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Solenoides

Estos son actuadores lineales electromecénicos (CA o CD) que comparten algunas de las limitacio-
nes de los cilindros neumadticos y poseen algunas més de su propiedad. Son ineficientes en cuanto a
energla, estin limitados a carreras muy cortas (cerca de 2 a 3 cm), desarrollan una fuerza que varia
de manera exponencial a lo largo de la carrera y entregan cargas de alto impacto. Sin embargo, son
baratos, confiables y sus tiempos de respuesta son muy rapidos. No pteden manejar mucha potencia,
y por lo general se utilizan como dispositivos de control o conmutacién en lugar de dispositivos para
realizar grandes cantidades de trabajo en un sistema.

Una aplicacion comtin de los solencides se encuentra en los obturadores de cdmaras fotograficas,

.en las que se utiliza un pequefio solencide para tirar del cerrojo y disparar el obturador cuando se

oprime el bot6n para tomar una fotografia. Su casi instantdnea respuesta es un activo en esta aplicacién
y se realiza muy poco trabajo para accionar un cerrojo. Otra aplicacidn se da en puertas eléctricas o
en las cerraduras de cajuela de antomévil, donde el clic de su impacto casi se puede escuchar cuando
le da vuelta a la llave (o presiona el botdn) para trabar o destrabar el mecanismo.
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PROBLEMAS 7

e e e T
Encuentre tres (u otro niimero asignado) de los siguientes dispositivos comunes. Trace cuidadosos
diagramas cinematicos y encuenire sus grados de libertad totales.

a) El mecanismo de bisagra de cofre de un automévil.
b) El mecanismo elevador de la puerta trasera de un automovil.
¢) Un abrelatas eléctrico.

TABLA P20

Tema/matriz de
problemas

2.1

2.2

23

25

2.6

2.7

2.9

2.10

212

213

2,15

2.19

Grados de

libertad

2-2,2-3,2-4

Tipos de
movimiento
2-6,2-37

Eslabones, junias y
cadenas cinemati-
cas

2-5,2-17, 2-38, 2-39,
2-40, 2-41, 2-53, 2-54,
2-55, 2-67

Movilidad

21,27, 2-20, 2-21,
2-24,2-25, 2-26, 2-28,
2-44,2-48 a 2-53, 2-56
a 2-66

Mecanismos y
estructuras

2-8, 227

Sintesis de nimero
2-11

Isdmeros

2.12, 2-45, 2-46, 2.47
Transformacion de
eslabonamiento
2-9, 2-10, 2-13,2-14,
2-30, 2-31, 2-34, 2-35,
2-36

Inversion

2-63, 2-68
Condicion de Gras-
hof

2-15,2-22,2-23, 2-29,
2-32,2-42,2-43
Resortes como
eslabones
2-18,2-19

Motores e
impulsores

2-16, 2-20, 2-33

¥ Todas las figuras de los
problemas se incluyen como
archivos PDF, y algunas
como archivos AVI y
Working Model en el DVD.
Los nombres de los archivos
son los mismos que el
ntimero de la figura. Ejecute
Animations.html para ver las
animaciones.

* Respuestas en el apéndice F.



FIGURA P2-1 Parte 1
Eslabonamientos
para los problemas
2-7 ¢ 2-10
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* Respuestas en el apéndice F. -

22
23

2.4

2.5
-6

%27
*2-8

2.9
2-10
2-11

2-12

2-13

‘d) Un burro para planchar plegable.
e) Un mesa para jugar cartas plegable.
f) Unasilla de playa plegable.
2) Un columpio para bebé.
k) Una mecedora para bebé.
iy Un sacacorchos como el mostrado en la figura P2-9 (p. 63).
7} Un mecanismo de limpiaparabrisas.

- k) Un mecanismo de camién de volteo.

!) Un mecanismo de camién de la basura.
m) Un mecanismo de la puerta trasera de una camioneta de reparto.
n) Un gato de automévil.

