mmX%EF%BC%8CFilamento/dp/BOCFX687S53/ref=sr_1_242dib=eyJ21j0iMSJ9.6BNsi3oVr
2wed_rlgb6KS67zVEQin7w99TKasalwTVipg9kKCna49DurESiLPzTc6bPObfpwn551HoarkYo
EBWrcAHUQQDdWeJ4BCPNtHHAC8s g7jEDcZn22a8rxkaPSQBY3Q4Y2PMrfOtglHcoZT9Zi0
sVKu4z9-sgas-ISBaFNeuQxJKSQVb4YyBPzZV-

bx22BQKC4t_3lgs0TgdG8kEzbnZkFl _srQJ6YwwEpPA-
2bEGo2gm4AtMuSnwgaluhydVlJj4CcYcy3ro79i630-
a7VijHV81vpqiv4vFJD83IM8.9pEIUnwOwWFB8OffovWZ2anl7xUXOnfHKKuUlNT Tygfkwédib_t
ag=setqid=1710875449&refinements=p_n_feature_two_browse-
bin%3A16562362031&s=industrial&sr=1-24

Reunio Retotech

08/04/2024 al

13/05/2024 Segunda ronda de visitas.
Entrega formulario Festival Final con URL del video de proyecto + Entrega de la
maximo 30/04/2024  documentacién de los asistentes al Festival Final (online - escaneado por correo
electronico)
13/05/2024 al
3° Reuniones trimestrales grupales finales.
2210512024 e

Entrega documentacion original de asistentes al Festival Final (envio por correo
maximo 17/05/2024 ot '
ordinario)

21/05/2024 Segunda publicacién del blog: final de visitas y trabajo del proyecto final.

22/05/2024 Completar formularios finales Medicion de impacto (estudiantes y docentes)
Festivales Finales RetoTech_Fundacion_Endesa_2023_2024.

e Canarias -11:00 a 15:00
e Andalucia - 13:00 a 18:00 (horario de tarde por el desplazamiento).
28/05/2024 al o Extremadura -11:00 a 15:00
18/06/20; e Catalufia -11:00a 15:00
s e Baleares - 11:00 a 15.00
o Aragén - 11:00 a 15:00
® Madrid -11:00 a 15:00

Reunioé amb Laura Eche Cester de Retotech. A les 9:00 connexio “zoom”
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https://www.amazon.es/Yousu-TPU-Liquidez%EF%BC%8CAlta-Flexibilidad%EF%BC%8CPrecisi%C3%B3n-0-03mm%EF%BC%8CFilamento/dp/B0CFX687S3/ref=sr_1_24?dib=eyJ2IjoiMSJ9.6BNsi3oVr2wed_rIg6KS67zVEQin7w99TKqsaIwTVjpg9kKCnq49DurESiLPzTc6bP0bfpwn551HoqrkYoEBWrcAHUQQDdWeJ4BCPNtHHAc8s_g7jEDcZn22a8rxkaPSQBY3Q4Y2PMrf0tglHcoZT9Zi0sVKu4z9-sgqs-lSBqFNeuQxJKSQVb4YyBPzZV-bx22BQKC4t_3lgs0TgdG8kEzbnZkFl_srQJ6YwwEpA-2bEGo2gm4AtMuSnwqIuhydVlJj4CcYcy3ro79i63o-a7VjHV81vpqiv4vFJD83lM8.9pEIUnw0wFB8Off6vWZ2qnI7xUXOnfHKKulNTTygfkw&dib_tag=se&qid=1710875449&refinements=p_n_feature_two_browse-bin%3A16562362031&s=industrial&sr=1-24
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Incidéncia Monoprice Mini V2
22/03/2024 Extrusor no extreu plastic. No deixa treure enrere el plastic sobrant.

Monoprice 134620 Selecciona Mini V2 Impressora 3D

2024 04 03 Reparacid extreure filament extrusor 13:25-14:00 h

pujar temperatura extrusor a 230°C
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—— \

\
~— 1 Apretar peca cap a dins estirar tub de teflon
= | capaladreta

| Apretar peca blava avall estirar tub de teflon
amunt. Important no trencar el filament!
\\\P . : :

mm Quan es veu el filament estirat el filament
amunt (alicates planes grans) a temperatura
| de 230°C (MAI PER SOBRE DE 240¢9C!!!).
Important no trencar el filament!

