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p~OBLEM~ 1.1. &1 b~~zo ~-nu~ado de 1~ figu~a 1.1 gi~a a una 
yelocidad angul~~ constante de 19 ~.p.~. en el plano X ¥ • &1 
bloque 3 se mueve, ~lejandose d•l o~i9en a lo largo de~ b~azo 
a una velocidad constante de 2 m(seg. Cuando e p 60°y UY = 2.5 m, 
determinar la posiciOn, la velocidad y la aceleraci6n absolutas 
del punto P sabre el bloque. Utilice un cambia de ejes. 

y 
0 

Figura 1.1 

/' 

X 
0 

~MIIBLEMA 1.2. En el mecanismo mostrado en la fiqura 1.2 la barra 2 gi­
•• • velocidad angular w • k6. El eslab6n J,que est' ~rticulado al 
J,~ealiza sobre la barra 4. Se conocen los valores de a y de b. 
I.J.l. Determine el desplazaminto, la velocidad y la aceleraciOn 

lo I • 2, 

J 

r 
~-

del eslab6n 3 en funciOn de 6, utilizando las ecuaciones 
(1.8.3)-(1.8.5) de las notas. 
Determine el desplazamiento, la velocidad y la aceleraci6n 
del eslab6n 3 en funci6n de t(tiempo) con las condicionesiniciales: 
9 • e 0 cuando t • 0. 

Figura 1. 2 

• 
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PROBL~A ~.3. El ayi6n ae la figura ~.3.~ lleya un aceler6metro 
A (Fig. 1.3.2), yiaja a una yelocidad ae 900 Km/h y su eje L 
forma con la horizQntal un angul9 6 = 30 grades. El bloque m 
del aceler6aetro tiene una veloc1dad de 0.2t m/se8 respecto 
al avi6n. Calcular la aceleracion absoluta del bloque m para 
t = 1 seg. Si el avi6n se nivela con una velocidad angular 
constante S = 0.1 rad/seg. El angulo a es de 10 grades, para 
la configuraciOn mostrada. 

t. 

e 

if 
Fig. 1.3.2 

L' .• 

J"ig. 1. 3 .• 1 

PROBLEMA 1.-. En la Fig. 1.' ae muestra un"gato" que funciona 
de la slguiente forma: El operador aplica un par T mediante la 
manivela M para levantar la carga P con un velocidad v. 
Suponiendo que la velocidad v es constante, demuestre que las 
matrices de velocidad angular, Q, y de aceleraci6n angular, Q, 
de los eslabones AB estSn relacionados por: 

n ..:!_ sen e 0 l p 

la cos
2e - ..------, 

ty 

. ' 

u •. 1 .... 

, 
I'ROBLEMA 1.5. En la Fig. 1.5 se muestra un mecanisme utilizado 
p·a.ra agitar l!quidos, sobre el cual se definen las variables 
tndicadas. 

t • 5. 1. 

I , ~. 2. 

I • ~, 3 

' 

Utilizando nUmeros complejos, obtenga dos ecuaOiones, una 
para la parte real y otra para la imaginaria, de los com­
plejos en cuesti5n, para obtener las variables u y 6 4 en 
terminos de e2 y las dimensiones del mecanisme. 

Determine la velocidad del fUnto 82 (punta B del cuerpo 2) 
referida al sistema 1, (!a2,1' en t~rminos de w2, a y e2. 

La velocidad de ese punta tambi~n se puede obtener utilizan­
do la ec. (1.8.4) de las notas, en la forma 

(~B2)l=(~D)l+(~)l(g)l(~)4+(g)l(~)4 

donde Q y G son las matrices de rotaciOn y de velocidad 
angular del cuerpo 4 con resp~cto al cuerpo 1. Calcule 
(v ) en esta forma. Nota: (a) :;: derivada de (a) con respecto al 
ti=;po, considerando que el m3r~o 4 esta fijo. -

4 

Iguale las dos componentes de (v )
1 

obtenidas en 1.5.2 
y 1.5.3 y obtenga dos ecuacioneS

8
fineales en las inc6gnitaa 

u y w4 ·~ 
Derive con respecto a1 tiempo las dos ecuaciones obtenidas 
en 1.5.1 y obtenga dos ecuaciones lineales en las inc6gnitas 
u y w

4
• Veri~ique que sean identicas a las ecuaciones obteni­

dae e!i 1.5.4. 

••~•• Determine la aceleraciOn del punta 82 referida al siste~a 1, 
(~82)1, en t&rminos de w2,w2, a y e2. 

•••, I l.a acelaraciOn de ese pun to tambi&n se puede obtener utilizando 
la ac (1.8.5) de las notas en la forma 

• 2 
I·~J)I·(~04)l+(~)l(g)l(~)4+(~ )l(g)l(~)4+ 2 (~)l!gll[~]4+[9lt 1 ~ 1 4 

donde (~) 4 es la seguhda derivada de (d) 4 con respecto al tiem-
,,o, ~upaniendo fijo el marco 4. ~ 

1 •~• IQuale las dos componentes de (~82 ) 1 obtenidas en 1~5.6 y 1.5.7 
y obtenga dos ecuaciones lineales en ls incOgnitas u Y a 4 • 

1 '.I H•rive con respecto al tiempo las dos ecuaciones obtenidas en 
1.5.5 y obtenga dos ecuaciones lineales en las dos ecuaciones 
nhtenidas en 1.5 .. 8. 

i ~.to tvara qu~ cree usted que le sirvan las ecuaciones obtenidas tan­
tu •n 1.5.8. como el 1.5.9.? 

• •• ~~"~lema !lustra la aplicaciOn de laa eca (1.8.4) y (1.8.5) en el 
•·t•l• ('tn~m&tico de un sistema mecSnico de utlidad prSctica como el 

·••~" en la Fig. 1.5 

,, 
• 
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Figura 1. S 

. ....-"" x4 AB • a 
+ 
CB • b 

e4 
DC • c x, Ds • d 

PROBLEMA Gobservando la excavadora que se muestra \la fiqura l. 6, 

1.6 .l 

l. 6. 2 

aab 

EfectUe las mediciones que estime convenientes y rea­
lice el modele cinenemitico respective. 

Si el imbolo se mueve alejandose de 1• base a razOn 
de O.Sm/seg, determine la velocidad y la aceleraci6n 
angulares del braze CB cuando el cilindro forma un 
'ngulo de 70°con la horizontal. 
Suqesti6n: Use el m6todo presentado en la aecci6n l.B.l. 

de las notas. 

