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Para hallar la velocidad del punto S, trace el vector de posicién del pivote fijo O, al punto S. Este
vector, Rgp,, forma un dngulo 8, con el vector R, El dngulo &, estd completamente definido por la
geometria del eslabon 2 y es constante. El vector de posicién del punto § es entonces:

Rso, =Rg = selB2t02) s[cos(@z +8, )+ jsen(6, + 8, )J 4.29
Se diferencia este vector de posicién para encontrar la velocidad de ese punto.
VS = jsej(92 +82)602 = 8y [— sen(@z + 52)+jCOS(92 + 52 )] (634)

La posicion del punto U en el eslabén 4 se encuentra del mismo modo con el dngulo &, el cual
es un descentrado angular constante dentro del eslabén. La expresién es;

Ryo, = ue/ (% +84) u[cos(94 +84)+ jsen(8 + 5, )] (4.30)
Se diferencia este vector de posicién para encontrar la velocidad de ese punto.
Vy = juej(e“ +54)0)4 = 1, [—sen(94 +84 )+ jcos(8, +6, )} (6.35)

La velocidad del punto P en el eslabon 3 se encuentra con la adicion de dos vectores de velocidad,
como V, y V. V, vaestd definido con el andlisis de las velocidades de los eslabones. Vp, es la dife-
rencia de velocidad del punto P con respecto al punto A. El punto A se elige como punto de referencia
porque el dngulo 8, estd definido en un LNCS y el & en un LRCS cuyos origenes estian ambos en
A. El vector de posicién Rp, se define del mismo modo quz R o Ry, con el dngulo de descentrado
del eslabén interno &5 y el dngulo del eslabén 3, 6;. Esto se hizo en la ecuacion 4.31 (repetido aqui).

Ry, = pel(83+83) _ p[cos(8; +85)+ jsen(6;+55)] (4.31a)
Rp =R4+Rpy (4.31b)
Se diferencia las ecuaciones 4.31 para encontrar la velocidad del punto P.
Vpu = jpej(63+53 )a)3 = pws [—sen((?; +63)+jcos(63 +63)] (6.36a)
VP = VA + ‘7PA (636b>

Compare la ecuacién 6.36 con las ecuaciones 6.5 (p. 194) y 6.15 (p. 212). Esta es, de nuevo, la
ecuacion de diferencia de velocidad.

Observe que, por ejemplo, si desea derivar una ecuacién para la velocidad de un punto del acoplador
P en el mecanismo de manivela-corredera como aparece en la figura 6-21 (p. 214), o el mecanismo
invertido de manivela-corredera de la figura 6-22 (p. 216), los cuales tienen el vector del eslabén 3
definido con su raiz en el punto B en lugar de en el punto A, posiblemente utilizarfa el punto B como
punto de referencia en lugar del punto A, lo que hace que la ecuacion 6.36b se transforme en:

Vp=Vg +Vpp (6.36¢)

El dngulo 8; entonces se definiria en un LNCS en el punto By 6; en un LRCS en el punto B.
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PROBLEMAS *

Use la ecuacién de velocidad relativa y resuélvala grafica o analiticamente.

a) Un barco navega hacia el norte a 20 nudos (millas nduticas por hora). Un submarino estd a la
espera a 1/2 milla al oeste del barco. El submarino dispara un torpedo en un curso de 85 grados.

* Todas las figuras de los problemas se presentan en archivos PDF, y algunas se dan también como archivos animados de
Working Model; todos se encuentran en el DVD. Los nombres de los arch:vos PDF son iguales al nimero de la figura. Abra
el archivo Animations. html para tener acceso y correr las animaciones.