S° PRINTER

ATENCIO: NO SOBREPASSAR MAI ELS 240°C
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Grua telescopica amb servomotor i potenciometre

6 potenciometre
3

Archive  Ver

Oscilador
i
PFing
[= e eie e e
R N SN R
000000 0 000000
s
- BRrPEN0YE 765432710
| usbserie i LI * t
Baudrate . oo
— : |
USB : y
Pin AO

potenciometre

Archive  Ver

W Variables globales y funciones

Variables funcion1 +

o S
I s

> Instrucciones iniciales (Setup)

“ Bucle principal (Loop)

.
m usb_serie ¥ Enviar ‘ Variable  posicic Con salto de linea w

usb_sere + Enviar ( Variable ? * | Consaltodelinea «

Posa ’espera a 10 ms (quan no treballi amb el port serie)
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6 potenciometre
g

Archivo  Ver

-
> Variables globales y funciones
¥ Instrucciones iniciales (Setup)
“ Bucle principal (Loop)

VariableN posicio = BSN Leer potenciometre

Variable = servo1 Mapear ( Variable posicio + || del

Mover servo ¥ a (@WaniableN servol ¥ N grados

Esperar 10
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Bluetooth grua a l’app

potenciometre ENVIAR

Archivo  Ver

N

Oscilador

) Ly
* ZumCore 2.0

a2 s -.l|
) |
;
:
.

it wty T

Pin AQ

potenciometre ENVIAR

Archivo  Ver

W Variables globales y funciones
Variables funcion1 +

Roky _

servol

¥ Instrucciones iniciales (Setup)

% Bucle principal (Loop)

o R X
bluetooth_de la placa » Enviar m
Mover servo ¥ a m

Esperar 35
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Si dona problemes de comunicacié augmentar el temps de 35 ms

Palette

User Interface

& Button

&/ CheckBox

(v CircularProgress

[ DatePicker

Gd mage
Labe
LinearProgress
ListPicker

ListView

Notifier
PasswordTextBox
Il Slider
= Spinner
Switch
TextBox
[F  TimePicker

@ WebViewer

Layout
Media

Drawina and Animation

Viewer
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Screenl - Add Screen ... Remove Screen Project Properties Publish to Galler

[pisplay hidden components in Viewer

Phone size (505,320) +

CONNEXIG BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA
N7 EDUCATIVA
’ COR DE MARIA

ANGLE: O GRAUS
SERVO: 0

ESQUERRA DRETA

| 1 TRAM 2 TRAMS 3 TRAMS |

CONNECTAR

DESCONNECTAR

Non-visible components

BluetoothLE1 Notifier1
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CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA
ANGLE: O GRAUS
ANGLE SERVOMOTOR: 0 GRAUS

ESQUERRA DRETA

1 TRAM 2 TRAMS 3 TRAMS

CONNECTAR

DESCONNECTAR

Non-visible components

BluetoothLET Notifier]
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All Components -

B [ screem -
& image1L0GO
E Imagelgrua
Label1ANGLE
Label1SERVO
e M HorizontalArrangeme
i Button1_esquerra
i Buttonldreta
e B HorizontalArrangeme
i Buttonltram1
i Button1tram2
i Button1tram3
& Button1 CONNECTAR
i Button1DESCONMNECT
= ListView1
Label1RECEPCIO
E3 BluetoothLE1 v
« I

Rename  Delete

E Cl.png

E C2 png

E C3.png

lal baixa(1).png
Upload File ...
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when _Initialize
do set

sei

initislize global [
initialize: global |
initialize giobal |

initialize global |

do
set
set

L.

when [E[EIEATHTISES -DeviceFound
do  set

call FoundDeviceAddress

call ConnectithAddress

address

4 - B Button1DESCONNECTAR » M 70
do  eall -DisconnectWithAddress.

address
—

when -Cannected
do  call _Showdlert
nofice | " -
call -RegisterForStrings
servicelluid
characteristicl Juid
utfi8

index N Selectionindax *
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when -Disconnected
do  call Showdlert

notice
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172 W Buttontiram1 - BETe