Figura 1. 6 

~ 
_.,-,-.'~.;>~, 
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l'ii03LEMA 1. 7. Calcular la velocidad y la aceleraci6n angulares 
,J.,\ eslab6n 4 del mecanisme de la figura 1. 7 para los valores de 
•ntrada siguientes: 

• 

w=30,~=1500rpm,~=O 
c 

B 3 ? .. 

f 

Figura 1.7 

~ 

AB•AD=0.2m 
BC•CD=O • Om 

I''"' •I.Ef.!A 1. 8. En la figura 1. 9 se muestra un rodamiento de bolas 
.. 1 11•-----er-que est~ montado un rotor, que no aparece. El rotor, r1-

l 1 1mcnte unido a3, gira a velocidad angular constante w, mientras 
•1••• t•l anillo interior 1 est~ fijo al !!larco de la m~quina. 

1, •• 1 Directamente del !!IOVimiento de 3, obtenga una expresi6n paxa 
la velocidad y la aceleraci6n de un punta P de la periferia 
de 3. 

I, A, l 

t 
I• 

' 

1iaga lo mismo que en 1.8.1, pero utilizando ahara un sistena 
coordenado auxiliar rn6vil con respecto a 1, tal qur su eje 
X coincida en todo momenta con la 11ne~ OQ, siendo Q el punta 
de contacto entre 2 y 3. Considere. que 2 gfra sin deslizar 
con respecto a 1 y a 3. · 

Figura 1.8 

~~f~-
··: ., ~···' 
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PROBLEMA 2.1 Ident~fique u~ted todos los pa~e~ cinem~t~cos 
inferiores y diga de qu~ clase e~ cada par (R o P) , en las siguientes 

m~quinas: 

2.1.1 Una bicicleta. 

2.1.2 La pala mecdnica de la Fig 1.6. 

'· 
PROBLEMA 2. 2 

Oibuje esquemdticamente un taladm radial y elabore 

un modelo cinem~tico del mismo que muestre los diferentes pares 

cinemdticos de que consta. 

PROBLEMA 2.3 Determine el grado de libertad de los me~nismos 
mostrados en la figura 2.3. 

(b) 
mm-

Figura 2.3. 

7 

~ROBLE/II\ 2.4 Por ~edio de la ecuaci8n de Freudenstein, calcular 

.1' ~2' ~1' 4>2' ~1 y ~2 correspondientes ~ .P=Go•, de 1a Fig 1. 7 • 

•ROBLEMA 2.5 Se tiene un compresor con un mecanisme biela-manivela­

t•or·redera, mostrado en la Fig. 2.5. 

~.5.1. Obtener una ecuaciOn anSloga a la de Freudenstein de la forma 

f(6,s) = 0 
t 

J,5.2. Obtener la trayector1a del punto P.,.._ 

• 
19cm 
.'J..Scm 

.''>em 

e 

-~\' 

~·· ll. Scm 

• s 

t • Figura 2.5 

1 t•dii_LEMA 2.6 El mecanisme biela-manivela-corredera de la figura 

1, •• utiliza para prenear alfalfa por medic de los ganchos unidos 

II 11lab6n AB. 

li. 1 ... 
, "• a 

Calcular la velocidad angular del eslab6n AB para $ 1•17°, 

~1=19.1 r.p.m. y para w2=6o•y ~2=w1 

Determinar la velocidad del punta B para W1=17°, W1 =19.1 r.p.m. 

y para ~ 2 =60•y ~ 2 =~ 1 
;, , ' Oeterminar la trayectoria del pun to C. 

+~ 
j. Figura 2.6 
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PROBLEMA 2.7 En el ~can~pmo moPt~ado en la f~gura 2.7, 

2.7.1 Determine las relac~ones f(~,sl y ftt.+l 

2.7.2 Derive las expresiones anteriores para hallar ~.~.~ Y s, 
y asf ver~ficar que ~ y ~ lon lineales en.~. mientras 

que l y s lo son en ~ y cuadr~tricas en ~· 

B 

3~ 5 

-· 
- -~-

T---
b 

-L~ 
• 

-~~_-______ L_l_ 
i 

~---
d ~ 

Figura 2,7 
~ 

PROBLEMA 2, 8 
Dado el mecanisme de la Fig. 2.7, determinar 

camente s para $=30·,~=120 rpm (constantel y los siguientes 

num~ricos: 

a=lOcm, b~6cm, c=6cm,d=20cm, AB=24cm 

Comprobar el resultado gr~fico con el num~rico obtenido 

las ecuaciones obtenidas en el problema 2.7 

... 
~· • 

9 

PJI,OBLEIIII 2 1 9 De~uestre que e1 meca•is~o de 1a Fi9 2,9 tiene ocho 

~Qnfiguraciones diferentes p~r~ l~s cuales 1~ corredera 6 tiene 

velocidad nul•• Estas configuraciones corresponden a "puntas muertos• 

del mecanisme. 

~ 
~· 

Fi9ura 2,9 

tl 

D 

3 

t·eyaLEMII 2.10 Determine 1a ace1eraci6n de 1• corredera 6 del ~eca 
en el ••IIIlO de la Fig 2 .. 9 para las ocho conflquraciones halladas 

rrnbiPma 2.9, cuando el disco 2 gira uniformemente a raz5n de 120~ 

·~·· en sentido antihorario 
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P!l,OBLEAA 2. 11 " Qbtenga una ta,bll\ de va.loz;es ~ VII• •, paz; a. ca.da. 10 • 

de ~. pa~;a el mecanisme de la, Fig 2,11, dados lQS ~iguientes va.lo~;es 

num~;i.COII: 

a.1~l,a2=o.4,a.3~l,a.4=1.2,a.5~l,a.6=l,a.7~o.6,a.8=o.s (u. de longitud) 

a 1=1.0 

a
2
=0.4 

al=l. 0 

a
4
=1.2 

en m 

as=l.O 

a6=1. 0 

a 7=0.6 

a
8
=o.5 

---T 
a 

a4 I l 
A 1 b -----:-- -

"1 

Figura 2.11 

I . 
f-- as --.-! 

PROBLEMA 2.12 El mecanisme de la Fig 2.12 consiste de un 

disco 2 que gira uniformemente en sentido antihorario a raz6n 
de 3000 rpm. Este disco acciona a la placa 4 mediante la correde­

ra 3, a la que esta articulado en B. El disco gi~;a alrededor de 

su centroide, A, y la placa lo hace alrededor del punto C. Deter­

mine la aceleraci6n angular de la placa para la configuraci6n 

mostrada. 