TABLA P6-0 parte 1

Matriz de temas
y problemas

6.1

6.2

6.3

6.4

Definicion de
velocidad
6-1,6-2,6-3

Andlisis grafico de la
velocidad
Mecanismo de
cuatro barras con
juntas de pasador
6-17a, 6-24, 6-28,
6-36, 6-39, 6-84a,
6-87a, 6-94
Mecanismo de
cuatro barras
manivela-
corredera

6-16a, 6-32, 6-43%
Manivela-corredera
de cuatro barras
6-110, 6-111

Ofros mecanismos de
cuatro barras

6-18a, 6-988
Mecanismo de cinco
barras

6-10

Mecanismo de seis
barras

6-70a, 6-73a, 6-76a,
6-99

Mecanismo de ocho
barras

6-103%

Centros instantaneos
de velocidad

6-12, 6-13, 6-14,

6-15, 6-68, 6-72,

6-75, 6-78, 6-83,

6-86, 6-88, 6-97,
6-102, 6-104, 6-105

Andlisis de la velo-
cidad con cenfros
instanténeos

6-4, 6-16b, 6-17b,
6-18b, 6-25, 6-29,
6-33, 6-40, 6-70b,
6-73b, 6-76b, 6-84b,
6-87b, 6-92, 6-95,
6-100

Ventajo mecénica
6-21a, 6-21b, 6-22a,
6-22b, 6-58

§ Se puede resolver con el
método gréfico de diferencia
de velocidad o el método de
centro instantineo.
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El torpedo viaja a una velocidad constante de 30 nudos. ;Golpeard al barco? Si
1o, jpor cudntas millas nuticas fallara?

b) Un avién vuela al sur a 500 mph a 35 000 pies de altura, recto y nivelado. Un
segundo avién inicialmente estd a 40 millas al este del primer avién, también a
35 000 pies de altura, volando recto y nivelado, y viaja a 550 mph. Determine el
rumbo al cual el segundo avién estaria en un curso de colisién con el primero.
(Qué tanto le llevard al segundo avidén alcanzar al primero?

FIGURA P6-1

TABLA P6-0 parie 2

Mairiz de temas y
problemas

65

6.6

6.7

Centrodas

6-23, 6-63, 6-69, 6-89
Velocidad de desliza-
miento

6-6, 6-8, 6-19, 6-20,
6-61, 6-64, 6-65, 6-66,
6-91,6-106 a 6-109
Soluciones andliticas
de andiisis de
velocidad

6-90

Mecanismo de
cuatro barras con
juntas de pasador
6-26, 6-27, 6-30, 6-31,
6-37, 6-38, 6-41, 6-42,
6-48, 6-62
Mecanismo de
cuatro barras
manivela-corredera
6-7, 6-34, 6-35,

6-44, 6-45, 6-52, 6-60
Mecanismo de
cuatro barras
invertido manivelo-
corredera 6-9
Mecanismo de seis
barras

5-70¢, 6-71, 6-73c¢,
6-74, 6-76¢, 6-77,
5-93, 6-101
Mecanismo de ocho
barras 6-79

Venfaja mecdanica
8-55a, 6-55b, 6-57a,
5-57b, 6-59a, 6-59b,
5-67

* Respuestas en el apéndice F.
T Estos problemas son
adecuados para ser resueltos
con Mathcad, Matlab o un
solucicnador de ecuaciones
TKSolver.

Configuracion y termi-

notogia para el mecanismo de cuatro

barras con juntas de pasador de los
problemas 64 a 6-5

165

"6-6

Un punto estd en un radio de 6.5 pulgadas en un cuerpo en rotacion pura con @ =
100 rad/s. El centro de rotacidn se encuentra en el origen de un sistema de coordena-
das. Cuando el punto estd en la posicién A, su vector de posicién forma un 4ngulo de
45° con el eje X. En la posicién B, su vector de posicién forma un dngulo de 75° con
el eje X. Trace este sistema a una escala conveniente y:

a) Escriba una expresién para el vector de velocidad de la particula en la posicién
A con notacién de ndmero complejo, tanto en forma polar como cartesiana.

b) Escriba una expresion para el vector de velocidad de la particula en la posicion B con notacion
de nimero complejo, tanto en forma polar como cartesiana.

