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4.1 Fundamento tedrico

# Es un meéetodo que se puede aplicar de forma sencilla de forma
grafica y analitica. Se basa en la descomposicion del movimiento
de un punto en movimiento de arrastre y relativo.

o La descomposicion depende de los
ejes moviles y fijos elegidos.
Escogeremos la descompaosicion
gue simplifigue la resolucion

o De la figura se deduce

R=R,+T

Itziar Martija Lopez Departamento de Ingenieria Mecanica oy
Maider Loizaga Garmendia Mekanika Ingeniaritza Saila ~



4.1 Fundamento tedrico

# Siendo él y éz los vectores unitarios de la referencia movil,

podemos escribir: — — ~
R=R,+2XE

# Derivando respecto al tiempo:

- dR dR, odx . dé,
Vp=——=— 04> @ Y X — =
Sairraral P el D

=V, + 2 X (@xE )+ X %E =

=V, + &x (X X&)+ L %€ *)

Vo =V, + @xT|+V.
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4.1 Fundamento tedrico

# Derivando de nuevo la ecuacion (*)

-
ap :C;T2R=§O+C?)><F+03X(2Xi§i+ZXi(a3x§i))+
+ Y %6 + 2 X(@&xE )=

— . — — — —

+ X (@XT)+ L XE + DXV,

a, =|a,+axr+aox(@xr)|+a +2oxV
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4.2 Aplicacion con uniones de rotacion

MECANISMOS CON PARES R (de rotacion)

Datos: v, (mod. y dir.) y direccion de vg. _
Velocidades
a) Ejes en A que se desplazan || a si

mismos.
Por ser Ay B del mismo elemento N:

V. =V

vB — varr + Vrel o A

vreI — vBA
? M ? _ Vea
(ON —
Vg =VaTVga e AB
D D LAB o =8
" EB
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4.2 Aplicacion con uniones de rotacion

MECANISMOS CON PARES R (de rotacion)

Datos: modulo y direccion de v, y V.

Velocidades
a) Ejes en Ay E que se desplazan || a

\ Ve .
5 SI MISMOS.
obB re Por ser Ay B del mismo elemento N:
E
M
| \
N ? M ? _
& ANe — + Ve
VB = VAT Vea
Qy ? D 1AB = VBA
N = —
= —_— AB
? M ?
Vs = Ve T Vae W = —V_BE
? D LEB ®  EB
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4.2 Aplicacion con uniones de rotacion

MECANISMOS CON PARES R (de rotacion)

Datos: a, (mod. y dir.) y direccion de ag.
Aceleraciones

a) Ejes en A gue se desplazan || a si

mismos.
o,,=0 porque los ejes no giran.
Conocido todo el campo de velocidades.

?

M ? M o -AB
T

N T N
ag tag —aa+ags T aea
D D D |AB  LAB

T T
i _a g, =98
“NTUAB " EB
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4.2 Aplicacion con uniones de rotacion

MECANISMOS CON PARES R (de rotacion)

Datos: modulo y direccion de a, y ag Aceleraciones

a) Ejes en A y E que se desplazan || a si

mismos.

_ N T
ag —aa+aga T aga
? D |AB  LAB

o N T
ag — ae+ape T age

»,,=0, porque los ejes no giran.
Conocido todo el campo de velocidades.

>-

> D |[BE  1BE )
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4.3 Aplicacion con pares prismaticos

MECANISMOS CON UN PAR P (prismético)

Datos: modulo y direccion de v,
Velocidades
a) Ejes fijos al elemento M

2 M w,, -AB ?
Ve = Varr T Viel =VaT Vea T Vie
D D 1AB |XX

— VB Vrel

Dos elementos M y N unidos por un par prismatico cumpliran que:

W\ — Oy
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4.3 Aplicacion con pares prismaticos

MECANISMOS CON UN PAR P (prismético)

Aceleraciones
a) Ejes fijos al elemento M

Datos: modulo y direccion de a,

M ? M CO,\ZA 'AB aM ') 2'COM 'V

N T N T, ,
dg Tag —aa+asa +ass Tare ™ a
D D D [AB L1AB  [XX L XX

el

— aB arel

Dos elementos M y N unidos por un par prismatico cumpliran que:

Wy = O Oy = Oy
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4.4 Aplicacion con par de rodadura pura

PAR DE RODADURA
Ejes en el centro del rodillo que giran con N —» o5 = ®y ag = oy

? M 2 ?
VB=Varr "Vrel =VATVBAT Vrel
D D LAB |XX

Se necesitan datos de E para resolver el
punto B.

M ? w!-AB ?
N T M N T 9 2.a)S.VreI
dsp tadp ~“dat+adsa +apa tdret A
D D D [AB 1AB XX LXX

Que con la ecuacion derivada del punto E se
podra resolver.
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4.4 Aplicacion con par de rodadura pura

PAR DE RODADURA

Calculo de og y ag haciendo uso de las condiciones de rodadura.

Velocidades:

VE =VE

? M @,-FB
VF,=Ve*VFB

? D 1FB
M M ?
VE =VA*VEA  we | o - VEA
D D 1FA AF
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4.4 Aplicacion con par de rodadura pura

PAR DE RODADURA

Célculo de mg y ag haciendo uso de las condiciones de rodadura.

Aceleraciones:

XX _ XX
ar -af,
w:-FB  «,-FB A

? M N N N T aFI’AT \\\
dr “ag*tdrF B *ArB

? D |BF |BF

X

> M a);-AFN ? ; T
ar,“aa"arF,A TAFB aR =aE3

> D |AF  |AF AF
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