\ ., 

11 

Figura 2.12 

I """I.EMA 2.13 Del mecanisme mostrado en la figura 2.13 deter-
mlt~"rl 

' I I. 1 

I I I, 2 

I, I J, 3 .. 
'I I J. 4 

Todos los centres instantaneos de rotaci6n 

El modelo cinematico del mecanisme 

w4 y ~4 , Si w2=SO r.p.m en sentido horario, para la 

posici6n mostrada en la figura. Utilice las dimensio­

nes de la figura en escala 1:1 

Una relaci6n ~ntrada-salida de la forma f(~,,)=O 

/ 

Figura 2.13 

-~ 

..; 
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PROBLEMA 2.14 Para el mecanismo plano de seis eslabones de 

la fig. 2.14 • 
2,14.1 Establezca la ecuaci6n de entrada-salida de la forma 

f (~,cr)=O u otra equivalente, en que cr=s/a. 

2.14.2 Para E=1, calcule el(los) valor(es) de cr correspon­

diente(s) al valor del ~ngulo de entrada ~=0. 

c 

a a \ 

A ~m;;);;;;;;;;;r!-

I ]-E.& 
~----,F -

• 
• 

Figura 2.14 

PROBLEMA 2.15 Se desea sintetizar un mecanismo 4R cuyas barras 

de entrada y de salida den revoluciones completas. Se sabe que 
a 1~ 1, a

2
= 2, a

3
+a

4 
= k (ver Fig. 2.15)· A fin de que se cumplan 

las condiciones del problema: 

2.15.1 

2.15.2 

lOU~ restricci6n debe imponerle a k? 
lEntre qu~ 11mites debe variar el par (a 3 , a 4l?· 

• 

' 

13 

a3•? 

Figura 2.15 

a4•? 

i) Barras de 
de salida 
completos 
a

3
+a

4
-k. ii) 

• 
''\ 

entrada y 
dan &iroa 

Problema 2.16 Establezca una relaci6n de la forma f(~,s)=O 
para el mecanisrno mostrado en la figura 2.16 

Fiqura 2.16 

• • 
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PROB~EMA 3.1 En la f~gura 3.1 se ~uestra el mecanis~o accionador 

de una pala ~ec~nica, que es movido por un cilind~o hidraulico 

en el intervale 60" i ~ i 120°, ~e requiere que 1a cuanara de la 

pata, ~cop1ada rfgidamente al eslab6n CD, oscile un &ngulo de 120", 

entre -30° y go•. 
Determine usted las longitudes a

1
, a 2 ,a 3 y a 4 de los eslabones 

del mecanisme que ejecute la operaciGn deseada. 

NOTA: Si no tiene usted suficientes ecuaciones, imponga una re~ 
tricci6n adicional, justificandola. 

4> 

al 

Figura 3,1 

PROB~EMA 3.2 DrSEftO DE UN ~ACOME~RO. El mecanisme de la fig 3.2 

sirve para estimar la velocided angular p de la flech& F alrededor 

del eje EE' . consiste de un regulador de Watt ABC que esta forma­

do por dos eslabones r!gidos de longitud a acaplaQos, uno en A a 

F, y en B a la esfera de masa my el otro, en B a la propia esfera 

y en c a un collar!n D que desliza a lo largo del eje EE' • El 

collarfn a su vez estS acoplado a la chumacera G par media de un 

par de revoluci6n de eje EE'• es decir, C gira con F alrededor de 

EE' con respecto a G, a quien arrastra en un movimiento de trasla­

ci6n a lo largo~~ EE', pero no e~ el de rotaci6n. El movimiento 

de traslaci~n de G a lo largo de EE' es transformado por el mecanis 

"1\;' 

w 

15 

HJK en unQ de ~Qtaci6n del eslab6n JK, medido por el angulo 4>, 

~e~~st,~dQ en una c~ratu1a graduada en ~p~ como se muestra. 

De un an~lisis dinl~~co ctel regulador de Watt, en el que sa 

4eaprect~ 1~ inerci~ de todos los ele~entos ~nvolucrados, e~ 

cepto la de la esfera de masa m, se obtiene la siguiente rel~ 

ci6n: 

-1 g e • COB -2-
p a 

donde g es la aceleraci6n de la gravedad. Si la velocidad nominal 

V es de 150 rpm con variaciones mSxi=as de ± 20,, y se desea 

tener una lectura precisa en la carStula dentro de este intervale, 

~o requiere dimensionar el mecanisme HJK de manera tal que en el 

intervale mencionado $ var!e linealmente con p. o€ usted laa 

~imensiones b, c y d del mecanisme en cuesti6n. 

U•tos: e=-40 em, f•S em, a~ 15 em. 

t r- \ -, 
\ /I It/ ' e 

d\\~ G 

lt 
'If L 
' J 

_L __ ~ ////7?777hJJ?//// 

Figura 3.2 
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f'!!,OBLEMI\ 3.3 En la, figura 3.3 se rnuest:.;a un dinamometro que 

funciona de 1~ !iiguiente m~nera~ se aplica una presi6n p al 

pi~t6n 2 y est~ presiOn, distribuida unifor~emente en la cara 

del plst6n, hacE~ que el braze Ati ejerz~ una fuerza sabre el 

BC. Esta fuerz~ es equilibrada per el memento que ejerce el 

resorte de cons1:ante k = 6/n kg-m/rad. Se requiere medir la 

fuerza F -= pA U1 .. S.rea del PistOn 2} con toda precisiOn al 

rededcr del valc1r F = 200 kg, y se desea que para variaciones 

FequeOas de este valor nominal, la aguja del eslabOn 6 marque 

esas variaciones e~ forma proporcional, con un factor de pr£ 

FOrcionalidad de 0.1 rad/kg. De esta forma, las condiciones de 

disefio para el n1ecanismo RRRR son las siguientes: 

Nota: Para hallar la relaciOn entre F y 8, iguale la potencia 

suministrada par la fuerza con la potencia desarrollada 

a 
b 

k 

por el resorte, y demuestre que 

6 em 
1. S ern 
6 iT kgrr./r,.d 

Figura 3.3 

d 



~)l,OBLEMI\ :j,4 Este p~Qblema tiene por objeto establecer la~ 

ecuacione~ que petmitan deter~ina~ las coorde:~ada~ xA,yA,xB 

lo y
6

1, x~.' 'i~ .. x: loy~) je las ax:-ticulacion:s de un meca­

nisme ERF.JI~ que conduzca un cuerpo r.l.gido par las configuraci~nes 

nes siguiEI~ntes: 

IR0 ~ (1 ,2) 

:1\1 ~ ( 3' 2) 

'1\2~ ( 4 '1) 

l\3~ ( 5 '0) 

eo~ o 0 

e 
1 
~ 3o o 

e 2 ~ 60° 

63= goo 

Para fine1i de lo anterior, se requiere que se ejecute a mana 

una itera1:i6r. del m€toC:bde Newton-Raphson para resolver los 

sistemas 1je e·cuaciones no lineales que intervienen. 

