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El mecanismo de la figura es un cuadrilatero articulado manivela-balancin. La
distancia entre los puntos fijos A y D es 4L/+/3. En la mitad del balancin CD se
halla articulado el amortiguador EF, con constante de amortiguamiento c¢. En la
posicion indicada, en la que la manivela AB forma un dngulo de 30° con la
horizontal, la manivela AB y el acoplador BC se encuentran alineados, mientras
que el triangulo EDF es equilatero.

a) Confirmar, aplicando la desigualdad de Grashof, que el cuadrilatero
articulado es manivela-balancin.

b) Si la entrada del mecanismo es la manivela y la salida el balancin, calcular el
angulo de transmision en la posicion indicada en la figura.

Si la manivela gira con velocidad angular constante ® animada por un motor
rotativo situado en la articulacion A, calcular, para la posicion del mecanismo
indicada en la figura:

c¢) Velocidades angulares del acoplador BC y del balancin CD.

d) Aceleraciones angulares del acoplador BC y del balancin CD.

e) Resultante y momento resultante en el punto A de las fuerzas de inercia de la
manivela AB.

f) Resultante y momento resultante en el centro de masas de las fuerzas de
inercia del acoplador BC.

g) Resultante y momento resultante en el punto D de las fuerzas de inercia del
balancin CD.

h) El par motor requerido en la articulacién A, en ausencia de gravedad.
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El mecanismo de la figura esta formado por una barra AB de masa M y longitud
2L, articulada en su centro C al elemento fijo, y dos resortes, ambos de igual
rigidez k, que se unen mediante articulaciones a la barra en los puntos D y E
respectivamente. Los resortes se unen al elemento fijo mediante articulacidon con
deslizadera, de manera que siempre permanecen verticales durante el
movimiento. Se cumple que CD=CE=a. El sistema estd sometido a la accion de
la gravedad.

1) Definir una coordenada para medir el movimiento del sistema.

2) Obtener la expresion de la energia cinética del sistema para una configuracion
genérica del mismo, en funcién de la coordenada definida en el apartado anterior
y/o su derivada temporal.

3) Obtener la expresion de la energia potencial (gravitatoria y eléstica) del
sistema para una configuracion genérica del mismo, en funcion de la coordenada
definida en el primer apartado.

4) Si, en el instante inicial, la barra se encuentra inclinada un angulo de 30°
respecto a la horizontal, estando el punto B mas alto que el punto A, y en
reposo, escribir la ecuacion del movimiento del sistema mediante el teorema del
trabajo y la energia (integral primera: ecuacion diferencial de primer orden).

5) (Qué velocidad tendra el punto B cuando la barra pase por la horizontal?

6) Escribir de nuevo la ecuacion del movimiento, pero ahora utilizando las
ecuaciones de Newton-Euler o las ecuaciones de Lagrange (ecuacion diferencial
de segundo orden).

7) Comprobar que la ecuacidén del movimiento obtenida en el apartado anterior
es la misma que se obtiene si se deriva respecto al tiempo la ecuacion del
movimiento obtenida en el apartado (4).

8) Particularizar la ecuacion obtenida en el apartado (6) al caso de vibraciones
(pequetios desplazamientos de la barra), y obtener la frecuencia natural de
vibracion del sistema.
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El mecanismo de la figura se encuentra contenido en un plano horizontal (no
esta sometido por tanto a la accidn de la gravedad) y consta de tres elementos: la
barra AB, de masa My longitud L; la barra BC, de masa despreciable y longitud
3L; y la barra DE, de masa 2M y longitud 2L. Ademads, hay un resorte de
constante & y longitud natural L que se halla conectado a los puntos B y E. La
barra AB gira con velocidad constante @, merced a la accion de un motor
rotativo situado en la articulacion A.