0) Una antena de radio automotriz extensible.

;Cudntos GDL tienen su mufieca y mano combinados? Describalos.
(Cudntos GDL tienen las articulaciones siguientes?

a) Surodilla.
b) Sutobillo.

¢) Su hombro.
d) Sucadera.
e) Sus nudillos.

(Cuéntos GDL tienen los siguientes artefactos en su ambiente normal?

a) Un submarino sumergido.

b) Un satélite orbitando la Tierra.

¢) Unaembarcacién de superficie.
d) Una motocicleta (en carretera).
e) Un ratdon de dos botones.

f) Un joystick de computadora.

(Son las juntas del problema 2-3 cerradas por fuerza o por su forma?
Describa el movimiento de los siguientes dispositivos como rotacién pura, traslacién pura o movi-
miento planar complejo.

a) Un molino de viento.

b) Una bicicleta (en el plano vertical, no al dar vuelta).

¢) Una ventana de “doble hoja” convencional.

d) Las teclas en un teclado de computadora.

e) Lamanecilla de un reloj.

f) Una ficha de hockey sobre hielo.

g) Una ventana “abatible”.

Calcule los GDL de los eslabonamientos asignados de la figura P2-1 partes 1y 2.

Identifigue los elementos en la figura P2-1 como mecanismos, estructuras o estructuras precargadas.
Use la técnica de transformacién de eslabonamiento de la figura P2-14 para convertirla en un meca-
nismo con 1 GDL.

Use la técnica de transformacion de eslabonamientos de la figura P2-1d para convertirla en un meca-
nismo con 2 GDL.

Use la sintesis de nimero para hallar todas las combinaciones de eslabones posibles para 2 GDL,
hasta 9 eslabones, al orden hexagonal, con sélo juntas de revolutas.

Encuentre los isémeros vélidos de las combinaciones de eslabones con 1 GDL de ocho barras en la
tabla 2-2 (p. 35) si se tienen:

a) Cuatro eslabones binarios y cuatro ternarios.

b) Cinco binarios, dos ternarios y uno cuaternario.

¢) Seis binarios y dos cuaternarios.

d) Seis binarios, un ternario y un eslabén pentagonal.

Use la transformacion de eslabonamientos para crear un mecanismo con 1 GDL con dos juntas
completas deslizantes a partir del eslabonamiento de seis barras de Stephenson mostrado en la figura
2-16a (p. 41).

Use la transformacién de eslabonamientos para crear un mecanismo con 1 GDL con una junta com-
pleta deslizante y una semijunta con el eslabonamiento de seis barras de Stephenson mostrado en la
figura 2-16b (p. 41).
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FIGURA P2-1 Parfe 2 Eslabonamientos para los problemas 2-7 y 2-8

+ #2-15  Calcule la condicién de Grashof de los mecanismos de cuatro barras antes definidos. Construya mo-
delos de cartén de los eslabonamientos y describa los movimientos de cada inversidn. Las longitudes

de los eslabones estan en pulgadas (dupliquese los niimeros dados en centimetros). FIGURA P2-2  Proble-

ma 2-19
a) 2 4.5 7 9
by 2 3.5 7 9
o 2 4.0 6 8 4000 ; T
) . o ) ) 3500 +
2-16 - {Qué tipo(s) de motor eléctrico especificaria? 2 3000 4 == 10T+3 OOO ‘
a) Paraimpulsar una carga con inercia grarde. o500 L R
b) Para reducir al minimo la variacién de la velocidad con la E
variacién de la carga. ' £ 2000 o I e e
¢) Para mantener una velocidad constante precisa sin tomar en 81500 -
cuenta las variaciones de la carga. > 1000 b NG s
2-17  Describa la diferencia entre una junta de leva-seguidor (semijunta) y 500 - R S S S :
una junta de pasador. O+ —
2-18 Examine el mecanismo de bisagra del cofre de un automdvil del 0 50 100 150 200 250 300
tipo descrito en la seccién 2.15 (p. 47). Dikjzlo con cuidado. Par de torsién 7 (oz-pulg)

