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PRESENTACION

El primer tratado de mecanismos fue escrito por el mateméatico francés Gaspard
Monge (1746-1818) fundador de I'Ecole Polytechnique de Paris Su obra titulada
AGeometr 2 a e publicade par pramera vez en 1811 por su colega
Hachette quien completd el trabajo. Gaspard Monge cre6 un curso de elementos
maquinas y se dio a la tarea de clasificar todos los mecanismos y maquinas
conocidos en aquella la época.

Desde entonces muchos textos sobre mecanismos han sido publicados, cada uno con
su enfoque original y con sus objetivos particulares.

La presente obra tenia como propdésito reforzar los conocimientos de los estudiantes
para una mejor comprension de los mecanismos que el autor disefiaba en su
laboratorio.

Aunque se observa la ausencia de varias paginas, el texto permite la comprension de
los temas tratados.

Dr. José Antonio Garrido Natarén
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VOCABULARTIO CIREMATICO

1.~ CIREMATICA.~

2 .~ MECANISMOS .-

3.~ DISENO CINEMATICO.-

4,~ UN NECANISMO.-

5.- UNA MAQUIRA.-

6.~ MOVINIERTO PLANO.-

Es el Estudio de ls posicién geomé-
trica, desplazamiento, rotacion, ve
locidad, rapidez y sceleracién.

BEs aguella divisidén del disefic de -

uinas que esté relacionado con -
el disefio cinemdtico de sistemas —-
articulados, levas, engranes y tre-
nes de engranajes.

Es el estudio sobre la base de To——
quisitos de movimientos en contras-
te al disefio sobre la base de requi
sitos de resistencia.

Es una combinacidn de cuerpos rigi-
dos resistentes que se mueven uno -
con respectic a otro con movimiento
relativo definido.

Es un mecanismo 6 conjunto de meca-
nismos gque trasmiten fuerza desde -~
una fuente de energia, hasta una —
resistencia por vencer.

Un cuerpo tisne movimiento plano —
cuando todos esos guntos 8¢ mieven
en plano paralelo 0 coincidentes.
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7.- TRASLACION.—

8.~ TRASLACION RECTILINEA.~

9,- TRASLACION CURVILINEA.-

10.~ ROTACION.-

11+~ MOVIMIENTO ELICOIDAL .~

Se dice que un movimiento es de
traslacizn 8i cualguier linea —
recta dentro del cuerpo conserva
la misma direccién del movimien-
to.

Se dice que un cuerpo iiene tras
lacidén rectilinea, cuando la tra
yectoria de las particulas gue -
lo forman son lineas rectas.

Trayectoria de las particulas -
del cuerpo con curvas idénticas
paralelas,

Si cada punto de un cuerpo rigi-
do con un movimiento plano perma
nece a unas distancia constante -~
de un eje fijo el cual es perpen
dicular al plano del movimiento,
el cuerpo tiene movimiento de —
rotacién. Si el cuerpo girs ha—
cia adelante y hacia atrds de un
dngulo, se dice gue oscila.

Es cuzndo un cuerpo se mueve de
tsl manera que cada punto tiene
movimiento de rotacidén alrededor
de un eje fijo y al mismo tiempo
movimiento de traslacién parale-
1o &l eje.
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12 .~ MOVIMIENTO ESFERICO.~ Es cusndo un cuerpe rigido se ——

130- c I c L 0 [ S

mueve de tal manera que cada pun
to del cuerpo tiene movimiento -
alrededor de un punto fijo mien-
tras permanece g unag distancig -
constante de é1.

Es cuando las partes de un meca-
nismo han pasadco por todas las -~
posiciones poeibles que ellas —
pueden tomar despuds de iniciado
el movimientec a partir de algin
conjunto de posiciones relativas
¥ han regresado a sus posiciones
relativas originales,
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14,~P E R I O D C .~

15.~ FASE DE MOVIMIERTO.-

16 .~ ELEMENTOS DE ACOFLAMIENTO,-

17+~ ACOPLAMIERTO INFERIOR.~

18.~ ACOPLAMIENTC SUPERIOR.-

Es el tiempo necesario para -
efectuar un ciclo de movimien
t0.

