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El mecanismo de la figura, que se encuentra sometido a la accidon gravitatoria
con valor de la gravedad g, consta de dos manivelas, AB y CD, ambas de masa
m y longitud L, y de un acoplador, BC, que transporta una carga, unida
solidariamente al acoplador. La distancia entre las articulaciones Ay D es L, y
la distancia las articulaciones B y C es también L. El conjunto de acoplador y
carga posee masa M, y su centro de masas se encuentra en la posicion indicada
con el punto negro. Un motor rotativo situado en A se encarga de asegurar que
la manivela AB gire con velocidad angular @ constante saliente. Cuando el
tiempo es =0, la manivela AB se halla en posicion horizontal, con B a la
derecha de A, segiin se muestra en la figura.
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Determinar, en un instante ¢ cualquiera, como el representado en la figura:
a) Velocidad angular de la manivela CD y del conjunto acoplador-carga.
b) Aceleracion angular de la manivela CD y del conjunto acoplador-carga.
c¢) Fuerzas y momentos aplicados y de inercia sobre el mecanismo.

d) Par P que debe realizar el motor para que el movimiento sea el indicado.
e) Trabajo realizado por el motor durante una vuelta de la manivela AB.
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El dispositivo de la figura estd basado en un mecanismo que se utiliza para
generar movimientos armonicos, denominado yugo escocés. El disco, articulado
en su centro O al suelo, gira con velocidad angular constante @ por efecto de un
motor rotativo situado en la articulacion O. El bloque P esta articulado al disco a
una distancia R del centro del mismo, O. Al girar el disco, éste arrastra a la
deslizadera P, quien a su vez arrastra al elemento en forma de T tumbada,
obligandole a deslizar horizontalmente en su carril. En el extremo derecho, A,
de este elemento, se articulan dos barras de longitud 3R, cuyos extremos se
articulan a su vez a las deslizaderas B y C.

T )
Q)
45°
0 Ne\

4
il i
a

AAAAAL VAN

Si las deslizaderas B y C tienen masa M cada una, las masas de los demas
elementos son despreciables, y la gravedad tiene valor g, determinar, para la
posicion del mecanismo representada en la figura:

a) Velocidad del punto A, velocidad angular de las barras AB y AC, y velocidad
de las deslizaderas By C.

b) Aceleracion del punto A, aceleracion angular de las barras AB y AC, y
aceleracion de las deslizaderas By C.

c) Par 7 que debe realizar el motor rotativo situado en O para que el movimiento
sea el indicado.
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El mecanismo de la figura se mueve merced a la actuacion de un motor rotativo
situado en la articulacion A. Se considera que la masa de todos los elementos del
mecanismo es despreciable, a excepcion de la del bloque F, cuyo valor es m. El
sistema se halla sometido a la accion de la gravedad, g. El elemento BCD es un
triangulo rectangulo, que lleva una deslizadera rigidamente unida al propio
elemento en C.

Si la velocidad angular de la barra AB es o saliente y constante, determinar,
para la posicion del mecanismo representada en la figura:

a) Velocidad del bloque F.

b) Aceleracion del bloque F.

c) Par que ha de proporcionar el motor rotativo situado en A, para que el
movimiento del mecanismo sea el deseado.
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Nombre

La figura muestra un robot plano de dos grados de libertad, formado por dos
barras de longitud L y masa uniformemente distribuida m, que lleva en su mano
una carga puntual de masa M. La primera barra se une al suelo mediante un par
prismatico, y la segunda barra se une a la primera mediante un par de
revolucion. EI movimiento del robot se controla mediante un motor lineal que
actlia horizontalmente en el punto medio de la primera barra, y mediante un
motor rotativo que se aloja en la articulacion B. El sistema estd sometido a la
accion de la gravedad, g.
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El robot mueve su mano C siguiendo una trayectoria recta descendente con un
angulo de inclinacion de 30° a velocidad constante v. En la posicion del robot
representada en la figura, determinar:

a) Velocidad de traslacion de la barra AB y velocidad angular de la barra BC.
b) Aceleracion de traslacion de la barra AB y aceleracion angular de la barra
BC.