Calcule su movilidad y condicién de Grashof. Haga un modelo de
cart6n. Analicelo con un diagrama de cuerpo libre. Describa cémo
mantiene el cofre levantado. )
2-19  Encuentre una ldmpara de escritorio con brazo ajustable del tipo
mostrado en la figura P2-2 Midala y dibdjela a escala. Calcule su
movilidad y condicién de Grashof. Elabore un modelo de cart6n. * Respuestas en el apéndice F.

FIGURA P2-3 Curva caracteristica par de torsién-
velocidad de un motor CD MP de 1/8 hp y 2 500
rfom para el problema 2—2Q
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Analicelo con un diagrama de cuerpo libre. Describa cémo se mantiene estable. ;Existen algunas
posiciones en las que pierde estabilidad? ;Por qué?

2-20  En la figura P2-3 se muestra la curva par de torsién-velocidad para un motor CD de magneto per-
manente con 1/8 hp (MP). La velocidad nominal para este motor con potencia de una fraccién de
caballo de fuerza es de 2 500 rpm a un volitaje nominal de 130 V. Determine:

a) El par de torsién nominal en oz-pulg (onzas-pulgadas, estindar estadounidense para motores
con potencia de una fraccién de caballo de fuerza).
by La velocidad sin carga.

¢) Grafique la curva potencia-par de torsién y determine la potencia maxima que transmite el motor.

%2-21  Encuentre la movilidad de los mecanismos mostrados en la figura P2-4.

Li=162 Lry=40
Ly=122 13=96

0) Eslabonamiento de cuatro barras b) Eslabonamiento de cuatro barras ¢) Compresor radial

L1 =150 Ly =30
Ly=150 Lg=30
1%

g

0 g |

0,04 =13 =Ls =160
040,4=Lg = Ly =120

0,A=0,C=20 Ly =130

04B=0,D=20 offset =52

04 E= 04G = 30

Og F=0gH=30 JH X
d) Transporfadora de balancin- &) Mecanismo de palanca angular f) Manivela-corredera

descentrada

le— 229 —pfa— 220 —»

11=87 L1=4538
1y=49 L;=19.8

. 13=194

L3 =100 Ly=383
Ly=153 Ls=133
Ls =100 17=133
Le=153 Lg=198
' Ly=19.4

l<— 4.5 tipico Z
g) Mecanismo de freno de fambor h) Mecanismo simétrico

Todas las dimensiones estdn en mm

FIGURA P2-4 Problemas 2-21 a 2-23 Adapiado de R Hill. y W.R Rule (1960). Mechanisms: Analysis and Design, con autorizacion
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2.21
2-22  Encuentre la condicién de Grashof y las clasificaciones de Barker de El eslabén 6 se mueve El eslabén 8 se mueve
los mecanismos mostrados en la figura P2-4a, by d (p. 62). horizontalmente en horizonialmente en
2-23  Determine la rotatibilidad de cada lazo de los mecanismos en la figu- linea recta linea recta
raP2-de, fy g (p. 62). ' ‘
*2-24  Determine la movilidad de los mecanismos mostrados en la figura
P2-5.
2-25 Determine la movilidad de las tenazas para hielo mostradas en la
figura P2-6.
a) Cuando operan para sujetar el bloque de hielo.
by Cuando sujetan el bloque de hielo pero antes d= levantarlo (hielo  Oj a 04
en el suelo).
¢) Cuando Ia persona transporta &l bloque de hielo con las tenazas. FIGURA P2-5 Problema 2-24 Chebyschev
*2-26  Determine la movilidad del mecanismo de aceleracién de automévil q) Y Silves?re—’Kempe b) mecanismo de mo-
mostrado en la figura P2-7. vimienio en Ilneq recf.o Adapfado de Kempe,
. . . ‘- .. How to Draw a Straight Line, MacMillan: Londres,
*2-27  Trace un diagrama cinematico de gato de tijeras mostrado en la figura 1877
P2-8 y determine su movilidad. Describa cémo trabaja.
2-28

Determine la movilidad del sacacorchos mostrado en 1a figura P2-9.