¢) Escriba una ecuacién vectorial para la diferencia de velocidad entre los puntos B y A. Sustituya
la notacién de nimero complejo para los vectores en esta ecuacion y resuélvala numéricamente
para la diferencia de posicidn.

d) Compruebe el resultado de la parte ¢ con un método grafico.

Repita el problema 6-2 al considerar que los puntos A y B estén en cuerpos distintos que giran en
torno al origen con @'s de —50(A) y +75rad/s (B). Encuentre su velocidad relativa.

En la figura P6-1 se muestra la configuracion general de un mecanismo de cuatro barras y su notacion.
Las longitudes de los eslabones, la ubicacién del punto de acoplador y los valores de 6, y @, para los
mismos mecanismos de cuatro barras utilizados en el andlisis de posicién en el capitulo 4 se redefinen
en la tabla P6-1, 1a cual es Ja misma que la tabla P4-1 (p. 150). Para la(s) fila(s) asignada(s), dibuje el
mecanismo a escala y encuentre las velocidades de las juntas de pasador A y By de los centros instanté-
neos 1, 5 € I, 4 con un método gréfico. En seguida calcule @, y @, y encuentre la velocidad del punto P.
Repita el problema 6-4 con un método analitico. Trace el mecanismo a escala y rotdlelo antes de
establecer las ecuaciones.

En la figura P6-2 (p. 221) se muestra la configuracién y terminologia de un mecanismo de cuatro
barras manivela-corredera descentrado. En la tabla P6-2 se redefinen las longitudes de los eslabones
y los valores de 6 y w,. Para la(s) fila(s) asigrada(s), dibuje el mecanismo a escala y encuentre las
velocidades de las juntas de pasador A y By la velocidad de deslizamiento en la junta deslizante con
un método grafico. .

Repita el problema 6-6 con un método analitico. Dibuje el mecanismo a escala y rotilelo antes de
establecer las ecuaciones.

En la figura P6-3, se muestra la configuracién general y la terminologia de un mecanismo de cuatro ba-
rras manivela-corredera invertido. Las longitudes de los eslabones y los valores de 64, @,y ¥ se definen
en la tabla P6-3. Para la(s) fila(s) asignada(s), dibuje el mecanismo a escala y encuentre las velocida-
des del punto A y B y la velocidad de deslizamiento en la junta deslizante mediante un método gréfico.

TABLA P6-1 Datos para los problemas 64 y 6-5°
Fila Eslabén 1 Eslabdn 2 Esiabén 3 Eslabdn 4 6, @ Rpq &y
a 6 2 7 9 30 10 6 30
b 7 Q 3 8 85 -12 9 25
c 3 10 6 8 45 -15 10 80
d 8 5 7 6 25 24 5 45
e 8 5 8 6 75 -50 9 300
f 5 8 8 9 15 -45 10 120
g 6 8 8 Q 25 100 4 300
h 20 10 10 10 50 -65 6 20
i -4 5 2 5 80 25 9 80
j 20 10 5 10 33 25 1 0
k 4 6 10 7 88 -80 10 330
/ 9 7 10 7 60 -00 5 180
m 9 7 I 8 50 75 10 90
n 9 7 11 6 120 15 15 60

* Los dibujos de estos mecanismos se encuentran en la carpeta PDF Problem Workbook del DVD,
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TABLA P6-0 parte 3

Matriz de temas y
problemas

Eslabon 3

6.8 Andilisis de la veloci-

P
-y Descertrado
) 62
Eslabén 2

o

0,

Posicidn de la corredere d

FIGURA P6-2 Configuracion y ferminologia para los problemas 6-6, 6-7, 6-110 6-111#

Repita el problema 6-8 con un métcdc znalitico. Dibuje el mecanismo a escala y rotiilelo antes de
establecer las ecuaciones.

