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Enunclado

Para el mecanismo de la figura, en la posicion mostrada, sabiendo que la barra de
entrada se mueve con velocidad angular constante o,, y que en el contacto entre las
barras 3y 4 (punto B) hay movimiento de rodadura pura obtener:

1. Los grados de libertad en el mecanismo de la figura.

2. Obtener las velocidades de los puntos y elementos indicados.

3. Obtener las aceleraciones de los elementos y puntos indicados.
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1. Obtencion de los grados de libertad

Para determinar el nUmero de grados de libertad
aplicamos el criterio de Grubler: en un
mecanismo plano tendremos tres grados de
libertad (gdl) por cada elemento, menos el fijo (N-
1), y cada par de clase | restringira 2 grados de
libertad, y un par de leva, de clase I, restringira 1
gdl.

Elementos N=6

Pares P 1=4+2=6
*Pares de rotacién=4: (O); (A); (C); (D)
*Pares prismaticos=2 : (E); (F)
Pares P 1I=1 y una restriccion adicional por rodadura pura.

G=3(N - 1) - 2*PI - PII=3*5 - 2*6 — 1 — 1 (rod)= 15 — 12 -1-1=1 gdI
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2. Analisis de velocidades

Para poder obtener el movimiento de la barra 3 debemos plantear un sistema de referencia que nos permita relacionar
los movimiento de Ay C con el elemento 3. Pondremos el sistema en C, girando con el elemento 3 y planteamos la

velocidad de A. SR enC (w3 03) ®,0A ) ? ?3 . -
Va _Varr3+VreI =V parr +Vr \V; -V Aarr
LOA LAC /I AB A
v —3 0\ 1AC
W, = & ® Vrel
*TAC 1A%

Para obtener o, planteamos la condicion de rodadura en B

Ves ™ Ves — -
_ AVB3a
M CO3 AB ? L \\
VatVgsa =Vgs , 1AB
D 1AB 1BC /A -
y 1 BC VB3 = VB4
w,==2® ’
BC
Calculamos vp
©,CD .
VD Vo
1CD
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2. Analisis de velocidades

Analizamos el comportamiento de las barras 5 y 6. Estan unidas por pares prismaticos. La barra 6

—

desliza sin girar sobre el elemento fijo. (s =0:as =0

Las barras 5 y 6 estan unidas por un par prismatico, luego también tienen igual velocidad y
aceleracion angular. ws =ws =0;0s =as =0

Hemos calculado la velocidad de D. Si planteamos el campo de velocidades de 5 para obtener QES

Calculamos vg4 Las velocidades de los puntos Eg y Eg son
diferentes y relacionadas por un par prismatico asi que
empleamos un sistema de referencia movil situadoen D y .
girandocon J. — 5 =0 : Qs =ds =0 para plantear /g,
. También observamos que la velocidad y aceleracién de los

puntos de la barra 6 deben ser paralelos a la direccion EF

? M ?
__ N 5
VE6 = Var T Vrel = VE5 TV
IIEF D JIED
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2. Analisis de velocidades

? M ?
— — 5 - -
Vg = + =Vge +V _ : _
E6  Var "V ™ TE5 TNy VE6 =VF6 |  [/EF v
? M 0 - - = - - =
Ws =Ws =0;05 =06 =0
Ve =VEe *VEE -5
IIEF D 0 Vr
| //ED
A VF6
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3. Analisis de aceleraciones

Por pertenecer a la barra 2 que gira con velocidad angular constante w5 0A -

/IOA

Empleamos de nuevo el sistema en C, girando con el elemento 3y SR enC @3 83)

. —N
lanteamos la aceleraciéon de A.
p Aparr .

w30A 2""3"'\C ? ’7 2w,ve
.
+
aA aarr3 arel acor3 a-Aarr aAarr a acor3 a, = V parr ® T
IAC LAC //AB LAB AC AAarr

/IAB L LAC

Para obtener o, planteamos la condicién de rodadura en B

278 A \/AB 25 IIAB
@ —~/IAB  —/IAB M  wW3AB  a3AB w3BC 2

N T N T
y/m— a3 =ass = | Ayt aAgza T Agsp =| Qg+ apc

D /IAB 1LAB /IBC 1BC

(14 = —aic °
BC
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3. Analisis de aceleraciones

Planteamos la aceleracion de D, conocidas la velocidad y la Como hemos explicado en el calculo de velocidades
aceleracion angular de 4. - - = = -~ o
ap ~ ages wWs =Wes =0;05 =06 =0
- @D a,CD La aceleracion de E5 es igual a la de D
ap = a) + ay an ? M 0 ~ -
? //ICD 1CD 5; aE5 = ag+ aEé:,D = aE5 =ap

Calculamos ags . Empleamos el sistema de referencia movil

situado en D y girando €on gy = s = 0: 05 = ds = 0

La aceleracion de los puntos de la barra 6 deben ser paralelos a la

direccionEF  ?  _  _  _ M ?5 0
AE6 = Qarr T Arel T Acors ~ AE5 T Ap T8y
/IEF D JIED 0
aE6 = aF6
\JJED A =a E
\/ /ED age = ars MEF
~E \%
ar aes
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