4 — oL .
<\ I— ) Filtro de aire
¥ Conexién de acelerador ? Cuerpo de acelerador
S N
H — Os -1
— / '

Pedal de acelerador \

S

N

del automovil

Motor
Carroceria l I /

W

FIGURA P2-6 Proble- FIGURA P2-7 Problema z-26 Adaptado de RH. Hill y W.R Rule (1960). Mechanisms: Analysis and
ma 2-25 Design, con autorizacién
2-29  Lafigura P2-10 muestra una transmisién de engrazie sol de Watt que utilizé en su mo-

tor de vapor. La viga 2 es impulsada en oscilacidr. por el pistén del motor. El engrane
sol est4 rigidamente fijo en el eslabén 3 y su centro 25 guiado por el carril fijo 1. La
rotacién de salida se toma del engrane sol 4. Trace vn diagrama cinemdtico de este S ¢

FIGURA P2-8 Problema 2-27

Respuestas en el apéndice F.

J e Seccién A-A

FIGURA P2-9 Proble-
ma 2-28 FIGURA P2-10 Problema 2-2¢ Transmisidn de engrane sol de James Watt
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FIGURA P2-11 Problema 2-30 Ensamble de

palanca de freno de mano de bicicleta

WA@
LA

Rin de la
rueda

FIGURA P2-12 Probiema 2-31 Ensamble de la
horguilla de los frenos de una bicicleta

L; =092
L,=027
L3 =050

FIGURA P2-13 Problema 2-32

12 000
19000
E 8000 &+ j o e R
26000 £ e A
3
E N(T)z«Ol—A-/BT+HN §i T<62.5 ozpulg
S 4000 T 1 ANg <62. g
5 . R
N
2000 N(T):—I-.7T—RT+ 5.INg si T >62.5 oz-pulg
- 4R
0 : i i j ! % . - i
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Par de torsién T (oz-pulg)

FIGURA P2-14 Problema 2-33 Curva par de forsidon-
velocidad de un motor de cd de 10 000 rom de 1/4 hp

* Respuestas en el apéndice F.

2-30

2-31

N
W
[\

2-33

2-34

*2.35

2-36

mecanismo y determine su movilidad. ;Se puede clasificar
conforme al esquema de Barker? De ser asi, {qué clase y
subclase de Barker es?

La figura P2-11 muestra el ensamble de palanca de freno
de mano de una bicicleta. Trace un diagrama cinematico
de este dispositivo y dibuje su eslabonamiento equivalente.
Determine su movilidad. (Sugerencia: Considere que el
cable flexible es un eslabén.)

La figura P2-12 muestra el ensamble de tijera de freno de
bicicleta. Trace un diagrama cinemdtico de este dispositivo y
de su eslabonamiento equivalente. Determine su movilidad
bajo dos condiciones.

a) Las gomas de freno no estdn en contacto con la
rueda.

b) Las gomas de freno estdn en contacto con la rueda.

(Sugerencia: Considere que los cables flexibles son reem-

plazados por fuerzas en este caso.)

Determine la movilidad, la condicién de Grashof y la cla-
sificacién de Barker del mecanismo mostrado en la figura
P2-13.

En la figura P2-14 se muestra la curva par de torsién-
velocidad aproximada y su ecuacién para un motor CD
embobinado en derivacion. La velocidad nominal para
este motor con potencia de una fraccién de caballo de
fuerza es de 10 000 rpm a un voltaje nominal de 130 V.
Determine:

a) El par de torsién nominal en oz-pulg (onzas-pulgadas,
estandar estadounidense para motores con potencia de
una fraccién de caballo de fuerza).

b) La velocidad sin carga.