Son las posiciones relastivas
simltdneas de un mecenismo -
en cualguisr instante un ciee
clo de movimiento.

Las formas geométricas por me
dio de las cuales dos discos

de un mecanismo se mantienen

en contacto de tal manera gue
el movimiento relativo entre

dos miembros sean constantes.
(par de elementos).

Si la unién por medioc de le -
cual dos miembros se consctan
teniendo contacto & travée de
unge superficie tal como uns -
unidén de pssador § articula—
ciones.

Si la conexién entre dos miem
bros toman lugar en un punto
a lo largo de una l{nea tal -
como en un balerc de bola & -
entre dos engraneg de contac-
t0.
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199.- ESLABON .-

20 .~ CADERA CINEMATICA .-

Es un cuerpo rigido que -
tiene dos 6 mds elementos
de acoplamiento por medio
de 102 cuales pueden ¢co=-—
nsctarse a otros cuerpos
con el fin de transmitir
fuerza o movimiento.

Es cusnde un mimeroe de eg
lahbones se conectan por ~
medic de elementos de aco
plamientoc de sistemss,

21.- CADESA BLOQUEADA § ESTRUCTURA.-Si los eslabones se coneg

22 .~ CADERA RESTRINGIDA.-

23, ~INVERSION .~

tan en tal forma que el -
movimiento es imposible
resulta una estructura 3
cadena trabadse.

Es cuando los eslabones -
se conectan de tal forma
que el patrén de movimien
to varie de un instante a
otro dependiendo de lg ==
cantidad de friceién pre-
:ante en los acoplamien~—
08

Se realiza una inversién
en un mgeanismo cuando =——
el eslabdén originalmente
fijo se le permite el me-
vimiento fijado al mismo
tiempo cualquiera de los
otros eslabomes original-
mente movibles,
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24 .~ TRANSMISION DE MOVIMIERTO.~ En el estudio de mecanismos
e8 necesario investigar el
método en el cual puede = -
transmitirse el movimiento
de un miembro &8 otro, El =
movimiento puede transmitip
g8a de tres manerag!

a) .~ Por contacto directo -
entre dos miembros tal
COm¢ una leva y su Se-
guidor 6 entre dos en-
granes,

b) .- A través de un eslabdn
6 bielao

¢) .- Por medio de un conec-
tor flexible tal como
uns banda & una cadens.



CONCEPTOS DE DESFLAZAMIENTO, VELOCIDAD Y ACELERACIOR

Fl desplazamiento de un cuerpo es8 un cambic de posicidn
con referdncia a un punto fijo, con objeto de definir comple
texente el Gesplszamicnto de un punto a un cuerpo, es neceég
rio citar tanto direccidn como distancisa,

La velocidad es el gromedio de cambio de posicién 6 deg
plazemiento de un punto 6 un cuerpo.

Un cuerpo pusde cambiar su posicién por traslascidén a —
través del espacic 4 por movimiento angular.

Velocidad angular es el promedio de un cambio de posi-——
cidn angular de un cuerpo a una linea.

Aceleracidén es la relacidn del cambio de velocidad con
respecto al tiempo, puesto gque 1la velocidad gueﬁe ser lineal’
é angular, de igual forma tenemos: Aceleracidn Lineal y Angu
lare

L2 aceleracidén lineal es la relacidén del cambio de velo
cided lineal, Si un punto 6 cuerpo en movimiento tiene velo-
cidad lineal en un cierto instante, de 10 cm./seg., obtene—
mos un cambio lineal de & cm./seg., en el intérvalo de 1 seg.
ant7nces la aceleracidn por intérvalec considerado es de 8§ —
cm,/sege.
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CLASIFICACION DE LAS MAJUIRAS

1.~ NAQUINAS UTILES:

a) .~ Hidréilicas. (Prancis, Kaplan, Pelton)
b) o+~ Bombas

¢) «~ Turbinas

d) .~ Pérmices

-De Combusticn Interma: motores =
de gasolina de dcs y tres
tiempos. (Otto y Diesel).

~De combustidén Externa: Turbinas
de vapor {Fulton).