~os punto1~ b2tSe, B y B~, deben estar alojados sabre la recta 

que pasa I?Or el ~unto 1,1) y tiene una pendiente de -1. 

PROB~EMA ,!_-.2._ Diseii.ar un Q:lecaniSQI.O que conduz ca un cuerpo 

r!g1do par litS tres cortfi~uraciones mostradas en la figura 

3.5. Los apo~ros del me,:anismo deben estar en los puntas de 

coordenada.s {2.4,-0.5) y {5.4,-1. 3). 

Figura 3.5 
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!BOBLEMA 3.6 Disena~ el mecanis~o adecuado que conduzca un 

c~isql con ~et~l fundidQ po~ tres punt9s aloj~dos en la circu~ 

f:ex:enoia de ecuac:iOn (x+l) 
2 + y

2 
;::: 1, esta.ndQ esos puntas 

igualmente espaciados, y uno de ellos contenido en el eje Y. 

Debe tenerse en cuenta que el crisol ~ermanece vertical para 

que el metal no se derrame. 

TFOBLEMA 3. 7 L2 figura 3.7 rnuestra una grGa de usa comGn 

en la industri& ~!e la construcci6n. Hallar las dimensiones 

del mecanisme ABC:o, de tal forma que el punta E de la barra 

acopladora pase flOr las posiciones indicadas enseguida. 

EC(5,20), E
1

(8,2C'), E
2

(10,20) 
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PRC~t:l'\A.._;-1~ ...... ra.ra. dj,seil.al:' un mecanisme con repoao finito conecte un 

meca,nism~J R~.R~, que contenga un punto de su barra acopladora que 

genere Ulla trayectoria con un area de c!rculo, con otros dos eslabones 

5 y 6, c~)mo se indica en la figura J.Ba. Para esto, d' las dirneneiones 

de los e~1labones 1, 2, 3 y 4 de un mecanisme que contenga \l'l1 punta de 

su barra acopladora que pase por los puntas R
0

, R
1

, R
2 

y R
3 

de la figura 

3.8b 

6 

Figura J.Ba Figura 3.8b 
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!'_!QBLE.:MA .~En la, fa.se de enlatado de una cervecer!a. se cuenta. 

ccn una m&quina de llenadcl y tapado de bates que tiene un mecanisme 

ccmo el de la figura 3.9.: .• 

Ctando el eslab6n de salicla esta en la posici5n A los bates son llenados 

y tapados y, en la posicilin B, un operario quita los bates llenoa y 

ccloca bo~es vac!os. 

Debe observarse que el se~ruidor neces1ta un intervale de repose finite 

p2ra llendr y tapar y otrcl para quitar los bates llenos y poner vac!OSJ 

e~ decir, se requiere que la grafica de W vs.¢ sea como la de la figura 

3. 9. 2. 

Bcsqueje usted la trayectclria que deba tener el pu~to P (indicando 

p~,rticula~idades de su getlmetr!a) para que el mecanisme en cuestt6n 

generela relaci6n ¢ vs.~ cle la fig 3.9.2. 

Figura 3.9.1 

I ln ~ 1 l, ~TT 
f-_3_~---...i--3 ·>+--"3-~..j 

2TT 

A 

• 

- 1j! 
Figura 3.9.2 
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tOBLE!II\ 3. ~0 D~do el ~ecani~~Q de la fig 3,10, traz~r su c!rculo 

A 

II' 24:~ 
BB' 6, 5 em 
AB 11) em 
A' B' 3 •. 5 em 

Figura 3.10 

.,OBLEMA 3. ~1 'Jado el mecanisme de la figura 3. ll, 

,11.1. PemQstr.lr qrificamente que en los inter·1alos 

100 01~"4J.S.. 120°y 310°:s_lj;.::_330°el eslabOn 6 pt!rmanece estacionario • 

• 11.2. Det~rmi11ar 5 puntas del eslab5n 3 que e:3tgn sabre la cGbica 

de ~urv.~tura estacionaria. 

Fiqura 3.11 
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PROBLEM!\ 3.12 Qbtener los mecani~~Qs cognados del mecanisme 

~ostr~do en la (ig 3.12, 

T 

04 

Figura. 3.12 

o
2

A=2.5cm 

AB =3. Bern 

4> = 7 5. 

TA =l.Gcm 

TB = 3. lcm 

PROB~EMA 3.13.S!nte3is de un ''saca-corchos". Se desea determinar 

las dimensiones a y b del ''saca-corchos" de la Fig 3.13~ para esto, 

3.13.1 Bosgue]e un nodelo cinem~tico del mecanisme 

3.13.2 Obtenga una relaci6n entrada-salida de la forma f($,s)=O 

que sea lineal en k
1

, k
2 

y x.
3

, donde 

2 2 2 
a +c -b 

kl=~-c-
l 

k =--
2 2ac 

k :l 
3 c 

3. J 3. 3 Obtenga los valores de a y de b para que 5e .=umplan las 

siguientes relaciones: 

IJ;=0°, s=B.OOcm 
IJJ=l5°, s=7.00cm 

3.13,4 Ver~fique gr&ficamente que su "saca-corchos" satisface las 

relaciones de 3.13. 3 



2J 

mango 

Figura 3.13 
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PrcblemLt 3.14 En la rir 3.14 se ~uestra esquemSticamente un sis­
tem~ ci.L~ista-bicicleta: 

Cemuest~e que, para las dimensiones indicadas a continuaci6n, la 
biela S·Jt1re la que va ~cntado el pedal, C~, gira vuelta completa, 
mientras q1...;.e el femur del ciclista, AB, oscila sin girar vuelta 
ccmpleta. 

i:E~== 6 Ocm, IiC= 5 2cro, CD=l G crl1, D.li= G 5cr'1. 

:::'ig 3,11.}. 

ProblE!ma. 3.1:.i Eaciendo refercncia al sistema de la ?ig 3.14, 
SE~ tona~O.iciones de los ·!, y i' en pruebas con el ci-
<::~_ista. Sabienr1o c;:ue lrJs CD y D]\ miden, re~ectivamen-
-::E, 2C: ::m y 100 em, JE~:ermlne la lo~gitud del f~rnur, AB, asi co­
•no l.J. de la [Jant::,rril.~1, Be, 0el sujeto en el que se realizcron 
l,!s p1·uebas, para los siquientes pares de valores de los §ngulos 
e:1 cuesti6n: 
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Problema 3.16 Para el mecanisme mostrad!J en la figura 3.16 deter­
ITli"i1'8-todos los cerLtros instantaneos de rotaci6n. Calcule UJ y la 
velo:.ldad del puntc 3 si vA~9n/s y J\B .~ 10 em. Trace adeMas el 
circulo de inflex16r. del eslab6n 3 en la posici6n mostrada. 