¢) Elrango de velocidad de operacion.

d) Grafique la curva potencia-par de torsién en el rango
de operacion y determine la potencia maxima que
transmite el motor en ese rango.

La figura P2-15 (p. 65) muestra una sierra mecénica
utilizada para cortar metal. El eslabdn 5 pivotea en Os y
su peso contacta la hoja con la pieza de trabajo, mientras
que el eslabonamiento (eslabdn 4) la mueve hacia delante
y hacia atrds dentro del eslabdn 5 para cortar la pieza.
Trace su diagrama cinemadtico, determine su movilidad

y su tipo (es decir, jes un mecanismo de cuatro barras,
un mecanismo Watt de seis barras, un mecanismo de seis
barras de Stephenson, un mecanismo de ocho barras, 0
qué es?) Use la transformacién inversa de eslabonamien-
to para determinar su eslabonamiento de junta revoluta
equivalente.

La figura P2-16 (p. 65) muestra una prensa manual utilizada
para compactar materiales en polvo. Trace su diagrama
cinernético, determine su movilidad y su tipo (es decir, ;es
un mecanismo de cuatro barras, un mecanismo Wait de seis
barras, un mecanismo de seis barras de Stephenson, un me-
canismo de ocho barras, o qué es?) Use la transformacién
inversa de eslabonamiento para determinar su eslabona-
miento de junta revoluta equivalente.

Trace el eslabonamiento equivalente al mecanismo de
leva y seguidor mostrado en la figura P2-17 (p. 65) en la
posicién mostrada. Demuestre que tiene el mismo GDL
que el mecanismo original.
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Ly =75mm
L3y=170 mm

Pieza de trabajo
N

FIGURA P2-15 Problema 2-34 Sierra mecdnica Adaptado de R H. Hill y W, B Rule (1960).
Mechanisms: Analysis and Design, con autorizacion.
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FIGURA P2-16 Problema 2-35 Prensa compactadora de polvos  Adaptado de PH. Hifty W. P
Rule (1960). Mechanisms: Analysis and Design, con auforizacidn

Seguidor

2-37 Trace el movimiento de los siguientes juegos mecdnicos, cominmente encontrados en un parque de Resorte
diversiones, como rotacidn pura, traslacién pura 0 movimiento plano complejo.

a) - Una rueda de la fortuna.
b) Un carrito “chocén”. , Leva \
¢) Un carro de arrancones.

d) Una montafia rusa cuya cimentacion estd disppesta en linea recta.
e) Un paseo en bote a través de un laberinto.

) Un péndulo.

g) Unpaseoen tren.

2-38 La figura P2-1a (p. 60) es un ejemplo de un mecanismo. Numere los eslabones, comenzando con 1.
(No olvide el eslabdn de “bancada”.) Rotule las juntas alfabéticamente, comenzando con el punto A.

a) Con sus ndmeros de eslabdn, describa cada eslabdn como binario, ternario, etcétera. w
b) Con sus letras de junta, determine el orden de cada junta. FIGURA P2-17 Proble-
¢) Con sus letras de junta, determine si cada una es tna semijunta o una junta completa. ma 2-36
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FIGURA P2-18 Problema 2-42 Bomba de pozo
petrolero; dimensiones en puigodos‘

e — 917

FIGURA P2-19 Problema 2-43 Mecanismo de
arcdn de equipaje elevado de avidn; dimensiones
en pulgadas

FIGURA P2-20 Mecanismo de con-
frol de inferruptor de luz "Rube Gold-
berg” Corfesia de Robert Taylor WPI

2-39
2-40
2-41
2-42

2-44

2-45

2-46

2-47

2-48

2-49

2-53
2-54
2-55
2-56

2

-57

Repita el problema 2-38 para la figura P2-14 (p. 60).

Repita el problema 2-38 para la figura P2-1¢ (p. 60).

