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El mecanismo de la figura es un pantografo, que se utiliza para ampliar o
reducir dibujos. Para ampliar un dibujo, se coloca un lapiz en el punto F y otro
en el punto C. Al seguir una trayectoria con el lapiz en F, el lapiz en C dibuja la
misma trayectoria ampliada.

a) Deducir el nimero de grados de libertad del pantdégrafo mediante el criterio
de Griibler.

b) Si, en la posicion de la figura, la velocidad del punto F es de 2 cm/s vertical y
hacia arriba, hallar la velocidad del punto C.
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El mecanismo de la figura esta formado por dos discos de radio R, que ruedan
sin deslizar, y un conjunto de barras articuladas. Las siguientes distancias son
conocidas: PB=QD=BD=BC=CD=0C=2R.

Calcular la velocidad angular de la barra OC sabiendo que la velocidad angular
del disco de la derecha es la que aparece en la figura.
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El disco ranurado de la figura tiene radio R, esta articulado al suelo en su centro
(punto A), y gira en sentido antihorario con velocidad angular ®. Por su parte, la
barra rigida BD, inclinada 30° con respecto a la horizontal en el instante
representado, lleva deslizaderas articuladas en los puntos B, C y D, de manera
que las dos primeras deslizan por las ranuras del disco, y la ultima por un carril
fijo inclinado 45° respecto a la horizontal.

Determinar la velocidad de la deslizadera D en funcion de ® y R para la
configuracidén que muestra la figura.
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La figura muestra un mecanismo de Peaucellier, que posee una sorprendente
propiedad de la cual se tendra alguna pista tras la resolucioén del problema.
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Si se cumple que FA=4AB=0.5L y BD=L, determinar la velocidad y aceleracion
del punto D en la posicion de la figura, suponiendo que la barra AB esta
animada de una velocidad angular @ constante.

A la vista de los resultados obtenidos, ;cudl puede ser la propiedad de que se
habl¢ al principio del enunciado?
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La figura muestra la mano de un robot, sobre la que se ha montado una broca
para taladrar. Se desea efectuar un taladro no pasante sobre la pieza cubica, de
lado 0.3 m, en el centro de una de sus caras, para lo que se ha de mover la mano
del robot desde la posicidn inicial (i) a la final (f). Existen dos sistemas de
referencia: uno que se halla fijo a la mesa de operaciones, (X, y, z), y otro que
viaja solidario con la mano del robot, teniendo su origen en la base de la broca,
y estando dirigidos sus ejes segun se ve en la figura. En la posicion inicial del
robot, el origen de este sistema local se encuentra en el punto de coordenadas
globales (0, 0, 0), como puede apreciarse en el dibujo.

Obtener:

a) La matriz de transformacion 4x4 que relaciona el sistema local en la posicion
final del robot con el sistema fijo.

b) La matriz de transformacion 4x4 que relaciona el sistema local en la posicion
final del robot con el mismo sistema local en la posicion inicial del robot.
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La figura muestra un manipulador paralelo plano de dos grados de libertad. El
punto G del manipulador describe una circunferencia de radio L/4, y centro
sobre la misma horizontal de G en la posicion de la figura, dando una vuelta por
segundo a la circunferencia en sentido antihorario, a velocidad constante.

En la posicion de la figura, las barras AD, BE y CF, de longitud L, se hallan
sobre los lados de un triangulo equilatero, mientras que las barras DG, EG y
FG, de longitud L/2, se encuentran perpendiculares, respectivamente, a las
anteriores.

Rellenar el cuadro siguiente para la posicion de la figura (valores con signo “+”
para giro antihorario -saliente-, y con signo “~” para giro horario -entrante-):

Barra Velocidad angular @ Aceleracion angular «

AD

DG

BE

EG

CF

FG
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El mecanismo de la figura estd formado por las barras AB y CD. La barra AB
esta articulada al suelo en A. La barra CD esta articulada al suelo en D, tiene
longitud L, y lleva un carro con articulaciéon en C. El carro desliza sobre la barra
AB, de longitud 2L.

B

A D

En la posicion representada, ambas barras forman 30° con la horizontal. Si se
sabe que la barra AB tiene, en esa posicion, velocidad angular @ saliente y
aceleracion angular « entrante, determinar:

a) Velocidad angular de la barra CD.
b) Aceleracion angular de la barra CD.
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En el mecanismo de la figura, la barra AB tiene longitud R, la barra BC tiene
longitud 3R, y el disco, que esta fijo al suelo, tiene radio R. Entre la barra BC y
el disco hay contacto puntual en todo momento. En la posicion representada, la
barra AB se encuentra vertical, la barra BC forma un dngulo de 30° con la
horizontal, y el punto B se halla en la misma horizontal que el centro del disco.

C

Si la velocidad angular de la barra AB es constante en el tiempo y tiene valor ,
calcular, para la posicion representada en la figura:

a) Velocidad angular de la barra BC.

b) Aceleracion angular de la barra BC.



Qe o dsonnss of.
peswinieds Al oo AL
Lres | D, Lo Grveshe e
relahin Arfeeks o Lo ferre
BC.

2 + 0y (e RC @D:—R’——:LQ
My = bz + Or (o BC) T

N i 2 . -

O ‘A
— Ny, = wltc30="B wWR <
o+ A): e ’ ki
r = W, 21
, ) |44

Wi

(U}__Uiﬂ;-%rfw({ [w?c: Q—w@

nw 3 o

Wae 20,
\

Ao
zW (. RaTbch»«b dobpe ol ‘[\L ¥,

Lo +(Qg)e €52 = W + LW tabo

(a%)f = %{é—iwla = Oge 28

el - 7 W

B
M3 sed- )

OZBC =




Examen de TEORIA DE MAQUINAS — Junio 16
INOINDTE ..viiiiiiieeeiiee ettt ete e et e e e et e e e eeaeeeesbeeessaaeeesseeeessseeesssseeasseeeanens

En el mecanismo de la figura, la barra 3 se mueve horizontalmente hacia la
izquierda con velocidad constante v. El contacto entre los lados de los sélidos 1
y 2 se mantiene en todo momento. Los puntos A y B se hallan en la misma
horizontal.

Determinar, en la posicion representada:

a) Velocidades angulares de los solidos 1 y 2.

b) Velocidad de deslizamiento relativa entre los solidos 1 y 2.
c) Aceleraciones angulares de los sélidos 1 y 2.

d) Aceleracion de deslizamiento relativa entre los solidos 1y 2.
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En el mecanismo de la figura y para la posicion representada, obtener la
velocidad del punto G, sabiendo que la barra AB estd animada de una velocidad
angular o saliente.
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1- En el mecanismo de la figura y para la posicion representada, obtener la
velocidad del punto G, sabiendo que la barra AB estd animada de una velocidad
angular o saliente.
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