A 

1 

E'i<JUra J.16 
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1-'.r::-cblema 3.17 en la figura 3.17 se rnuestra el mecanisme de agarre 

de un manipulador i:::1dustrial. 

3.17.1 Halle una relaci6n entrada-salida de la forma f(u,8;t
1

,£ 2 

3.17.2 Determine los valores de t
1 

y ~ 2 que generen los siguient! 

pares entrada-salida: 

1 CI'.l, 5
1 

30' 

1.2 Cr:J, 

lu 
-~ 

Fig 3.17 

i 
t 2 
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.~~+.-j_~ e -e 
p ce l ~ + • P ce > = 

e +e 
a, a.+--2--

16 -i6 e -e 
r 1 e > = + e -e 

• ' (8) = 
e -e a a,+--2--

4.1.1 Iliga cuSl repxesenta el perfil de una leva y por qug 

4.1.2 F'ara alguna de esas curvas que represente un perfil, 

t.r&celo a escala adecuada, suponiendo a=4 y que las di­

nLensiones estSn dadas en centfmetros 

4.1. 3 Para ese mismo perfil, obtenga el diagrama de desplazamien­

to del seg~idor si este es tra~lacional y de cara plana 

4.1.~~ Haga lo rnismo que en el incise anterior; perc ahara para 

un seguidor oscilante cuyo e)e de rotaci6n se localiza a 

6cm del de la leva 

!:-~~~MA__!.:_3_ Dado el prograrra de velocidad de un seguidor trasla­

c~onal de carretilla 

a sen wt 

donde a=lOm/seg y J.::=51Trad/seg, trace el perfil de la leva correspon­

diente s.i la excentric:..dad del seguidor e~; 2cm, el dii3.metro de la 

circunfe:rencia base, 6 em y el radio de la carretilla, 0. Scm. 

~.OBL5!1A~ Deflna el iingulo de presiein para una leva con segui­

dor osci:Lante de carretilla, as{ como el descentramiento del punta 

de contacto si el seguidor, oscilante tambien, es de cara plana. 

P R0BLE.l1A 4. 4 ANALIS!S DE LEVAS CON SEGUIDOR OSCILANTE DE CARA PLANA. -------
4.4.1 ot,tenga las ecuaciones movimiento de una leva y su seguidor 

o~:cilante de cara plana, que permitan calcular el valor ¢ 
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cl~l angulo de oscilaci5n del ~:egu~dor en t~rminos del 

lingula ~' de rot~ci6n de la lE!ya. 

l~labcre un diagrama de flujo I)ara computadora digital 

que permita ca1cu1ar ¢ (¢), 

~~OBI.~MA~. Disefie graficarrente una leva con seguidor traslacional 

de carre•:illa cuyo progra~a de despla::amiento sea el siguiente 

¢ (grados :1 s (em) ¢(grado!i) s(cm) 

16,00 180 21.67 

45 9,18 225 2 7. 70 

90 9,88 270 29,40 

135 14.70 315 25,00 

~~...hL Dada 1a siguier:te ecuac:~5n: 

4. 6. 1 

4. 6.: 

4. 6. ~. 

y"(CJ-3cos¢+n(cm) 

Obtener el valor de ~~ para qu~~ y (ljJ) sea el desplazamiento 

,jel seguidor de una leva. 

'rrazar el perfil de Ja leva s:i el radio de la circunferencia 

:~ase es 4 em y la exc·entricid,id es 2.5cm para un segnidor 

de Cilrretilla de O.Sc:m de radio. 

Jbter1er el Angulo de presi6n 1niximo. 

Si el diimetro de la circunfecencia base aumenta 2cm 

lcu&:tto vale ahara e]. Sngulo ie presi5n mSximo? 

PFOBLEM~~ En un proceso qu!mico, :;e requiere alimentar 

comb\1stible 1i~rante 3 segundcls y cerr~r la v&lvula durante 

segur1dos, por media del mecattismo mostrado en la fiqura 4.7. 

Dete1·minar el perfil de la lf!Va con seguidor de carretilla.por 

medic, de un m€todo grSfico, itsr como su velocidad angular ~ en 

rpm. 



d -] ... . ... 
' . . 
. . . 

------. -;'. . . . . ' 

-----------4 

Figura 4~7 

PROBLEMA 4.8 
Disefie grSficamente 11na leva con seguidor trasla-

cio~al de cara plana que produzca er1 el seguidor la grSfica de 

''act3leraci6n'' mostrada en la Fig. 4.8 

2cm 

I 
3 I 
zn I 2'1 

--------------+---~~--------------~-
I 
I 
I 
I 
I I 
I I 

_L___j 

Figura 4.8 
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PROBI:b-'ii~ P~s~il.e geometrica.mente llna.. leva con seguidor de 

carretilla COTI\Q lade la Fig. 4.9.1. 'lue genere la, curva de 

acelera::L6n cte la.. Fig. 4.9.2, donde t:.ene usted que determina,r 

el valor de Ja constante e. El radio de la carretilla, a, es 

2 ern. y ~~1 descentramiento b es 2.5 cr1. La lfnea OL est& fija 

a la leVil y la OM lo estg al bastidc,r del mecanisme. 

Figura 4.9.1 

-lOcm 

f----, 
I 
I 1 
I 2~ 

Figura 4.9.2 
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En la fig 4.1() se rnuestra un mecanisme de leva con 

segu~clor oscilante de carreti:_la. El perfil de la leva es una circun­

fereneia de cer.tro en 0, que qira alre1edor de 0'. 

4.10.] Determ.Lr:.e entre qu€ va:.ores de ~ oscila el seguidor 

4.10.: Para 1,1s ~onfiguraciones en las que ¢ alcanza sus valores 

mSximo y ~!nimo, deterntine la a:eleraci6n angular del seguidor 

si la :Lev~ gira uniforntemente a 1500 rpm en sentido antihorario 



a==lcrn 

b=4cm 

c=3cm 

d=,)cm 

e==:.~crn 

31 

0 

Figura 4.10 

P~oblema 4.11 En la ~ig 4.11 se muestra un ~ecanisno lcva-seguidor, 
~1ya leva es una ex§ntrica de centro A y radio a==S ern, que gira al­
r~~deUor de B, 2..o.::alizado a una disCancia cie 3c!'l de A. Si la lev1 qi­
r.:t a 900 rpm, dete.:::-mine los valores maximos de velocidad ·y de acelera­
c:.6n. 