Repita el problema 2-38 para la figura P2-1d (p. 60).
Determine la movilidad, la condicién de Grashof y la clasifica-
cién de Barker de la bomba de campo petrolero mostrada en la
figura P2-18.

Determine la movilidad, la condicién de Grashof y la clasifica-
cién de Barker del compartimiento para equipajes elevado de
avién mostrado en la figura P2-19. Elabore un modelo de cartén
¢ Investigue sus movimientos.

La figura P2-20 muestra un mecanismo “Rube Goldberg™ que
activa un interruptor de luz cuando se abre la puerta de un cuarto
y lo desactiva cuando se cierra. El pivote en O, estd insertado en
1a pared. Hay dos dispositivos de pist6n en cilindro de resorte
en el ensamble. Un arreglo de cuerdas y poleas en el interior
del cuarto (no mostrado) transfiere la oscilacién de la puerta y
1a convierte en rotacién del eslabén 2. La apertura de la puerta
hace girar el eslabdn 2 en el sentido de las manecillas del reloj,
el empuje del interruptor hacia arriba mostrado en la figura y la
apertura de puerta hace girar el eslabén 2 en sentido contrario
al de las manecillas del reloj, y tira del interruptor hacia abajo.
Considere que el cilindro de resorte es, de hecho, un eslabdn
binario simple de longitud variable. Determine la movilidad del
eslabonamiento.

Todos los eslabonamientos de ocho barras de la figura 2-11 parte
2 (p. 37) tienen ocho inversiones posibles. Algunos realizardn
movimientos similares a otros. Los que tienen movimientos dis-
tintos se denominan inversiones distintas. ;Cudntas inversiones
distintas tiene el eslabonamiento de la fila 4, columna 17
Repita el problema 2-45 para el eslabonamiento de la fila 4,
columna 2.

Repita el problema 2-45 para el eslabonamiento de la fila 4,
columna 3.

Determine la movilidad del mecanismo mostrado en la figura
3-33 (p. 106).

Determine la movilidad del mecanismo mostrado en la figura
3-34 (p. 107).

Determine la movilidad del mecanismo mostrado en la figura
3-35 (p. 108).

Determine la movilidad del mecanismo mostrado en la figura
3-36 (p. 108).

Determine la movilidad del mecanismo mostrado en la figura
3-37b (p. 108).

Repita el problema 2-38 para la figura P2-1e (p. 61).

Repita el problema 2-38 para la figura P2-1f(p. 61).

Repita el problema 2-38 para la figura P2-1g (p. 61).

En el caso del eslabonamiento de ejemplo que se muestra en la
figura 2-4 (p. 28), determine el ndmero de eslabones y sus res-
pectivos Grdenes de esiabdn, el nimero de juntas y sus respecti-
vos drdenes, y la movilidad del eslabonamiento.

Para el eslabonamiento que se muestra en la figura 2-5b (p. 29),
determine el nimero de juntas, sus érdenes respectivos y la
movilidad para:

a) Lacondicién de una carga finita Wen la direccidén que se
muestra y una carga cero F.

b) Lacondicion de una carga finita Wy una carga finita F,
ambas en las direcciones que se muestran después de que ¢l
eslabdn 6 pase el tope.



2.21 PROBLEMAS

2-58 La figura P2-21a muestra un mecanismo de “tijeras de Nuremberg”. Encuentre su movilidad.

2-59 La figura P2-21b muestra un mecanismo. Encuentre st movilidad y clasifique su tipo de isémero.

2-60 La figura P2-21¢ muestra una sierra circular montada sobre el acoplador d= un eslabonamiento de
cuatro barras. La linea central de la hoja de la sierra esz4 en un punto del acoplador
que se mueve aproximadamente en lfnea recta. Dibuje su diagrama cinematico y determine
su movilidad.

