PROBLEMA:

Se desea disefiar una leva de rotacion con seguidor de traslacion de rodillo de forma que el seguidor se
desplace sin retenciones en un ciclo. EI movimiento de ascenso se lleva a cabo encadendo tres tramos. El
primero (Tramo AB), de amplitud desconocida, requiere 60° de giro de la leva y enlaza con un
movimiento de velocidad constante (Tramo BC). Al concluir el movimiento de velocidad constante la
leva completa el tramo de ascenso empleando 60° de giro de la leva y consiguiendo un recorrido de 2 mm
(Tramo CD). Una vez completado el ascenso, el seguidor desciende 6 mm hasta enlazar con el

movimiento de ascenso (Tramo DE).
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1. seleccione entre los posibles movimientos representados en las tablas que se adjuntan, los perfiles
que considere méas adecuados para cada tramo. (10%)

2. Represente los diagramas de desplazamiento y determine los valores angulares (en radios) de los
distintos intervalos de rotacion para los movimientos de ascenso y descenso asi como los
correspondientes desplazamientos. (10%)

3. Represente los diagramas de velocidad y aceleracion y determine la velocidad y aceleracion
maxima (en mm/s y mm/s2) indicando la posicion angular correspondiente. Considere una
velocidad angular constante de 600 r.p.m.(5%)

4. Identifique la posicidn angular en la que el &ngulo de presion es maximo considerando que el radio
del rodillo seguidor es de 10 mm. Recuerde que la velocidad debe expresarse en unidades de
longitud por radian. Justifique la respuesta. (2,5 %)

5. ¢Considera que la introduccion de una excentricidad en el seguidor puede proporcionar beneficios
en el comportamiento dinamico? Justifique la respuesta (2,5 %)
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Nota: Estas ecuaciones no incluyen ni @, hi
®% ni o en los términos de velocidad y
aceleracién, que deberian incluirse si el
objetivo fuese un andlisis dindémico completo.