6.9

dad de mecanismo
de cinco barras
engranado

6-11

Velocidad de cual-
quier punto de un
mecanismo

6-5, 6-16¢, 6-17¢,
6-18¢, 6-46, 6-47,
6-49, 6-50, 6-51,
6-53, 6-54, 6-56,

*6-11

R
TABLA P6-2 Datos para los problemas -6 v 6-7

6-80, 6-81, 6-82,
6-84c, 6-835, 6-87c,
6-96

En la figura P6-4 se muestra la configuracién general y la terminologia de un mecanismo de cinco barras
engranado. Las longitudes de los eslabones, la relacion de engranes (1), el dngulo de fase (¢) y los valo-
res de 6, y @, se definen en la tabla P6-Z. Para la(s) fila(s) asignada(s), dibuje el mecanismo a escala y
encuentre @; y @y con un método grafico.

Repita el problema 6-10 con un método analitico. Dibuje el mecanismo a escala y
rotdlelo antes de establecer las ecuaciones.

Encuentre todos los centros instantZneos de los mecanismos mostrados en la figura
P6-5 (p. 222).

Encuentre todos los centros instantZneos de los mecanismos mastrados en la figura
P6-6 (p. 222).

Encuentre todos los centros instantZneos de los mecanismos mostrados en la figura
P6-7 (p. 223).

Encuentre todos los centros instantneos de los mecanismos mostrados en la figura
P6-8 (p. 224). (0n
El mecanismo mostrado en la figura P5-5a (p. 222) tiene 0,A = 0.8, AB = 1.93, B ; A a)
AC = 1.33 y descentrado = 0.38 pulzades. El dngulo de la manivela en la posicion 0, Oy

FIGURA P6-3 Configuracidon y termino-
logia para los problemas 6-8 a 6-9

s
Relacién de engranes A = & -
5
Angulo de fase o= 85~ 18,
k!
oL
X

FIGURA P6-4 Configuracién y ferminologia para los problemas 6-10y 6-11

R

Fila Eslabén 2 Eslabén 3 Descentrado 6, ‘ @»
a 14 4 1 45 10
b 2 6 -3 60 -12
c 3 8 2 -30 -15 -
d 3.5 10 1 120 24 * Respuestas en el apéndice F.
e 5 20 -5 295 -50 ¥ Estos problemas son
f 3 13 0 100 -45 adecuados para ser resueltos
g 7 25 10 330 100 con Mathcad, Matlab o un

solucionador de ecuaciones

¥ Los dibujos de estos mecanismos se encuentran en :a carpeta PDF Problem Workbook del DVD.

TKSolver.
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TABLA P6-3 Datos para los problemas 6-8 y 6-9

Fila Eslabén 1

Eslabén 2

Eslabén 4 ¥ 8, Wy
a 6 2 4 o0 30 10
b 7 9 3 75 85 -15
c 3 10 6 45 45 24
d 8 5 3 60 25 -50
e 8 4 2 30 75 -45
f "5 8 8 90 150 100

Suponga contacto rodante
a)

1 714

F
7o
7

7

7B

Suponga contacto rodante
y deslizante 1

) )]

FIGURA P6-5 Problemas de andlisis de velocidad y
cenfro instantaneo. Problemas 6-12 y 6-16 a 6-20

6-20

6-19

mostrada es de 34.3° y el dngulo BAC = 38.6°. Encuentre ®;,
V.. Vv Veenla posicion mostrada con @, = 15rad/sen la
direccién mostrada.

a) Con el método grafico de diferencia de velocidad.
b) Con el método grafico de centro instantdneo.
f¢)  Con el método analitico.

El mecanismo de la figura P6-5¢ tiene 1,,A = 0.75,AB = 1.5

y AC = 1.2 pulgadas. El dngulo de manivela efectivo en la
posicion mostrada es de 77° y el angulo BAC = 30°. Encuentre
W3, Wy, V4, Vg 'y Vi para la posicion mostrada con w, = 15
rad/s en la direccién mostrada.

a) Con el método grafico de diferencia de velocidad.
by Con el método grafico de centro instantdneo.
¢y  Con el método analitico. (Sugerencia: Cree un mecanis-

mo efectivo para la posicién mostrada y analicelo como
mecanismo de cuatro barras con juntas de pasador.)