#*2-61 La figura P2-21d muestra un transportador de troncos. Dibuje un diagrama cinemdtico del mecanis-

mo, especifique el nimero de eslabones y juntas, y luezo determine su movilidad:

a) Considere que las ruedas del transportador estdn frenadas y no hay tronco en la mordaza.
b) Considere que las ruedas del transportador estdn frenadas y se estd levantando un tronco.
¢) Considere que el transportador estd moviendo un tronco a un destino en linea recta.

#2.62  En la figura P2-21e se muestra un mecanismo de aradc unido a un tractor. Dibuje su diagrama cine-
matico y determine su movilidad que incluya a la Tierra como un “eslabén’.

a) Cuando el tractor estd detenido y el tirante esté fijo. (Sugerencia: Ccnsidere que el tractor y la
rueda son uno con la Tierra.)

b) Cuando el tractor estd detenido y el tirante se esta ajustando. (Misma sugerencia.)

¢) Cuando el tractor estd en movimiento y el tirante esta fijo. (Sugerencia: Sume los GDL del
tractor en movimiento a los que se encontraron en el inciso a.)

2-63  La figura P2-22 muestra un eslabonamiento inversor d= Hart de seis barres. a) ¢Es un eslabonamien-
to de Watt o Stephenson? b) Determine su inversion, es decir, ges de tipo I, I o III?

2-64  En la figura P2-23 se muestra la vista superior de las puertas parcialmente abiertas del gabinete de
un centro de entretenimiento. Las puertas de madera estdn unidas entre sf mediante bisagras, al igual
que una de las puertas con el gabinete. También hay un eslabén metdlico triple unido al gabinete y a
la puerta mediante juntas de pasador. Un dispositivo de pistén de cilindre cargado con un resorte se
une al eslabén triple y al gabinete con juntas de pasador. Trace un diagrama cinemitico del sistema
de puertas y encuentre la movilidad de este mecanismo.

¢) Sierra circular

Tirante

Tractor

b

o) Transportador de troncos ‘ &) Mecanismo de arado montado en un tractor

FIGURA P2-21 Problemas 2-58 a 2-62 (Algunas ilustraciones de Dijksman, E. A.. Motion Geometry of
Mechanisms, Cambridge Press, Londres, 1976)

* Respuestas en el apéndice F.



CAPITULO 2 FUNDAMENTOS DE CINEMATICA

Bisagra

Bisagra

FIGURA P2-22 Problema 2-63 delaref. 18, p. 15 FIGURA P2-23 Problema 2-64

2-65 Enla figura P2-24a se muestra el asiento y el respaldo de una silla reclinable con el eslabén que los
conecta al marco de la silla. Trace su diagrama cinematico y determine su movilidad con respecto al
marco de la silla.

2-66  En la figura P2-24b se muestra €l mecanismo con que se extiende el soporte para pies de una silla
reclinable. Trace su diagrama cinemadtico y determine su movilidad con respecto al marco de la silla.

2-67 Enla figura P2-24b se muestra el mecanismo con que se extiende el soporte para pies de una silla recli-

nable. Numere los eslabones a partir de 1. (Sugerencia: No olvide el eslabdn del “piso”.) Asigne letras
a las juntas de manera alfabética a partir de A.

a) Con los ndmeros de los eslabones, describa cada uno de ellos como binario, ternario, etcétera.
b) Con las letras asignadas a las juntas, determine el orden de cada una de ellas.
¢) Con las letras asignadas a las juntas, determine si cada una de ellas es una junta media o completa.

2-68 En la figura P2-25 se muestra un eslabonamiento de seis barras.

a) (Esun eslabonamiento Watt o Stephenson?
b) Determine su inversidn, es decir, jes de tipo [, Il o T11?

Las ranuras del asiento
se montan sobre el
pasador del marco

Plataforma para el pie

Pivotes del
respaldo
al marco

Pivotes del
asiento al marco

a 0) ’
FIGURA P2-24 Problemas 2-65 o 2-67

FIGURA P2-25 Prcblema 2-68