?igura 4.11 
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Prol:L::rrta 4 .12. Determin2 el perfil (ie la leva del mecanismo de la 
:igur=-·l~cr..Je produzca un ::~cvir:1iento arm6nico simple en el se­
guido~. Se rEc]uiere que la m&xima aceleraci6n del seguidor sea de 
lOg .. )e·termine, adem&s, la m§xima excentricidad entre el punta de 
conta.::to, C, ~~ cl eje de rotaci6n rle la leva, esto es, el m.!'ixirno 
valor c·ue adguiere la V3riable x, para la leva ast disefiarta. Su-­
Fonc;:a que la leva ~rira a u:J.cJ. '.TE~locidud angular constante :.... . 

? iq 4. 12 
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~ROBLEM.A 5,1 Un piii.5n de 24 dientes mueve una. corona. de 36. Los dien­

tes de h.an fabrica.do por media de la. cur¥a involuta con m5dulo 6 

Y &ngulo de presi5n 20°. 

S.l.l Determinar el diSmetro de 13 circunferencia base. 

5.1.2 Oeterminar l.a ecuaci6n de la ~urva involuta y trazar un diente 

de cada engrane. 

5.1.3 Trazar el c!rculo de adendo, el de dedendo y el de paso. 

5.1.4 Trazar la trayectoria que describe el punta de contacto sabre 

el bastidor de la rna~Dina en el que esta montado el mecanisme. 

P~OBLJ~MA 5.2 En una grlia de tamafio media se utiliza una transmisi6n 

que cc>nsiste de un piii.Sn de 22 dientes que gira a 1500 r.p.m. y 

conduc:e una rueda helicoidal que gira a 400 r.p.m. La distancia entre 

ee1trc•s es de 300 mm. El Sngulo de inclinaci6n de h~lice as de 23° 

y •!l ~ngulo de Fresi6n de 20°. Calcular el nGmero de dientes, el 

diiruetro primitivo, el paso normal, el mOdulo normal y la altura 

de .. diente de la rueda. 

velocidades, si la velocidad del 

eje de entrada es dt! 1200 r.p.m. y a la salida debe haber una gama 

de 100 a 500 r.p.m. Indique cOmo se podr!a hacer girar el eje de 

salida en sentido contrario al de la entrada, a 1000 r.p.rn. 

~BLE~~ Un piDOn y una corona de 18 y de 30 dientes, respec­

tiV3M€fLte, contituyen un tren de engranes c6nicos cuyos ejes 

se Lnterse=an a 120•. Determinar los &ngulos de paso respectivos. 
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!:_ROBLE"'~~ l .. a figu;r:a 5.5 muestz;:a. la, ·:.ransmisi,On de un autom6vi,l 

C(r.q-:acto y 1~ t~!ll~ 5. 5, la, disposisci6n de los engranes correspon­

dlentes a 3US cuatro reducciones. Si el paso dia,metral es Pd=7 para 

todos los t!ngranes y la distancia entre ejes, 4.287 " determine el 

nGmero de c!ientes de cada engrane suponiendo que w
2

/w
1

=0.429 

VE .!o!2.£!EJ_l) 
PRIMERA 

SEGUNDA 

TE RCERA 

CUARTA 

Flqu:ra 5.5 

TABLA 5.5 

ENGRANES DE LA 

TRANS~!ISION 

1-2-5-8 

1-2-4-7 

1-2-3-6 

TR~NSM!S!ON D[RECTA 

RAZON DE VELOCIDADES 

0. 15 6 

0. 3 2 4 

0. 59 2 

1.000 

~~~~. Los eje.s de rotaci6r. de dos engranes cOnicos se intersecen 

a 30°. S;1 el radic) de paso del pifi6n es d~ Scm, la relaci5n de velocidad 

l/1.8 y :ta corona tiene 27 dientes, deter·nine 

5.6.1 El nGmero de dientes del pifi6n 

5.6.2 La distanc~a c6nica de la corona 

5.6.3 La distancla c6nica posterior 

5.6.4 El diametr<) exterior 

5.6~5 Los .3.nqulo~ de paso, de adendo,de decendo y de la ra!z del diente. 
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PR~3LI~~ En el tren de engranes de la fig 5.7 13 cqrona 

exterJ.or 5 est~ fija al bastidor de una m&quina, micntr~s que la 

potenc:ia se suministra al conjunto a trav~s del planetario 2 y 

se ~ransfiere a la m&quina par media del e:e 3. Para los nU.r~ 

de dientes indicados, determine la velocidad en 3 para los valores 

tarthign indicados ~~ la velocidad angular del F•lanetario 2. 

N2 ~ 25 a) w2 100 rpm 

N4 20 b) w2 450 rpm 

c) w 
2 

1500 rpm 

Figura 5.7 

_!'_!t0Bl~MA_2_._Q_ Un 'Jehfculo que emplea el diferencial representado 

en li. figura 5.8 qira hacia la derecha a una velocidad de 60 km/h 

(prOiltedio er.tre las velocidades de los centres de las ruedas interna 

y extern3.) sabre una curva de 20 m de radio. Las llantas tienen 

37.5 em ,je radio y la distancia entre ellas es de 2.20 m 

5. 8.1 :alcular"la velocidad angular de cad a rued a del veh1culo 

5. 8. 2 ca:Lcular la velocidad angular del eje de card.3.n (engrane 1) 

5. 8. 3 Calcular la velccidad angular de cad a satelite con respecto 

" 'u eje de simetrfa. 
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Reducci6n de 1 a 2: 5/1 

N4=12 

cl,=42 
0 

Fig 5o8 

~)H03jf' L:~:r"'l~~ Ln la f lgura 5. 9 se muestra un tren de engranes, 
en e. cual el pi~6n 2 acciona a las coronas 3 y 8; la 3 est~ r! 
gidar~nte unida al brazo 3 }' la S,al engrane 9. -

Ll b1~azo arri~tra en su rnovimiento a los sat~lites 4 y 5, que en­
grani(n con 1,1 corona interior 7 y con el planetaria 6, mientras 
~~e Ell 9 le s~rninistra movimiento a la corona exterior 7. 

Si el, pin6n .~ transmite potencia a 1500 rprn, hallar: 

: 0 9 ol La velocidad ctngular y el senti do de rotaci6n 
lites 4 y 50 

50 9 0 2 La velocidad at:gular y el senti do de rotaci6n 
rio 6 0 

Los n1Li::ne:ros de dier_tes de los engranes son: 

;,2 16 

N 
3 

30 

N 
4 

=N S>=.l1S 

"c.=40 

N_ =80 
ll 

N7e=90 
N8·~·24 

N
9

=80 

de los sat~ 

del planeta-

Fig 5.9 
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Pr~blE!ma 5.10 rn la Fig 5.10 se muestra un mecanisme de computa­

ciSn iinal6gico comr,uesto par los siguientes elementos: El engrane 

2 ~st~. fijo a tierra en A y acciona a la creuallera 3, que a su 

ve~ acciona al engr3ne 4, cuyo centro C puede trasladarse libre­

rne.lte con velocidad v4 . Este engrane acciona a su vez a la crema­

llt~ra 5, crJe i:npulsa al engrane 6, fiJo u tierra en F. (.Cu~nto 
del>en valE?r r 2 ,r 4 y r 6 ,,ara que se tenga la relaci6n ~ 4 ~-w 6 -c1 2 ? 

r 2 
; ..-
'\! A 

.!J,. 

·~-----~ 

f'ig 5.10 
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~tJBLl~~S.ll En la figur~ 5,11 se representa un tren planetaria 

de enc,tanes. Los ejes o
1

,o
2 

y a
4 

son fijos. El brazo M arrastra 

los s.l~~lites 3 y 3'. Calcular la relaci6n de transmisi5n del 

engrar1e 1 al braze M. Los nGmeros de dientes N. se indican en la 

misma figura.. 

N
1

=30 

N 
2 

= ~o 

N
2 

~.~~25 

N 
3 

o.:!iO 

~3.=25 

:~ 
4 

='EO 

, 

Figura 5 .ll 