En la posicion representada en la figura:

a) Obtener la velocidad angular de la barra DE.

b) Obtener la aceleracion angular de la barra DE.

c) Dibujar el diagrama de solido libre de cada uno de los tres elementos,
indicando las fuerzas aplicadas y de enlace que actian sobre ellos.

d) Escribir las ecuaciones dindmicas de Newton-Euler para cada uno de los tres
elementos, a partir de los diagramas de solido libre realizados en el apartado
anterior.
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El mecanismo de la figura corresponde a una maquina de inyeccion de plastico,
donde la barra AB es la entrada, y la deslizadera E es el piston de inyeccion. La
barra AB tiene longitud L, y las barras BC y CF tienen ambas longitud 2L.

a) Si, en la posicion del mecanismo representada en la figura, la velocidad
angular de la barra de entrada AB es o entrante, calcular la velocidad del piston
de inyeccion E.

b) Calcular el valor necesario del par P que ha de aplicar sobre la barra AB el
motor rotativo situado en A que mueve el mecanismo, para vencer una fuerza
resistente en la inyeccion de valor N. Para este calculo, se consideraran
despreciables las masas de todos los elementos del mecanismo.
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El sistema mostrado en la figura se halla contenido en un plano vertical y esta
sometido a la accion de la gravedad. Las barras AB y CD tienen masa m
uniformemente distribuida y longitud L. La masa del acoplador (barra BC) es
despreciable. El resorte EB tiene rigidez k£ y longitud natural L. El amortiguador
FC tiene constante de amortiguamiento c.
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Si, en la posicion representada en la figura, la barra AB posee una velocidad
angular ® y una aceleracioén angular nula, determinar:

a) Velocidad angular de todas las barras.

b) Aceleracién angular de todas las barras.

c) Par P que debe realizar un motor rotativo situado en A para que el
movimiento del mecanismo sea el indicado.
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El mecanismo de la figura sirve para transformar el giro continuo de la barra AB
(manivela) en un giro alternativo de la barra AC (balancin). Las barras AB y AC
tienen masa M y longitud L, mientras que la barra DE posee masa 3M 'y longitud
3L. El mecanismo se encuentra en un plano horizontal (no considerar por tanto
el efecto de la gravedad).

Si, en el instante representado, la manivela AB se mueve con velocidad angular
o constante, determinar, en ese instante:

a) Velocidad angular de la barra AC.

b) Aceleracion angular de la barra AC.

c) Par motor P que debe aplicar sobre la barra AB un motor rotativo situado en
A para que el movimiento del mecanismo sea el indicado.

d) Fuerza de reaccion sobre la barra DE en el par cinemético B.
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El manipulador de la figura estda formado por las barras AB, de masa m y
longitud L, y BC, de longitud L y masa despreciable. El manipulador se mueve
de tal manera que la mano del mismo (punto C, con masa puntual M) posee una
velocidad v constante, vertical y hacia arriba. Sobre el punto C actia un
amortiguador de constante ¢, que se halla siempre en la misma horizontal que el
punto C. Sobre el punto B actia un resorte de constante £ y longitud natural L,
que se halla siempre en la misma vertical que el punto B. El manipulador
dispone de sendos motores rotativos situados en las articulaciones A y B. El
sistema se halla sometido a la acciéon de la gravedad.

Determinar, en la posicion representada:

a) Las velocidades angulares de las barras AB y BC.

b) Las aceleraciones angulares de las barras AB y BC.

c) El par que debe aplicar el motor rotativo situado en A.
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El bloque de la figura, de masa 8m, se apoya en dos patas iguales, cada una ellas
de masa m y longitud 2/, articuladas entre si en su punto medio. En dicha
articulacidon existe rozamiento seco, que se manifiesta en un par de rozamiento
8\/§mgl

V4
pata se une al bloque por una conexion que permite deslizamiento y giro, y se
apoya simplemente en el suelo.

