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1.- Introduccidn

Se aplicaron herramientas de simulacion para disenar, analizar y evaluar un
mecanismo manivela oscilador generador de funcion. Se selecciono rango de rotacion
de la manivela, desplazamiento del oscilador y posicion angular de referencia de la
manivela. Con el empleo del procedimiento descrito por Hartenberg y Denavit, con
X variando, se determinaron quince de sus valores incluyendo cuatro de precision.
Se calcularon dimensiones de los eslabones, la excentricidad y la posicion del
oscilador correspondiente a la posicion angular de referencia de la manivela. Se
evaluaron ventajas y desventajas de soluciones desde diferentes puntos de vista.
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2.- Nomenclatura deg

Variable independiente, f
Dimension absoluta de P1E
Rango, E

Rango, S

Dimension, E

Dimension, T
Excentricidad

Posicion 1, S

Variable independiente, j
Variable dependiente, |
Posicion 1, E

Dimension absoluta, E
Excentricidad absoluta
Dimensién absoluta, P1iE
Posicioni respectoal, E
Posicion j respectoa 1, E
Posicion j respectoa i, E
Dimensién absoluta, P1iS
Posicioni respectoal, S
Posicion j respectoa 1, S
Posicion j respectoa i, S
Repeticiones
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3.- Calculos

X; =0.5(X; + X;) + 0.5(X; — X;)c157.5°
X, =0.5(X; + X;) + 0.5(X; — X;)c112.5°
X3 =0.5(X; + X;) + 0.5(X; — X;)c67.5°
Xy =0.5(X; + Xf) + 0.5(X; — X;)c22.5°
Xp=X; +1(X; — X1)0.25

Xc = X1 +2(X2 — X1)0.25

Xy = X1 +3(X,—X41)0.25

Xk = X2 +1(X3 — X,)0.25

Xy =Xz +2(X3 — X,)0.25

Xo =Xz +3(X3—X3)0.25

Xy = X3+ 1(X4 — X3)0.25

Xy = X3+ 2(X4 — X3)0.25

Xw = X3+ 3(X4 — X3)0.25

P;E = rE(X; — X;) + rX

v, = (x;)°

P;S=rS(Y;—-Y;)+rY

Py;E = P, E — PyE

P4jS=P;S— PyS
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3.- Calculos

= E-.-

- 203.6 398.5 -169.5 174.7

L1, L2, L3, L4, M1, M2, M3, M4
son términos correspondientes
a las ecuaciones de
compatibilidad del sistema

PzE - DAP1E+P12E
P3E - DAP1E+P13E
P4_E - DAP1E+P14_E

L1CP]'E + L2P1]SCP]E + L3SP]E — L4_ = P1]S

2
M1cP;E + M,P1;ScP,E + M3sP,E — My = (P4;S)

A= (Mz - 2L1)2 + 8M1L2
A= (2L1 — Mz + \/Z) - (2L2)
A= (2L1 — Mz — \/Z) - (2L2)

F{=AL{ + M,
F, =AL, + M,
F3 =AL; + M3
Fy=ALy + M,
DE=F, -2
PS=A-+2
O=F3;~+F,

DT = /(P,E)? + (0)% + (P,5)2 —
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4.- Eslabones
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5.- Mecanismo




6.- DIsSenos
DAPIE [DE  [DT [0 [PiS

10.0 -203.6 3985  -169.5 174.7
30.0 -187.8 2511  -1175 87.3

2010808 58.2 230.5 1724  -181.9
el 2102 4547 -205.3 1955
34.0 -83.9 91.3 6.9 -143.3

PRIMER DISENO: Es Grashof, practicamente
cumple con los requerimientos de disefo v el
rango total de movimiento de su eslabon de
salida incluye rS.