El mecanismo de la figura P6-5ftiene AB= 1.8 y AC=1.44
pulgadas. El dngulo de AB en la posicién mostrada es de 128°
y el dngulo BAC = 49°. La corredera en B estd a un angulo de
59°. Encuentre @s, V4, Vpy V- para la posicion mostrada con
V, = 10 pulg/s en la direccién mostrada.

a) Con el método grafico de diferencia de velocidad.
b) Con el método gréfico de centro instantdneo.
“c) Con el método analitico.

El mecanismo de leva y seguidor mostrado en la figura P6-5d
tiene O,A = 0.853 pulgadas. Encuentre V,, V4.0, ¥ Vieq para
la posicién mostrada con @, = 20 rad/s en la direccion mostra-
da.

El mecanismo de leva y seguidor mostrado en la figura P6-5e tiene O,A = 0.980 pulgadas y O;A =

1.344 pulgadas. Encuentre @3, V. ¥ Vaey Para la posicién mostrada con @, = 10 rad/s en la direc-

¢ién mostrada.
6-21

El mecanismo mostrado en la figura P6-6b tiene L; =61.9, L, = 15, L; =458, L, = 18.1, L; =23.1

mm. 6, es de 68.3° en el sistema de coordenadas xy, el cual estd a —23.3° en el sistema de
coordenadas XY. La componente X de O,C es de 59.2 mm. Para la posicién mostrada, encuentre la

o)

FIGURA P6-6 Problemas 6-13,6-21y 6-22
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TABLA P6-4 Datos para los problemas 5-10y 6-11

Fila

Eslabén 1 Eslabdén 2 Eslabdén 2 Eslabén 4 Eslabdén 5 A

L4

@2

a

-3Q w0 QOT

2
-2.5
05
-1
3.2
15
25
-25
-4

b woo

10
15

—
OO0 — 00000000

NONNOOTOT O —
—_

WO ~NO N — NN
BB WOAELAEDN

K]
&l

122
-5
k)
=)
&d
120

-50
-45
100
-65

25

120 * Estos problemas son
75 adecuados para ser resueltos
55 con Mathcad, Matlab o un
100 solucionador de ecuaciones
TKSolver.

6-22

6-23

6-24

6-25

6-26

6-27

6-28

6-29

6-30

relacion de velocidad Vs ¢/, 5 y 1a ventaja mecdnica del eslabén 2 al
eslabdn 6.

a) Con el método gréifico de difersrcia de velocidad.
b) Con el método grifico de centrd instantdneo.

Repita el problema 6-21 con el mecarismo de la figura P6-6d, cuyas
dimensiones son: L, = 15, L; =40.9, £5 =447 mm; 6, es de 24.2° en el
sistema de coordenadas XY.

Genere y dibuje las centrodas fija ¥ mévil de los eslabones 1 y 3 del
mecanismo mostrado en la figura P€-7a. ’

El mecanismo de la figura P6-8a (p. 224) tiene el eslab6n a -25° y 0,4
a 37° en el sistema de coordenadas X global. Encuentre @w,, V, y V3
en el sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si @, = 15
rad/s en sentido de las manecillas del reloj. Use el método grifico de
diferencia de velocidad. (Imprima la figura del archivo PDF que viene
en ¢l DVD y dibuje sobre ella.)

El mecanismo de Ia figura P6-8a (p. 224) tiene el eslab6én 1 a -25° y
0,A a 37° en el sistema de coordenadas XY global. Encuentre ., V, y
Vg en el sistema de coorder.adas global en la posicién mostrada si @,
= 15 rad/s en sentido de las manecillas del reloj. Use el método gréfico
de centro instantdneo. (Imp-ima la figura del archivo PDF que viene en
el DVD y dibuje sobre ella.}

El mecanismo de la figura P6-8a tiene el eslabén 8, = 62° en el siste-
ma de coordenadas x y. Encuentre ©;, V4, Vg en el sistema de coorde-
nadas local en la posicién mostrada si @, = 15 rad/s en el sentido de
las manecillas del reloj. Use el métedo analitico.