Turbinas de gas.
Kiguinss de vapor.

2.~ MAJQUINAS HERRAMIENTAS:

a) .= Torno

b) .= Taladre
¢) .- Cepillo CENTRC DE MAQUINATDO

d) e~ Fresadors
3.~ KAQUINAS ESPECIFICAS:

a) .~ Agricolas,.- Tractores
b) .~ Textiles.- De tejido

De scabadc.
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Cuande un Punto A. fig. (1) se mueve en un ciroulpo w-
con velocidad uniforme, alrededcr 3el punto fijo Oy B, 1la
proyeccién de A en cualquier difZmetro como Xy. Se mueve -
con movimiénto arménico simple. EL perfodo es el tiempo —-
requeridc para unz revolucidn cowpleta de la linea genera-
tiva. 0 A,

- La gmplitud es igual a la distancia del radic genera-
tiVO, OA’ 0’ 1'0

La fase es 1la posicidn angular de la linea generstiva
en cualquier instante, con respecto a la linea de referen
cia é @.

El mecanismo demostrado en la fig. (I.s), llamado, = -
cominmente "YUGO ESCOCES", proporcions movimiento arménicec
simple al eslabdn (3), cuando la manivels {(2) gira con ve-

loecidad uniforme,
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ANATOGTA DEL MOVIMIENTO ARMONICO SIMFLE

s que 0A fig,., (1) parte de la posicién ini--
i ntrzrio a les mzanecillas del ~

) Sea ¥ su velocidad ﬁ;gnlar ccnstante, entohces des—
ués del perisde de Tiempe T, ol angulo girado seréd Wt =
P 3
el dssplazamiento de B de su poalnlon media en O serd:
Y

X S=0b=0A2los @ =1 o8 Wx.,.(1)

Fig. 1

Pig. 1

Se podré cbservar gue ei sizac Gel despluzamisnto de
S puede ser posmtlvo é negaulvc, a p»nd;endc del valor de
@, 6 Wt. Refiriéndonos a 1la ¢ cuacidn (I), observamos que -
el valor positivo de B ocurre cugndo el pwnto A sSe& encuen-
tra en el prlmer 6 cusrto cusérante. FPor lo tansc, un valor
positivo de S indica su desplazaniento & la éerecha del ==
punto medio 0, y un valor negativo a l1la izgquierda del pun-
to medio.

La velocidad del punto B, se puede encortrar diferen-—
ciande el desplezemiento ccn respecto al tiempo.

ds _d (r cos ¥t) _ r (Sen 7t) & (W)
= at

S=V= g= =

I'w Sen Tt ccoocacs (2)

Otra vez el signo de la velocidad V serd negativo 6 -
positivo, dependiendo del valor de &.
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ERTUDIC CIFEATICC DEL EECANISHO:

WAKIVELA, BIELA ¥y CC;‘L;LMA.

gue amperiisl wna considsracion culdadosa. Se puede desari
bir come un mecanienc simple, de cuatiro eslzabones con mo=-

isnto coplanario rslativo entre sus componentiss, siene-
do tres pares de sus elementos rigidos y con pernos arti=-
culedos y el cuarto una corredera y guia que permite el -
movimiento rectilineo relstivo de un par de eslabones - -
adjuntos, Las figuras: 3, 4, y 5, muestran un proceso del

desarreclle del mecanismo de maznivela, biela y corredera,

La figura (3) ilustrz un cusdrildterc articulado; ls
figura (4) muestra ur dispositivo deribandc de é1, alte--
rande las superficies rigidas.

Los pernos articulsdos entre el eslabdén 4 ¥ el 1 en
le figura (3), ban sido cambiadcs por un izcc ¢ correders

Pagc 2~3 )
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canismo anterior, los mevimien

rrespondientes son idénticos.

Q

ned €

E: punto fijo meterial O, sobre &l cusl el eslabdn 4
se mueve con respecto & I, en el mecanismo §el cuadrildte
ro articulade, gueda reemplazado por el punto de piveta -

6 imeginaric en el mecanismo derivado de €ste.