~~~LEM~~E En el tren de engranes mostrado en la figura 5.12, 

el engr~ne 5 est§ maquinado en tal forma que tiene dientes externos 

e interbos. Si el planetaria 2 gira a 3000 rpm y el pifi6n 6 lo hace a 

1200 rp!~, ambos en sentido antihorario, y los nGmeros de dientes son 

N
2

==JO, r~ 4 =20, N5==50 (dientes exteriores) y N
6

=30, calcule la velocidad 

angular y el sentido de giro del braze 3. Compruebe su resultado 

con dos mgtodos diferentes, par lo menos. 
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Fig. 5.1: 

PRJBLE:MA 5.13 ;Jado el tren de engranes de la Fig. 5.13, determine la 

velocjdad angular del eje 1C, si el L gira uniformemente en sentido 

horario visto desde la izquierda, a raziSn de 350 rpm, sabiendo que el 

moc'.ulo del eng:::ane 6 es 1. 

~ ~~::::; 7( 

N 7 ~ SE 

N
2

==H
4
=30 

0
9

o0
3

" 6U C:'\ 

\ 

d~ 4 5 ern 

~ 



E_r:YE~~ En una llnea de producci6n se requiere conducir 
u~a pieza C par las estaciones C 0 , c

1
, c

2 
Y C

3 
(F1g P.l).ban­

Cti sene un mecanisme plano HRRR que tome a la p.1eza de la 
dil traspo~tadora en c

0 
y la coloque en c

1
, donde le produce 

uri barren,) la b-roca B. De C la toma y la coloca en C , donde 
e!:j ma:ruin.1da par la herrami~nta S de un cepi!!o y, fi~almente, 
eSI de.;>osi·•:ada en otra banda transportadora en c

3
, para llevar­

la'l al alrn.tcen de productos terminados. 
!:altos: 

a=p '=cooQ. 5( m 

d=~'=O. 20 D 

e= 1.o.:.o m 

~B 

b c 

Figura P.l 

Tiene usted que resolver sus ecuaciones de disefio, para lo 
cual .?robablernente neces1te usar una computadora digital. 



P~~ECTO 2. En un precese de rnanufactura se necesita hacer per­
~oracienes en una l~mina con un punz6n, como se muestra en la 
J'.'igura P.2a. El mecanisme que efectG.a esta operaci6n debe condu­
cir el punz6n por las siguientes cenfiguraciones: 

r
0

=12+38i 

r
1

=12.5+34i 

r
2

=18+34.Si 

r
3

=18+43i 

r
4

=11+43i 

60=180° 

81=170° 

e =150° 
2 

e =120° 
3 

84=170° 

de' tal manera que el punz6n efectUe la perforaci6n en R
0

, pas an­
de posteriormente ~~r '\• R

2
, R

3
, R

4 
(figura P2b), para efectuar 

una n11eva perforac1en en r
0 

P.2.1 tetermine las dimensiones del mecanisme RRRR que realice 
tal operaci6n. 

P.2.2 Lel mecan.tsme resultante, obtenga la velocidad y la acele­
raci6n angulares del eslab6n de salida, si el de entrada 
gira a una veloc1dad constante de 120 rpm. 

P.2.3 Determine y dibuje la curva acopladera descr.tta por la pun­
ta del punz6n. 
NOTA: Ut.tlice los subprogramas de las notas de clase, ade­
c:uados en cada caso. 

(a) 

(b) 

Figura,P.2 
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Pro[ECTO 3. En un proceso de manufactura se t1ene que transpo~ 
t~ ~na~za de la conf1gurac16n A a la B, como se muestra en 
la 11gura P.3. Al llegar la p1eza a B, un operar1o t1ene que 
reaJ .1zar e] control de cal1dad de la p.1eza (l.nspecc.lonar y poner 
un ~ella), lo C.Ial le :!leva 6 seg, y requ1ere que la p.1eza est€ 
'~:J.lE ta y st.:: Jeta al mecan1smo. Dlseile el mecan.1smo que transpor-
te Jja p1eza de A a B y que la mantenga en B durante seis segun­
do~ .. j Todo e_._ ciclo, desde que el mecanisme pasa por A hasta que 
req1·1esa a l.t misma. configuraci6n, dura media minuto y el trans~or­
Le de ' a B dura 21 seg. La f~ente de potencia es un motor de l.n­
ducc~6~ cuy~ velocidad nominal es 1200 rpm. Construya un modele 
del ~e~~ilnisno que muestre cla~amente su operaci6n. Puede usted u­
tlll~d= el naterial que crea :rue sea el mis conveniente; pero en 
todo! cd~;o CL ide la presentaci6n. 