Ll Imagelgrua - B
| -

=1 Button1tram2 - BT §

i RSN Imagelgrua - M Picture - IO C2.png -
| —

when EILGISUETEIES Chck

initialize global | o | [0

inifialize global | o | [

"= Bulton1_ezquema - JE T«

do

L8 global POSICIO - §i¥ 2] 4 global POSICIO - WS E

1 global SERVO - WM absolute - A"~ 1 global POSICIO - |

W a0e11SERVO - I Texi - RERMEN LM ANGLE SERVOMOTOR |
"1 giobal SERVO - |

¥ ¥imageigrua - P RotationAngle - B, - | global POSICIO - |

= [ abe1ANGLE - W Text - RERMCE B ANCLE &
"1 giobal POSICIO - |

L=l Buttonddreta - JET-

et CETIECTRD © | (| got FEEIZEEEES - | O

=1 global SERVO - LM absolute - JAR"~1 global POSICIO - |

=W Labe1SERVO - W Text - IRNOR. L ANGLE SERVOMOTOR: |
"1 global SERVO - |

*¥imageigrua - W RotationAngle - B, - | global POSICIO -
=N Label1ANGLE - N Text - RGN LN ~NGLE: |
L[5 global POSICIO -
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when [ETELNGINS S  SringsReceived

(
do

. EE5ED to 0 selectistitem list | get EUIZITIN
index [ED

1 global SERVO - |+ Labe{RECEPCIO - W Text - |
¥ global POSICIO - |1 o MR zbsolute -

B ¥ image1grua - | RotationAngle - JUR .| global POSICIO -

¥ Label1SERVO - W Text - BeRHGN LR ANGLE SERVOMOTOR K
™1 global SERVO - |
gl GRAUS o

¥ Label1ANGLE - W Text - R RHER . NHE ANGLE: b
(=1 global POSICIO - |
T GRAUS kb

CONNEXIO BLUETOOTH BITBLOQ. GRUA

FUNDACIO
EDUCATIVA
COR DE MARIA

ANGLE: -45 GRAUS
ANGLE SERVOMOTOR: 45 GRAUS

ESQUERRA DRETA 49

1 TRAM 2 TRAMS 3 TRAMS
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Grua sense Bluetooth bq

GRUA VO

Archivo ver
M H -« Resolucién: 480x320px &
3trams

atrams Pantalla1 i | Pamallaz |+

Ttam

dreta

esquerra
+

imagen1

~ Pantalla2 0

——
+ Afiadir no visible
+ Afiadir recurso
¢ =]
c2 =
GRUA VO
Archivo  Ver
-
Pantalla 1 Pantalla2 | + Variables y listas
Columna 1
(o)
‘oo
GRUA VO
Archivo  Ver
-
Pantalla1 Pantalla 2 =+
Columna 1 Columna 2

¥ Cuando Boton dreta

— { e _
Poner Imagen imageni Rotacién * como POSICIO l

% Cuando Botén 1tram

Poner Imagen imagenl w Imagen fondo ¥ como Cl -

¥ Cuando Botén 2irams

¥ Cuando Botén esquera W Clic

— { e
Poner Imagen imageni Rotacién * como POSICIO l

Poner Imagen imagen1 Imagen fonde ¥ como

¥ Cuando Bot6n 3trams - Clic

Poner Imagen imageni Imagen fondo ~ como
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Grua camio brossa amb bluetooth app BQ

ﬂ GRUA V1 AMB BLUETOOTH

Archivo  Ver

¥ Pantalla 1 1
imagen1
imagen2 Pantalla 1 : Pantalla 2 -+
dreta
tram

3trams

esquera %) FUNDACIO

EDUCATIVA
2rams COR DE MARIA
imagen3

+ Adiadir no visible

placa_zum_core_2 01

+ Afadir recurso

C1
cz

c3

B @ [E @

baixa LOGO 300
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GRUA V1 AMB BLUETOOTH

Archivo Ver

-

Pantalla 1 Pantalla 2 =+

Columna 1

o
i

GRUA V1 AMB BLUETOOTH

Archivo  Ver

Pantalla1 3 Pantallaz | 4

Columna 1 Columna 2

“ Cuando Botén  Itram -

Clic -
Poner Imegen imagenl ~  Imagenfondo v como cl - Conectar PlacaZumCore20 placa_zum_core 201 +

v Cuando Botdn  dreta ~ Chc

=== |
e EE O ]

v Cuando Botén 2ams - Chc

Imagen fonde ~ como cz2 -

w Cusndo Boton  esquema +  Clic =
G
o ) EEE S =)

~ Cusndo PlacaZumCore20 placa zum core 201 ~  Mensaje rechido +

o
(vnabe | semo - ||
((omm|em

I

Poner Texto fextol ~  Texto v =
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Camid app bq

app camio v2

Archivo  Ver

¥ connectar D

textol

v filas] connectar  } Pantalla 1 +
L endavant

L v columnas2

L esquerra

Uit
c i K]
G drets COR DE MARIA

L enrera

G stop @)

imagen1
imagen2

~ Pantalla 1 0

+ Afiadir no vi

placa_zum_core_2.01

text

# Afiadir recurso

baixa (1) 8]
CAMIO BROSSA bg 5]