Si 1z cadens se continds alierandc dzndc a la ranura
en un radic infinito para que 6 se desplace hastas el infi
rito se convierte en un tipo comin del mecanismo: manive-

1la, biels ¥ corredera comoc se ilustra en la fig. (5).

v correders tiens 4

v

El mecanismc de manivels, biela
eglabones y uno de ellos paede ser el fijo; por consiguilen
te hey 4 inversiones posibles de log cuales veremos la ~-

tarcera inversidn.
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VZLOCIDAD Y ACELERACION TFEL PISTOR
(METODO ANALICITO)

1¢ el ndbode grifico e andlisis se de-
be empiesr prefersntements en sigunos ¢zscs el método - -

analitico es nescesario.

En la figura siguiente, consideremos gue (r) sea la
longitud de la manivela, (nr) la longitud de la bisla y =
(h) es la relacidn entire la longitud de 1z biela y le lon

gitud de la manivela.

Supongamnos gue la manivela 9e encuentrz & cualguier
dnzulic —O— corn respecto a le linez de la esrrera f GUEe =
—&- es le inclinacidn correspondiente de la biela, x es
1la dxstancis del centro del perno de lg corresders al 099~
tro 8el perno de la manivela. A la mitad de la carrera, =-

evidentenente, x = ar.

Para cusliquier dngulo € de la manivelz el desplaze—
mientoe del pistdn (s), desde la posicidn central - -

S=x-—l’1r.



sustituyende este valor de

ne:

S =

Gz 1z Tig. arteriori
X =T ees € + nur cos &
y el Gesplazamisutc del pistén
8 = X - ar
§ = 7 o2 ¥ 4+ nr 508 £ - nr
s = {cce @ + n coe @ - n)
tambidn:
h h
sen € = = = ==
@ == 7 sen & o
por divisidn:
sen €
sen @ = —
g n
ahora:
cos f=\VI-sen“ ¢ = i/ I - ser” &
n(—
= % / ¢ - sen” &

cos @ en la ecuscidén I, se obtig

—

r (cos @ +\/ n° - sen® @ = n  (ecus~-

cidr 2}

Asi obtenemos el desplazamientc

del Zngule de la wanivels,

del pistdén en términcs

Pag.28



La velocidad del pistdn es igual = ds/dt, donde (s)
es el desplazamiento del pistdn. Sustituyendc el valor de
(s) de la ecuacidn (2), obtenemos:

I 7 3 ]
S=%~:i‘r(cose+ /n-sen € - n) |
v | A
- 2 2
2 =ri- ._ene—mg% + & (n‘?_gezz.g)_% é& (o c.een e)
‘ : %
- - 2 ser & oos O
S o= ;T,‘;E.,ene-»znzsende !
& r 28 7 - ,
S=wrr| Ben & + =225 Zm | _,,,..Ecuacibn (3)
; 2 p- - sen*® |
S -

~& que 88/dt = w = velocidad angular de ls maniveia, Una -
forma aproximada de este ecuacidn se cobtiene omitiendo - -

”

2- ge N A
Sen v €

1

: el denominador.

Pago- 29
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1 come un riximo. La ecuscidn 3 se reduce

v > - . S‘)
Velocidad del pistdn = - rw (san 6 + ~;§~g~)....Ec.4

lerzeidn del pistdén es izusl & dv/dt y tomande
le velocidaed exacta de 1z ecuacidn 3, difersncisées y divie
diéndola por 4t, puede demestrarse que ls aceleracidn del

pistén:

; - 2[ cos® + cos 29(n2-1)
2 & o d t = 5
Loeleracidn del pistén = rw jeos 8 + (7 = 5e020) 3/%

f

sJustandc la ecuszcidn 5 & 3 aproximads en la misma -
forzas cbterenmes:

= . £ e Z R
Acelsracidn del pistén = 1w (cos€-+55§}ﬁji}..5c.6

La ecuacidn (6) es mucho miés sencilla gque la ecug———
cidn {5) por lo que generalmente sSe smplea Cuandd No s =

e Y o S -~y v = D - [T e - " e
reguiere uns exzctitud exirexzzdz. Cuzndo z es i:zugl g 4 ls
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