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Examen Quimestral

38 Preguntas FECHA

1. La Palanca es una maquina simple que tiene tres partes, escoge la respuesta correcta:

A Peso, Cargay Polea B Carga, Pivote y Esfuerzo
& Polea, Tornillo y Peso . D._. Rueda, Esfuerzoy Eje
2. - LOS ELEMENTOS EN UN PLANO INCLINADO ES: LONGITUD,

/ ALTURA Y ANGULO
»

A Verdadero 'B| Falso

3. Cual es el nombre de la siguiente maquina simple:

A Rueday Eje B Polea

C  Plano Inclinado 'D| Palanca
4.  Las tijeras son un ejemplo de palanca de

A Tercer Grado _ B Primer Grado

__C' Segundo Grado

5. ;Qué tan lejos llegara el robot VEX VR segtin el siguiente

EEEmrEmR  comando?

A 300 metros | B 300 centimetros

C 300 milimetros |D 30 metros
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;Cual de las siguientes es la mejor descripcion de lo que hara el

El Robot VR avanzara 1000 milimetros
{(mm) a maxima velocidad. Girara a la

derecha 180 grados, volvera a establecer I B

la velocidad a la mitad y avanzara 1000
milimetros (mm).

El Robot VR avanzara 1000 milimetros
(mm) a maxima velocidad. Girarda a la
izquierda 180 grados, volvera a
establecer la velocidad a la
predeterminada y avanzara 1000
milimetros (mm).

robot VEX VR en base a estos comandos?

El Robot VR avanzara 1000 milimetros
(mm) a maxima velocidad. Girara a la
derecha 180 grados y avanzara 1000
milimetros (mm).

El Robot VR avanzara 1000 milimetros
(mm) a maxima velocidad. Girara a la
derecha 90 grados, volvera a establecer
la velocidad a la predeterminada y
avanzara 1000 milimetros (mm).

;Cuantas veces se repetira el blogue "dar vuelta" y "conducir”,

MR W O OO NS SO ¥

Dos veces | B]
Seis veces D|
Paso 1

dar vuelta izquierda a 90 grados B
conducir adelante a 900 mm D|
Paso 2

dar vuelta derecha a 90 grados B
conducir atras a 600 mm _EJ
Paso 3

conducir adelante a 300 mm B
dar vuelta izquierda a 90 grados [D]

segun la siguiente pragramacién?

Solo una vez

Tres veces

conducir atras a 600 mm

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 600 mm

conducir adelante a 1500 mm

dar vuelta derecha a 90 grados
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15.

Paso 4

dar vuelta izquierda a 180 grados

dar vuelta derecha a 180 grados
Paso 5

conducir adelante a 30 mm

conducir adelante a 3000 mm
Paso 6

dar vuelta izquierda a 180 grados

dar vuelta derecha a 90 grados
Paso 7

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados
Paso 8

dar vuelta izquierda a 90 grados

dar vuelta derecha a 90 grados
Paso 9

conducir adelante a 1800 mm

conducir adelante a 1000 mm
Paso 10

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados
Paso 11

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 150 mm

conducir adelante a 300 mm

dar vuelta izquierda a 90 grados

dar vuelta derecha a 180 grados

conducir atras a 2400 mm

conducir adelante a 2400 mm

conducir adelante a 3400 mm

conducir atras a 300 mm

conducir adelante a 300 mm

conducir adelante a 1500 mm

conducir atras a 300 mm

conducir adelante a 3400 mm

conducir adelante a 120 mm

conducir adelante a 1200 mm
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Paso 12

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta derecha a 380 grados
Paso 13

conducir adelante a 800 mm

conducir adelante a 1000 mm
Paso 14

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados
Paso 15

conducir adelante a 600 mm

conducir adelante a 200 mm
Paso 16

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta izquierda a 180 grados

Paso 17

conducir adelante a 2100 mm

conducir adelante a 5000 mm
Paso 18

dar vuelta izquierda a 90 grados

dar vuelta izquierda a 180 grados
Paso 19

conducir adelante a 500 mm

conducir adelante a 1600 mm

dar vuelta izquierda a 360 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 1200 mm

conducir adelante a 900 mm

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta izquierda a 180 grados

conducir adelante a 400 mm

conducir adelante a 8000 mm

dar vuelta izquierda a 90 grados

dar vuelta derecha a 90 grados

conducir adelante a 1600 mm

conducir adelante a 1800 mm

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta derecha a 90 grados

conducir adelante a 900 mm

conducir adelante a 1500 mm
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Paso 20

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 180 grados
Paso 21

conducir adelante a 100 mm

conducir adelante a 1600 mm
Paso 22

dar vuelta izquierda a 180 grados

dar vuelta derecha a 180 grados
Paso 23

conducir adelante a 600 mm

conducir adelante a 300 mm
Paso 24

dar vuelta izquierda a 180 grados

dar vuelta derecha a 90 grados

Paso 25

conducir adelante a 300 mm

conducir adelante a 1600 mm
Paso 26

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta izquierda a 180 grados
Paso 27

conducir adelante a 300 mm

conducir adelante a 1600 mm

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 300 mm

conducir adelante a 600 mm

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 100 mm

conducir adelante a 1600 mm

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 600 mm

conducir adelante a 100 mm

dar vuelta derecha a 90 grados

dar vuelta izquierda a 90 grados

conducir adelante a 100 mm

conducir adelante a 600 mm
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38.

Paso 28
dar vuelta izquierda a 90 grados B
dar vuelta izquierda a 180 grados [ D'_
Paso 29
conducir adelante a 1600 mm |B]
conducir adelante a 300 mm |D]

(Por qué es importante aprender a programar?

dar vuelta derecha a 180 grados

dar vuelta derecha a 90 grados

conducir adelante a 100 mm

conducir adelante a 600 mm

(Para que utilizarias la programacion en tu vida diaria?
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