Figura P.3 
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PffiYECTO 4. En un proceso de rnanufactura automatizado, 
la banda de la Fig P.4a transporta piezas a

1
, B , etc., 

a velocidad constante v. En la configuraciOn mo~trada en 
esa figura, A comienza a acelerarse arm6nicamente en sen­
tidu horizontal hasta que, en 0.5 seg, alcanza a a

2 
y de 

ahf en adelante la sigue sincronizadamente. Par otra pa~ 
te, el cabezal A de la Fig,. P.4 porta una broca H, que se 
encuentra retra!da. Al iniciar A su movimiento horizontal, 
simultaneamente inicia uno vertical de apcoximaci6n a B , 
en forma arm6nica, de manera tal que, cuando A y B se 

2 

encuentran en las configuraciones A' y B' , respe~tiv.r 
mente, la velocidad relativa entre amboscterpos es nula 
(Para esto, A frena su movimiento vertical arm6nicamente, 
en 0.5 seg). En las co~fLguraciones A' y B' 2 mostradas en 
la misma figura,H' corn~enza a realizar un barreno en B' y, 
al terminarlo, se retrae H' nuevamente a su posiciOn orfgi­
nal con respecto a A'. Toda la operaciOn de barrenado y r~ 
tracci6n de la broca dura 2.5 seg. Inmediatarnente despues 
de que H' esta totalmente retiafda, A' regresa a su posiciOn 
original en A, justamente al tiernpo en que una nueva pieza, 
e

3
, pasa par la posiciOn B

2
, para iniciar otro ciclo del 

proceso. 
~sefie el mecanisme complete que transporte el cabezal du­
rante el proceso. 
IB to s: 
v==O.lOm/seg 
a=0.80m 
b=0.05m 

c=O.lOm 
d=0.45m 

~~ ---------------------1 H C 

A• 

r---r'-: 
IJ 1 MI...! ~ 
'. B 2 ··-.--r-lz'.:T:.I7I:_II_-:r:J_-=r__j~~: r:::B'Lt-nr.l-::r!::I.I=r.H-:::z.' -::r:I.-::::r::l.=r:l/=B'CJ.l cz:jzl.. =i:Z: ~b::- I I 1: I ~ I I 

1
, -- -~--

1---- d --->jb~ 

f--·-

Figura P.4 



~~·~ECTO~ En un proceso de manufactura se requiere 

r~aquinar tres barrenos a la c~beza de un tornillo hexa 

~~onal, en forma automatizada. Para esto, es necesario 

~~ue un mecanisme transporte el tornillo de la posici6n A 

(~ig P.5) sabre la banda de la l!nea de producci6n mos­

t~rad.:t., a las posiciones B, c, y D, donde se realizan lo~ 

b~rrt~nos, deposit,ndola finalm•nte en E, sabre otra ban 

d~ para continuar el proceso. 

Disefie el mecanisme RRRR que transporte el tor 

nillo par las posici:mes A, B, c, D, y E. 

p•f. 2 Construya una maqueta que 1lustre que su me-

canismo, as! disefiado, efectivarnente conduce e: 

tornillo por las configuraciones mostradas. 

Discuta la forma en que accionar!a el mecanis 

me anterior para que en cada estaciOn B, C y D, 

mantuviera fijo el tcrnillo durante el tiempo T 

dado, que dura la operaci6n de taladrado. 
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~~~· Se propane el siguiente m~todo pqrq controlar la Cqlidad 

del m.~quinado de un late de producci6n de engranes cil!ndricos de 

dientE~S rectos de involuta: Un cilindro met11lico circular recto de 

radio ,a se hace pasar par entre los dientes del engrane. De esta 

suert•\• si el cilindro "toea" los flancos de dientes adyacentes simu_l 

t11nean\ente con la ra!z del diente, dentro de cierta tolerancia prescr.!_ 

ta, el\ en•:~ranE! se acepta; de otra forma, se rechaza. Para un m6dulo y 

un di~~et.ro dE! paso dados y un 1!ngulo de prE!si6n de 20°' escriba un 

progralna de computadora que le d~ el radio nominal a. lHay alguna di 

ferenclia en el. prograrna si el radio del c!rculo base es mayor o mE!nor 

que eli radio del c!rculo de dedendo?. 

compru~be la eficiencia de su prograrna para los siguientes casas: 

i) m.t2., d =241lUtl p 
ii) mpo, dp-2001lUtl 

iii.) m•rl2' dp=lBOilUtl 

PROYEC1[Q 7. En la Pig P. 7 ae r.uestra una grl1a usada en astilleros y 
r:iiJelles\.~~terrtine usted la localizaci6n de las articulaciones A,B ,A* 
y B*, d~ maner.::: ... que el punta P (Jel eslab6n acoplaJ.or describa una tra­
yectori horizontal entre Q yR, donde la distancia QR es de 20 m. En 
este ti J cle grGas es nuy iMportante ~ue la trayectoria descrita par 
la carg sE~a horizontal, con el objeta de evitar canbios en su energ!.a 
potenci l, que producen una Cisrninuci6n en la eficiencia del sistema 
(2a Leyide la ~ernodin~rlica). 

Er: vist,~ de, que se tiene libertad en la .. ~ornulaci6n del ~roblerna, se 
sugiere,que se Dbtengan cli.::erentes s!.ntesis para di::=erentes conjuntos 
de punt<1s especi~icados sabre el se~ento QR, y de ah1 se seleccione 
el ''mej~r'' neca~ismo, de~iniendo muy claranente el criteria de seJec-
ci6n. · 

PROYEC"~C 8 . .31ntesis del mecanisme ace ionador del irnplemento de un trac­
torat:j!lcol.~. En la Piq PAl el rcecanismo 2\B_l\*B* acciona el implenento de 
un tract .L a.gr!.cola de la siguiente fo:t:T.la: El pun to P del eslab6n aco­
plador es el ejE! de una polea que transmite potencia al i."Tlplemento. Esta 
polea re .ibt~ a su vez potencia del tractor sabre el que se manta el iM­
plei!lenta[. La torna de ?Otencia est.§. en el punta 0, donde se centra una po­
lea, quel transmite potencia a la ;:".Jolea en P r1ediante una banda. En opera­
ci6n, ellpunto P se encuentra sabre el area Q~, :nientras ~e fuera de 
ser\·icio~ el pun to P debe quedar sabre el area ~, para evitar que el iM­
plementolsea arrastrado sabre el suela. En todo caso, la polea no debe 

I 
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petrder su tensi6n, en primer lugar, para que se tenga una trans­
mi,si6.:1 efj_ciente de potencia y, en segundo, para que la banda 
no se sal~ra de las poleas. En estas condiciones, P debe describir 
un area de clrculo QS de 53" con centro en 0 y radio de 120 em. 
r:l mecanisme debe estar articulado al marco del tractor en los 
punta~; B }' B* rnostrados. 

Determine el mecanisrno que cumpla con las especificaciones ante­
ri!)ree. de la mejor manera ,asible. Para esto, especifique sabre 
el arco QS diferentes conjuntos de puntas y as1 o~ga sendos me­
cat'lismos, :jUE le permitan hacer la selecci6n m§s adecuada, indi­
caudo el criteria de selecci6n empleado. 
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