REIVINDICACIONES

1. Un sistema operado de manera remota para la realizacion de experimentos de fisica,
que comprende

una torreta (76) que aloja una pluralidad de masas (75);

un mecanismo de seleccién y acople de masas (77) que se encuentra en conexiéon
con la torreta (76), generando un movimiento rotacional y un movimiento horizontal de la
torreta (76);

un mecanismo de desplazamiento y de liberacion de polea (78), en conexién con el
primer extremo de una cuerda que pasa por un arreglo de poleas, estando el segundo
extremo de la cuerda unido a un contrapeso, generando el mecanismo de desplazamiento
y de liberacion de polea (78) el movimiento de la cuerda a través del arreglo de poleas;

camaras; y

un sistema de control en conexidn con el mecanismo de seleccidon y acople de masas
(77), con el mecanismo de desplazamiento y de liberacion de polea (78), y con las camaras
y en conexion inalambrica con una interfaz de usuario;

en donde la torreta es acoplable al mecanismo de desplazamiento y de liberacioén de
polea mediante el mecanismo de seleccion y acople de masas.

2. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde la torreta comprende un disco
portamasas (65) alrededor del cual se dispone una pluralidad de bases de masas (67) que
alojan masas (75).

3. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de seleccion y
acople de masas (77) comprende
un engranaje (72) que se encuentra unido a un disco portamasas (65) de la torreta; y
un motorreductor de rotacion (44) en conexién con el sistema de control, que se
encuentra en conexion con el engranaje (72) a través de un eje de disco (71), que genera

el movimiento rotacional de la torreta.

4. El sistema de acuerdo con las reivindicaciones precedentes, en donde el mecanismo de
seleccién y acople de masas (77) comprende

un motorreductor de anclaje (57) en conexion con con una lamina de motor de acople
y desacople (59) que desplaza horizontalmente la torreta desde o hacia el mecanismo de
desplazamiento y de liberacién de polea (78), y en donde el motorreductor de anclaje (57)

esta en conexion con el sistema de control.



5. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 4, en donde el motorreductor (57) se fija a
una excéntrica (58) que a su vez se conecta a la lamina de motor de acople y desacople
(59).

6. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 3, en donde el eje del disco (71) se inserta
en una pluralidad de rodamientos (69), que se unen con una camisa de rodamientosa (74)
que esta conectada por su parte inferior con la parte superior de un aro de posicion inferior
(73) al que se conecta un rodamiento (55) que reposa sobre un soporte inferior (45) al que
se le fija un soporte del rodamiento lineal (60) y en donde se encaja un rodamiento lineal
de bolas (61).

7. El sistema de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde el mecanismo de seleccion y
acople de masas (77) comprende
un enconder (43) unido a la cara posterior de un soporte inferior (45) a través de un

eje, estando el encoder (43) en conexodn con el sistema de control.

8. El sistema de acuerdo con las reivindicaciones precedentes, en donde el mecanismo de
selecciéon y acople de masas (77) ademas comprende un sensor inductivo de posicién
inicial, que también se encuentra en conexion con el sistema de control y se aloja en un

soporte de sensor (52).

9. El sistema de acuerdo con las reivindicaciones precedentes, en donde el mecanismo de
seleccion y acople de masas (77) ademas comprende sensores inductivos de acople y de
desacople, que también se encuentran en conexion con el sistema de control.

10. El sistema de acuerdo con las reivindicaciones precedentes, en donde el mecanismo
de seleccion y acople de masas (77) y el mecanismo de desplazamiento y de liberacién de
polea (78) se acoplan a una estructura base (1).

11. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 10, en donde ambos mecanismos se
encuentran alojados bajo una cubierta (3, 5, 6) y en donde el arreglo de poleas se dispone
fuera de la cubierta, la cuerda del arreglo atravesando un orificio en una tapa de cubierta

(2).

12. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de



desplazamiento de masas y de liberacién de polea comprende un tubo principal (7) que
recibe en su extremo superior un tapon (9).

13. El sistema de acuerdo con la reivindicacién 12, en donde el tubo principal (7) recibe y
se encuentra en conexién con un rodamiento lineal (8) que se sujeta a un soporte principal
superior (10) por medio de medios de sujecién de rodamiento lineal (28),

en donde el soporte principal superior (10) se encuentra fijado a una barra de soporte
(11) mediante medios de sujecion (12);

en donde el tubo principal (7) recibe y se encuentra en conexién con un soporte de
rodamientos lineales (29) a la cual se fija una L de conexién de motor (32), estando la L de

conexion de motor (32) anclada a un soporte de motorreductor de abrir (24).

14. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de
desplazamiento de masas y de liberacion de polea comprende un motorreductor de abrir
(13), anclado al soporte del motorreductor de abrir (24),

en donde el motorreductor de abrir (13) esta conectado a una excéntrica (37) que esta
en contacto lateral con un rodamiento de bolas (18), el cual se encuentra fijado en un
soporte de motorreductor de subir (21), el rodamiento de bolas (18) siendo girable y

moviendo un sistema de rodillo de caucho (34), el cual aprisiona o libera un tubo principal

(7).

15. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 14, en donde el rodillo de caucho (34) se
fija al eje de latdon de rodillo (35), estando el eje de latén de rodillo (35) alojado dentro de un
rodamiento interior (26), permitiendo el movimiento rotacional del rodillo de caucho (34) y
estando el rodamiento interior (26) sujeto a un soporte del motorreductor de subir (21)
mediante un soporte de rodamientos (27) y estando el soporte del motorreductor de subir

(21) sujeto a un soporte principal superior (10).

16. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de
desplazamiento de masas y de liberacion de polea comprende un motorreductor de subir
(14) anclado a un soporte de motorreductor de subir (21), liberando o aprisionando el tubo

principal con un rodillo de caucho (34).

17. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 16, en donde al soporte de motorreductor
de subir (21) se fija un extremo de un resorte de tension (23) y al otro extremo del resorte



de tension (23) se fija un eje de resorte (30),
en donde el eje de resorte (30) se asegura a una barra soporte (11) mediante una
lamina de eje del soporte (31).

18. EIl sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de
desplazamiento de masas y de liberacién de polea comprende un rodamiento de bolas de
movilidad (36) que toca tangencialmente un tubo principal (7) y esta asegurado a un soporte
de rodamientos lineales (29) mediante un soporte de rodillo (25), usando el rodamiento de
bolas (36) como eje de rotacion un tornillo de eje rotacién (38),

en donde al rodamiento de bolas (36) se fija un resorte de compresion (17) y un tornillo
de resorte de compresion (15), mediante una pieza de latén de rodillo (16), asegurando que
el rodamiento de bolas (36) ejerza la presién adecuada sobre el tubo principal (7).

19. Elsistema de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde en la parte superior del arreglo
de poleas se dispone un sensor inductivo de posicién superior, que se encuentra en

conexion con el sistema de control.

20. EIl sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de
desplazamiento de masas y de liberacion de polea comprende un sensor inductivo de tubo
principal liberado y un sensor inductivo de tubo principal retenido, en conexién con el

sistema de control.

21. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el mecanismo de
desplazamiento de masas y de liberacién de polea comprende un sensor inductivo de

posicion inferior del tubo principal (7).

22. El sistema de acuerdo con la reivindicacion 1, que ademas comprende un sensor de
velocidad angular de polea en conexion con el sistema de control.

23. Un método implementado por computador de operacion de un sistema operado de
manera remota que comprende:
a) recibir desde una interfaz de usuario la seleccién de una masa para cargar a partir de
un catalogo de masas;
b) activar un motorreductor de rotacién (44), girando una torreta hasta el angulo
correspondiente a la masa seleccionada, desplazandola hacia un mecanismo de



desplazamiento y de liberacién de polea, hasta que un encoder (43) determine que
esta en la posicion adecuada;

¢) activar un motorreductor de anclaje (57), encajando la masa en un tubo principal (7)
de un mecanismo de desplazamiento y de liberacion de polea hasta que se active un
sensor inductivo de acople o se desactive un sensor inductivo de desacople y se
active un sensor inductivo de posicién inferior;

d) activar un motorreductor de abrir (13), girando una excéntrica (37) hasta que se activa
un sensor inductivo de tubo principal retenido;

e) activar un motorreductor de subir (14), moviendo ascendentemente un tubo principal
(7) hasta que se active un sensor inductivo de tubo principal superior;

f) activar un motorrreductor de abrir (13), girando la excéntrica (37), liberando el tubo
principal (7) con la masa hasta que se active el sensor de tubo principal liberado;

g) iniciar un conteo de tiempo;

h) detener el conteo de tiempo cuando se active un sensor inductivo de tubo principal
inferior, indicando que el tubo principal (7) y la masa han descendido a su posicion
de minima energia potencial;

i) enviar a la interfaz de usuario o a un servidor las variables experimentales medidas.

24. El método segun la reivindicacion 23, que ademas comprende antes del paso b) leer
la sefal del sensor inductivo de posicion inicial y si el mismo se encuentra desactivado,
activar el motor de rotacion de la torreta hasta que el sensor inductivo de posicion inicial se

active.

25. El método segun la reivindicacién 23, que ademas comprende grabar el experimento

mediante una camara y transmitir el video a la interfaz del usuario.

26. El método segun la reivindicaciéon 23, que ademas comprende registrar o medir fecha
y hora en las que transcurri6 el experimento, masa del contrapeso, masa cargada, distancia
recorrida, tiempo, velocidad angular de la polea y aceleracion.