6.- DIsSenos

/
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e 210.2 4547 -205.3 1955
34.0 -83.9 91.3 6.9 -143.3

SEGUNDO DISENO: No es Grashof, el rango total
de movimiento de su eslabdn de salida incluye rS.
Seria una solucion practica siempre que el eslabon de
entrada se conecte a un controlador logico
programable. Lo anterior debido a que su eslabon de
entrada, al no tener la posibilidad de girar los 360
grados, se transformaria de manivela en oscilador.

oAPIE|DE JoT o Jpis —
10.0 -203.6  398.5 -169.5 174.7

30.0 -187.8 251.1 -1175 87.3

200.0 58.2 230.5 172.4 -181.9




6.- DIsenos
DAPIE [DE  [DT [0 [PIS

10.0 -203.6 3985  -169.5 174.7
30.0 -187.8 2511  -1175 87.3

200.0 [l 230.5 1724  -181.9
el 2102 4547 -205.3 1955
34.0 -83.9 91.3 6.9 -143.3

TERCER DISENO: Es Grashof. El rango total
de movimiento de su eslabon de salida no
incluye rS; debido a que al sobreponerse el
eslabon trasmisor al eslabon de entrada, el
eslabon de salida estara en su posicion extrema
derecha entre su posicion Wy 4. No es una
solucidn practica.




6.- DIsenos
DAPIE [DE  |DT  JO  [PIS

10.0
30.0
200.0
180.0
34.0

-203.6  398.5
-187.8 2511
58.2 230.5
210.2  454.7
-83.9 91.3

-169.5
-117.5
172.4
-205.3
6.9

174.7
87.3
-181.9
195.5
-143.3

CUARTO DISENO: Es Grashof,
el rango total de movimiento de
su eslabon de salida incluye rS'y
seria una solucion practica.




6.- DIsenos
DAPIE [DE  |DT  JO  [PIS

10.0 -203.6 3985  -169.5 174.7
30.0 -187.8 2511  -1175 87.3

AV ONVI 58.2 2305 1724  -181.9
eleReE s 210.2 4547 -205.3 1955
34.0 -83.9 91.3 6.9 -143.3

QUINTO DISENO: Es Grashof. El rango
total de movimiento de su eslabon de
salida no incluye rS; debido a que al
sobreponerse el eslabon trasmisor al
eslabon de entrada, el eslabon de salida
estara en su posicion extrema derecha
entre su posicion U y V. No es una solucion
practica.

AN

)/

\

\

SN



/.- Analisis comparativo

Diseno Desviacion en %

Primero 0.245
Segundo 0.644

Cuarto 0.127




8.- Simulacidén




8.- Simulacidén




8.- Simulacidén l




8.- Simulacidén

Limite izquierdo



8.- Simulacidén

Para demostrar que el proceso es amigable, rapido, seguro, exacto y parametrico; se cambi6, simultdneamente,
los parametros de entrada y seleccionados; Y = log(X), X; = 12, Xf = 16, rE=85°, rS=150, DAP1E=330°;
constatando la actualizacién de los parametros de disefio en la hoja electrénica de calculo, asi como de los
eslabones y del mecanismo en los archivos graficos; en la Tabla 6 y Figs. 21 a 26 se muestran resultados para la

raiz positiva de A.
N O
112.2 350.5 -238.0 -202.5




8.- Simulacidén

Posiciéon 1




8.- Simulacidén

N A I
112.2 350.5 -238.0 -202.5

Posicion 2




8.- Simulacidén

N I I
112.2 350.5 -238.0 -202.5

Posiciéon 3




8.- Simulacidén

I R I
112.2 350.5 -238.0 -202.5

Posiciéon 4
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9.- Resultados

Para disenar, analizar, controlar, simular y evaluar el sistema; se establecié un reducido namero
(23) de parametros. Los calculos en hoja electronica permitieron la actualizacion de los parametros
de disefo, para una cualquiera combinacion de cambios en aquellos conocidos y seleccionados. La
relacion entre las diferentes dimensiones tanto lineales como angulares, de los eslabones en funcion
de un ndmero reducido de parametros, permitié proporcionalidad entre los mismos.



9.- Resultados

Conociendo la cinematica del sistema, se ensamblé el mecanismo para obtener una posicion dada para el
eslabon de entrada, haciéndole corresponder a dos opciones de posicion del eslabon de salida. Siendo un
procedimiento amigable se generd un numero considerable de disefios, solo se presenta una parte de ellos. El
analisis comparativo permitio valorar los diferentes disefios tanto desde el punto de vista cualitativo como
cuantitativo. La simulacion, posible del sistema, permitio evaluarlo desde la Optica particular del usuario.



10.- Conclusién

Con base en resultados; el proceso descrito es amigable, rapido, seguro,
exacto y paramétrico. Caracteristicas que lo hacen recomendable para uso
de catedraticos, empresarios, investigadores, profesionales y estudiantes.
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