c) Esfuerzos motores y reacciones en todos los pares cinematicos del robot.
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En el mecanismo de la figura, el cuadrilatero articulado ABCD esta unido al
disco de centro E mediante la barra CE, articulada en sus extremos. El
cuadrilatero articulado estd formado por dos barras, AB y CD, de masa m y
longitud L, y por la barra BC de masa 2m y longitud 2L, siendo también 2L la
distancia entre los puntos fijos A y D. La barra CE posee masa m y longitud L,
el disco con centro E tiene masa 5m y radio 0.5L. Entre el disco y el suelo hay
rozamiento suficiente para garantizar la rodadura. Tanto las barras como el disco
tienen la masa uniformemente distribuida. El sistema se halla sometido a la
accion de la gravedad, g.
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Si, en el instante representado en la figura, en el que las barras AB y CD se
hallan en posicion vertical, la barra AB se mueve con velocidad angular saliente
o constante, determinar:

a) La velocidad angular de la barra CE y la velocidad angular del disco.

b) La aceleracion angular de la barra CE y la aceleracion angular del disco.

c) Representar el mecanismo, indicando todas las fuerzas y momentos aplicados
y de inercia que actuan sobre el mismo.

d) Calcular el par motor que debe realizar un motor rotativo situado en A para
que el movimiento del mecanismo sea el descrito.

e) Realizar los diagramas de solido libre de todos los elementos del mecanismo,
indicando las fuerzas y momentos aplicados y de enlace que actian sobre ellos.
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El mecanismo de la figura esta formado por: la barra AB, de masa M y longitud
L, unida por la deslizadera A a una guia fija horizontal, y articulada en B a la
barra BC; la barra biarticulada BC, de masa 2M y longitud 2L; y la barra
biarticulada CD, de masa 2M y longitud 2L. El mecanismo se mueve merced a
la actuacion de un motor lineal que aplica su fuerza horizontal sobre la
deslizadera A de la barra AB. El sistema se halla sometido a la accion de la
gravedad, g.
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Si, en el instante representado, en el que las barras AB y CD se hallan verticales,
la velocidad de la barra AB es v, horizontal y hacia la derecha, de valor
constante, determinar:

a) Velocidades angulares de las barras BC y CD.

b) Aceleraciones angulares de las barras BC y CD.

c) Fuerzas y momentos aplicados y de inercia que actian sobre el mecanismo
(dibujar el mecanismo y, sobre €l las fuerzas y momentos indicados).

d) Momento de reaccion sobre la deslizadera A.
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La figura muestra dos robots que transportan una carga de forma cooperativa. La
carga tiene forma rectangular, posee masa M, con centro de masas en el centro
del rectangulo, G, y se traslada horizontalmente a velocidad v constante. Ambos
robots son idénticos. Cada uno de ellos posee dos grados de libertad, brazos de
longitud L y masa despreciable, y estd actuado por sendos motores rotativos en
sus dos primeras articulaciones (A y B para el robot de la izquierda, D y E para
el robot de la derecha). En el contacto entre la mano de cada robot y la carga, se
emplea la mitad de la fuerza de rozamiento maxima disponible, siendo 0.25 el
coeficiente de rozamiento entre mano y carga. Los contactos mano-carga se
realizan en la misma horizontal (C y F se hallan en la misma horizontal).
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Determinar, en el instante representado, y para el robot de la izquierda:
a) Fuerza normal y tangencial de contacto entre la mano C y la carga.
b) Velocidades angulares de los brazos AB y BC.

c) Aceleraciones angulares de los brazos AB y BC.

d) Pares motores en las articulaciones A y B.
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La figura muestra el mecanismo de una limadora, en la que la cuchilla del
carnero lima la superficie de la pieza (no representada), ejerciendo para ello una
fuerza F sobre la misma. El mecanismo se mueve merced a un motor rotativo
situado en la articulacion A, estando todo el sistema sometido a la accion de la
gravedad, g. La manivela AB posee longitud L y masa m;. El balancin CD tiene
longitud 3L y masa m;. El bloque D posee masa m3, estd articulado al balancin
CD, y puede deslizar en el carril vertical que estd rigidamente unido al carnero
EF. El carnero EF tiene masa m4 y puede deslizar en una guia horizontal fija.
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Si la manivela AB gira con velocidad angular constante @ saliente, segin se
indica en la figura, determinar, en la configuracion representada del mecanismo:
a) Velocidad angular de la barra CD y velocidad del carnero EF.

b) Aceleracion angular de la barra CD y aceleracion del carnero EF.

c) Las resultantes y momentos resultantes de las fuerzas de inercia que actiian
sobre los elementos del mecanismo, dibujando dichas resultantes y momentos
resultantes, asi como el resto de fuerzas aplicadas, sobre el mecanismo.

d) El par motor que debera realizar el motor rotativo situado en A para que el
movimiento sea el deseado.
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