constante de valor

que se opone al giro relativo entre las patas. Cada

Si inicialmente el sistema estd en reposo y el angulo entre las patas es de 60°,
calcular la velocidad que habra alcanzado el bloque bajo la accion de la
gravedad cuando las patas formen entre si un angulo de 180°.
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El mecanismo de la figura estd formado por tres barras: la barra AB, con masa
M y longitud L; la barra CD, con masa 2M y longitud 2L; y la barra BC, con
masa despreciable y longitud L. El mecanismo se encuentra en un plano
horizontal (no considerar por tanto el efecto de la gravedad).
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Si, en el instante representado, la barra AB se mueve con velocidad angular ®
constante, determinar, en ese instante:

a) Velocidades angulares de las barras BC y CD.

b) Aceleraciones angulares de las barras BC y CD.

c) Longitud natural L, que ha de poseer el resorte BE de rigidez k£ para que el
movimiento del mecanismo sea el indicado.
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En el mecanismo biela-manivela de la figura, sometido a la gravedad:
a) Determinar el valor de la longitud natural del resorte para que la posicion del
mecanismo correspondiente a ¢ =30° sea de equilibrio.
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b) Si se proporcionan al mecanismo del apartado anterior unas condiciones
iniciales ¢=0°, @=0, obtener la velocidad angular de la barra AB cuando el
mecanismo pase por ¢=30° asumiendo que el punto B se va a ir hacia arriba, no
hacia abajo. Utilizar en el desarrollo del apartado los parametros del problema,
M, L, k, g, pero, al final, darles los siguientes valores para calcular un valor
niamerico de la velocidad angular de la barra AB: M =1kg, L=1m,

k =100 N/m, g =9.81m/s®.



(V3 AAVJ\A.I—L w* a Lo
L we AR ? A aplice A
,4€tvawn. A (\D‘{I&AL&‘L' ,LAV:\AJX

Ve = W<

I I
¥ Ney, < WL =
" kaB V: C/’S-(.L) L—(A)BCL —D
w(k:(/JQ/}ILM-l(,
(UZL;UC“"'U}\-{/C
 — A ol A = A, - E*
a1 w9y = 6——‘rl’w(_
3 0L
" 4 ] %
Y & - — 3
W%zm"‘“h“/é%*ﬁ%/‘lho

F .\
k %M} = k(/., —-,(‘{,3‘,-)

(_73:}&}: le [ﬁ,_(z'n»uc@zo‘)]: kL—L—Z'&’L4—\GL]

V: B (f-a)

\

L) Be jotar celoder Lo el ok Oopisy Ao o fresove 8
L w\,(mmﬁ: Vv\’f’w al il 5 F,(c.',m aplicn Lo
Ltk thnin ‘;&ﬁ‘/‘mh}-fa & Ao kar*}/\é\ ,



=
Fom g (o= ooy

2 [ LY en ) % Y ‘ot v 1
/W\z: ’(<Z+'0«= ﬂ—nf)twf-b —E—q i = %(‘TV«Y+M¥)=
o l}f( +2“’L"““f7)

-—-- 4. _‘_ 2] 2t { L _4__ _'1 1) el
= z(j“t)f g (/zm)f =

)& ot O

:—é‘(,tp-}—fhl\(/-k?.w«f‘) .]a 'ML“P(L"MMZf)
V= Mghg e Kbpg, Lic [to— (2re~2teyy] -
ﬁkamf +—%L¢ [—%& =] = Z‘rLJrlL%ij:
MLy + 4y [%'{:*z/c—ﬁl_ﬁw\uﬁﬂz

1l

V)

5(74‘\/)1’:;=‘g‘k[%‘ﬁL+2L
(Tev), .= 2 1 }%iwm
{\ /% 42,MLw4—MaL-\—4LLL_£_] 4,

A M=4A, L= ,k:/w,g:ﬁ"ﬂ

Ao V3«91 _ & , o 5ol
2 3 wfeo \/i-)—?_J :iwL_‘,jﬁ 3 Ao V2 ed)
, it 2. 2 | 2elvo

[ w= /' *’“(4]