Para el mecanismo de la figura P6-84, escriba un programa de computa-
dora o use un solucionador de ecuaciones para encontrar y graficar @,
V.y Vpen el sistema de coordenacas local para el rango de movimien-
to MAximo que este mecanismo perraite si @, = 15 rad/s en el sentido
de las manecillas del reloj.

El mecanismo de la figura P6-8b tienz el eslabén 1 a —36° y el eslabdn 2
a 57° en el sisterna de coordenadas X7 global. Encuentre @,, V,, Vzen el
sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si @, = 20 rad/s en
el sentido contrario al de las manecillas del reloj. Use el método gréafico
de velocidad instantdnea. (Imprima Iz . gura de su archivo PDF que viene
en el DVD y dibuje sobre ella.)

El mecanismo de la figura P6-8b tiens el eslabdn 1 a -36° y el eslabén

~2a57° en ¢l sistema XY de coordenacas global. Encuentre @y, V,, Vi

en el sistema de coordenades global en la posicién mostrada si @, =
20 rad/s en el sentido contrerio al de las manecillas del reloj. Use el
método gréfico de centro instantdneo. (Imprima la figura de su archivo
PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

El mecanismo de la figura P6-8b tienz el eslabén 1 a —36° y el eslabdn
2 a 57° en ¢l sistema de coordenadas XY global. Encuentre @,, V,, Vg
en el sistema de coordenadzs global ex 1a posicién mostrada si @, =
20 rad/s en el sentido contrerio al de las manecillas del reloj. Use el
método analitico.

O

VA LLLLIILON AL EAOLL G

i

FIGURA P6-7 Problemas 6-14y 6-23 DeR.T
Hink'e, Problems in Kinematics, Prentice-Hall, Englewood
Cliffs, NJ, 1954
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Ly=162 L, =40
Ly=96 L4=122

Ly =150 L,=30
Ly=150 Lgy=30

0,A=0,C=20
04B=04D=20
04E=04G=30
OgF=0gH =30

L3 =130
descentrado = 52

d) Transportadora de viga oscilante  €) Mecanismo palanca angular ) Manivelo-corredera descentrada

L1=458

L1=87 Lr=19.8
Ly =49 I3=194
L3 =100 7 Lg=383
Ly=153 ) 15=133
Ls =100 I7=133
Lg=153 | Lg=19.8
Lo=19.4

Zol  le—4.5tip.
g) Mecanismo de freno de fambor R) Mecanismo simétrico

Todas las dimensiones estdn en mm

FIGURA P6-8 Problemas 6-15y 6-24 a 6-45  Adaptado de P H. Hill y W, P Rule (1960). Mechanisms: Analysis and Design,
con permiso

'6-31  El mecanismo de la figura P6-8b tiene ¢l eslabdn 1 a —36° en el sistema de coordenadas XY global.
Escriba un programa de computadora o use un solucionador de gcuaciones para encontrar y graficar
@, V4, Vg en el sistema de coordenadas local para el rango de movimiento mdximo que este meca-
nismo permite si @, = 20 rad/s en el sentido contrario al de las manecillas del reloj.