CdM_logo_bg =l

n e

Archra Ver

connectar { | Pamalla1 | 4

Columna Columns 2

v Cumndo Boitn  endavart v Cic -

~ alsbir

Conecter PlacaZum Core 20 placa_zum_cove 201 Ear Mensaje. Ploca Zum Core 20 placa_zum_core 201+ Mensaje

connectar +  gjscutar

Envior Menscje PlacaZum Core 20 placa_zum_core 201 v Menssle ' envermdrea *

v Cusndo Botsn

Erviar Mensaje Placs Zum Cors20)  placs zum core 201 ~ Mensaje < * envems ' EnvsrMenscje PlacaZum Cors 20 placa_zum_core 2.

v Cundo Bown drea v Cic -

Ear Mensaje Ploca Zum Core 20 placa_zum core 201 v Mensale  * drem '

~ Cusndo Pleca Zum Core 20 pleca_zum_core 201 Mensaje reckido
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Evidencies

Les evidéncies han de mostrar que el docent ha realitzat la practica que ha
documentat en el seu dossier, portafolis o carpeta d’aprenentatge digital. Les
evidencies poden ser de diferent tipologia, pero han de ser propies, clares, Uniques i
normalment individuals. En el cas de les formacions que organitza el Departament
d’Educacié es demana el segiient:

e Una part escrita on s’exposa la tasca a realitzar.

e La practica de la tasca exposada amb un recull d’imatges o videos on es pugui
validar la realitzacio de la tasca, tenint present les condicions de proteccio de
dades idels drets d’imatge de ’alumnat.

e Un audio on es reflexiona o documenta la tasca que s’ha realitzat, tot
indicant punts forts i febles i possibles millores.

e En el cas de la competéncia digital docent, les evidencies han de ser de
tipologia diferent i relacionades amb 5 de les 6 arees de la competéncia
digital docent®.

*Detall i caracteristiques de les 6 arees del MCDD:

« Area 1: Compromis professional. Us de les tecnologies digitals per a la
comunicacio; la coordinacid, participacio i col-laboracio dins del centre
educatiu i amb altres professionals externs; la millora de la practica docent
a partir de la reflexio sobre la propia practica; el desenvolupament
professional i la proteccio de les dades personals, la privacitat i la seguretat
i el benestar digital de ’alumnat en U’exercici de
les seves funcions.

« Area 2: Continguts digitals. Cerca, modificacio, creaci6 i comparticié de
continguts digitals educatius.

« Area 3: Ensenyament i aprenentatge. Gestio i organitzacié de ’Us de les
tecnologies digitals en ’ensenyament i l’aprenentatge.

« Area 4: Avaluaci6 i retroaccio6. Utilitzacié detecnologies i estratégies digitals
per millorar [’avaluacio, tant de ’aprenentatge de l’alumnat, com del procés
d’ensenyament-aprenentatge.

« Area 5: Empoderament de [’alumnat. Us de les tecnologies digitals per
millorar la inclusid, "atenci6 a les diferéncies individuals i el compromis actiu
de 'alumnat amb el seu propi aprenentatge.

« Area 6: Desenvolupament de la competéncia digital de [’alumnat. Capacitacio
dels estudiants per utilitzar de manera creativa i responsable les tecnologies
digitals per a la informacio, la comunicacid, la participacio segura en la
societat
digital, la creacio de continguts, el benestar, la preservacio de la privacitat,
la resolucié de problemes i el desenvolupament dels seus projectes personals.
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Fira FITAC

4t d’ESO
Maria Borras
Alba Duch

Carla Virgili
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Proposta llistat alumnes Retotech

El dijous 6 de juny de 2024 hi ha previst que els seglients alumnes vagin a la fira del Retotech
que es fa a Barcelona (de 8 del mati a les 5 de la tarda)

Borras Plana, Maria

Virgili Egea, Carla

Duch Lafuerza, Alba

Gregori Pifias, Berta

Guasch Retamero, Laia
Martinez Lépez, Pau

Torres Guri, Quim

Valdivia Vargas, Antoni Daniel
Codis

Usuari: laser

Pwd: Cburn2024?

Camio: bgqZumCore000277
Grua: bgqZumCore001278

Grua individual: bqZumCore001529
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