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5.4. Mecanismo Obtenidos por Inversion.

Ademas, tal y como se explicara posteriormente, utilizando el importante concepto de
inversion cinematica, podremos obtener varios mecanismos planos diferentes a partir de
cualquier mecanismo basado en las cadenas 3R - P y 2R - 2P mostradas en la Imagen 78. Se
denomina inversion a cualquier mecanismo diferente obtenido a partir de un mecanismo plano
dado. En este caso “diferente” significa que el movimiento relativo al cuerpo base o fijo
que se puede obtener por 1la inversidn es diferente del que proporciona el mecanismo
original.

Dada una determinada cadena cinematica los diferentes mecanismos INVERSIONES CINEMATICAS
se obtienen eligiendo como cuerpo fijo o base cada uno de los cuerpos que la componen.
Como resultado, la CADENA 3R - P dara lugar a cuatro mecanismos diferentes. En el
mecanismo basico manivela - biela - deslizadera, el cuerpo fijo posee un par giratorio y
un par prismatico, Imagen 80. También podemos considerar a la deslizadera como cuerpo
fijo, Imagen 81. Las otras dos 1inversiones seran mecanismos en los que el cuerpo base
tendra dos pares giratorios, Imagenes 82 y 83.

MECANISMO DESAXIAL DE CORREDERA CM
1479 Y MANIVELA oo

( a3
El eje C esta situado por encima del eje de rotaciéon 4 de la manivela 2.

El desplazamiento s de la corredera / a partir de su posicién extrema
derecha es igual a

s = V(AB+ BC)* — a*— AB cos a— BC X

Vpl— (AB sen o~:—a_‘)2
¢ e~ e :

La velocidad v, del punto C es igual a
cos a(AB sen a.— a) ]
AB sen a— a\?
= V i ( BC )

donde vy es la velocidad del punto B de la manivela 2 y @ es el &ngulo
de giro de la manivela 2, a es el desaxial.

Vo = Vp [Sen o4

Imagen 2.80. Cadena 3R - P: Primera Inversion, manivela-biela-deslizadera.
MECANISMO DE CORREDERA Y MANIVELA ™
e CON CORREDERA MOTRIZ Ca

Elelemento I se desliza por las guiasfijas a—a. El elemento 3 gira alrededor
delejefijo B. El movimiento alternativo rectilineo del elemento / se trans-
forma por el elemento 2 en movimiento oscilatorio del elemento 3. El ele-
mento 2 efectia, en este caso, movimiento plano-paralelo complicado.

Imagen 2.81. Cadena 3R - P: Segunda Inversion, deslizadera fija.
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MECANISMO DE CUATRO ELEMENTOS
930 - ARTICULADOS CON COLISA
DE MOVIMIENTO GIRATORIO

| Cu

Las longitudes de los elementos del
mecanismo satisfacen la condicidon
AC = AB.

Los angulos « y 8 de giro del elemento
I y de la colisa 2 alrededor de los ejes
fijos A y B estan relacionados por la

ecuacion

G AC sen «
P = dCcosa—AB

, _ seno 1“
127 Senf cos(B—w)

de losejes 4 y B.

La relaciéon de transmision 7y, es igual a

El elemento I y la colisa 2 pueden
efectuar una vuelta completa-alrededor

Imagen 2.82. Cadena 3R - P: Tercera Inversion, cuerpo fijo con dos pares giratorios.

MECANISMO DE COLISA DE CUATRO
1142 ELEMENTOS ARTICULADOS PARA REPRODUCIR
LA YVOLUTA DE PASCAL

PC

Re

centro O al punto K(K,); ¢ es el angulo polar.

La manivela I, que gira alrededor del eje fijo A, forma el par de rota-
cién B con el elemento 2. El elemento 2 se desliza en la corredera 3 que
gira alrededor del eje fijo 0. Cuando la manivela / gira alrededor del
eje A, ¢l punto K (también el X,) describe la voluta de Pascal, cuya ecua-
cion £1 las coordenadas polares respectoal centro O es gg = 2r-cos @+ b,
donde b = KB = BK,;r= 0OA, ¢x ¢s el radio vector trazado desde el

Imagen 2.83. Cadena 3R - P: Cuarta Inversiodn, cuerpo fijo con dos pares giratorios.

De la misma manera, la CADENA 2R - 2P podra dar lugar a tres diferentes mecanismos:

el

Yugo Escoces que tiene un par giratorio y un par prismatico en el cuerpo fijo, Imagen 84;

el mecanismo que tiene dos deslizaderas en el que el cuerpo fijo tiene dos

pares

prismaticos, Imagen 85; el tercer mecanismo, el denominado Acoplamiento Oldham, tiene dos

pares giratorios en el cuerpo fijo, Imagen 86.
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MECANISMO DE CUATRO ELEMENTOS PC
932 ARTICULADOS CON COLISA
DE MOVIMIENTO DE TRASLACION Cu
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El elemento 1 posee una colisa por la cual se desliza la corredera 2.
El eje de la colisa es perpendicular al eje de movimiento del elemento.
El desplazamiento s del elemento / desde su posicion izquierda extrema

esigual a
s = AB(1—cos a).
Imagen 2.84. Cadena 2R - 2P: Primera Inversidn, Yugo Escoces, cuerpo fijo un par
giratorio y otro prismatico.
i MECANISMO DE COLISA DE CUATRO PC |
047 ELEMENTOS ARTICULADOS QUE EFECTUAN
MOVIMIENTO DE TRASLACION Cu

El elemento I, que efectia movimiento alternativo en las guias fijas
b— b, forma el par de rotacion 4 con el elemento 2. La corredera 3, que
forma el par de rotacion B con el elemento 2, se desliza por las guias
fijas a— a. Los ejes de las guias a— a y b— b son mutuamente perpendi-
culares.

|

Imagen 2.85. Cadena 2R - 2P: Segunda Inversion, cuerpo fijo dos pares prismaticos.
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MECANISMO DE COLISA DE CUATRO PC
936 ELEMENTOS ARTICULADOS CON
DOS CORREDERAS Cu

Las correderas 2 y 3 giran alrede-
dor de los ejes fijos A y B. El angulo
entre los ejes de las colisas es igual
a 90°. El punto E de la colisa I
describe una circunferencia. Cual-
quier otro punto de la caolisa, por
ejemplo el punto F, situado sobre
: 29 .. la circunferencia b de radio AB,
| &7 St ALY ; describe una cardioide ¢. El movi-
l-¢  miento de la colisa I es idéntico
' al rodamiento sin deslizamiento de
la circunferencia moévil b sobre la
circunferencia fija a.

Imagen 2.86.

José L Oliver

Cadena 2R - 2P: Tercera Inversidn, Acoplamiento Oldham, cuerpo fijo dos

pares giratorios.

MECANISMO DE COLISA DE CUATRO PC

1150 ELEMENTOS ARTICULADOS PARA REPRODUCIR

LA CONCOIDE DE UNA RECTA Re

A

El mecanismo esta destinado para reproducir la concoide de Nicc_bmegfl.
El elemonto I se desliza en la corredera 2 que gira alrededor del eje fijo
D. Los puntos C y C” situados a la distancia b del punto B describen
dos ramas de la concoide de la recta c—c. La ecuacién de la concoide

en coordenadas polares es
DB

DC = s 3
cos &

La ecuacion de la concoide en coordenadas rectangulares es
(x—a)? (x*+)*) = bx2.

Imagen 2.87.

Cadena 2R - 2P: Cuarta Inversiodn, cuerpo fijo un par giratorio y otro

prismatico.
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