6-32  El mecanismo manivela-corredera descentrado mostrado en la figura P6-8f tiene el eslabdn 2 a 51° en el
sistema de coordenadas XY global. Encuentre V,,, V; en el sistema de coordenadas global en la posicién
mostrada si @, = 25 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. Use el método grafico de diferencia
de velocidad. (Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

6-33  El mecanismo manivela-corredera descentrado mostrado en la figura P6-8f tiene el eslab6n 2 a 51°
en el sistema de coordenadas XY global. Encuentre V,, V;; en el sistema de coordenadas global en la
posicién mostrada si @, = 25 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. Use el método grifico de
centro instantaneo. (Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

FIGURA P6-9 Proble-
ma 6-46 ¥ Estos problemas son adecuados para ser resueltos con Mathcad, Matlab o un solucionador de ecuaciones TKSolver.
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6-34

6-35

6-36

637

6-38

6-39

6-40

6-41

"6-42

6-43

i6-44

'6-45

6-46

“16-47

“16-48

*16-49

* manivela si @, = 15 rad/s en el sentido de la manecillas del reloj.

El mecanismo manivela-corredera descentrado mostrado en la figura P6-8f tiene

el eslabon 2 a 51° en el sistema de coordenadas XY global. Encrentre V., Vi en

el sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si @, = 25 radss en el

sentido de las manecillas del reloj. Use un método analitico.

Para el mecanismo manivela-corredera descentrado mostrado en la figura P6-8f,

escriba un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones para

encontrar V, y Vp en el sistema de coordenadas global para el rango de movi-

miento maximo permitido por este mecanismo si @, = 25 rad/s en el sentido de Ly=
las manecillas del reloj.

El mecanismo de la figura P6-8d tiene el eslabén 2 a 58° en el sistema de coor-
denadas XY global. Encuentre V,, Vg, V., en el sistema de coordenadas global
en la posicion mostrada si @, = 30 rad/s en el sentido de las mamecillas del reloj.
Use el método gréfico de diferencia de velocidad. (Imprima la figura de su archi-
vo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

El mecanismo de la figura P6-8d tiene el eslabdn 2 a 58° en el sistema de coor-
denadas XY global. Encuentre V,, Vj, V. €n €l sistema de coordenadas global
en la posicion mostrada si @, = 30 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj.
Use un método analitico.

Para el mecanismo de la figura P6-84, escriba un programa de computadora o use un solucionador de
¢écuaciones para encontrar y graficar V,, Vg, V., en el sistema de coordenadas global para el rango
de movimiento maximo permitido por este mecanismo si @, = 30 rad/s en el sentido de las maneci-
llas del reloj.

El mecanismo de la figura P6-8g (p. 224) tiene el eje local xy a —119° y 054 a 29° en el sistema de
coordenadas XY global. Encuentre @y, V, v V en el sistema de coordenadas global en la posicién
mostrada si @, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. Use el método grifico de diferen-
cia de velocidad. (Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre elia.)

El mecanismo de la figura P6-8g tiene ¢l gje local xy a—119° y 0,4 a 29° en el sistema de coordena-
das XY global. Encuentre @4, V4 y Vi en ¢l sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si
@, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. Use el método grafico de centro instantdneo.
(Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y d:buje sobre 2lia.)

El mecanismo de la figura P6-8g tiene el eje local xy a—119° y O,A a 29° en el sistema de coordena-
das XY global. Encuentre @4, V4 y Vpen el sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si
@, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. Use un método anatitico.

El mecanismo de la figura P6-8g tiene el eje local xy a —119° en el sistema de coordenadas XY
global. Escriba un programa de computadora o use un sclucionader de ecuaciones para encontrar y
graficar ,, V, y Vg en el sistema de coordenadas local para el rango de movimiento méximo permi-
tido por este mecanismo si @, = 15 rad/s en el sentido de las manezillas del reloj.

El compresor radial de 3 cilindros mostrado en la figura P6-8¢ [p. 224) tiene sus cilindros equidis-
tantes a 120°. Encuentre las velocidades de los pistones Vg, V;. Vg con la manivela a —53°
por medio de un método gréfico si @, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj.
(Imprima la figura del archivo PDF que viene en el DVD' y dibaje sobre ella.)

El compresor radial de 3 cilindros mostrado en la figura P6-8¢ iene sus cilindros equidistan-
tes a 120°. Encuentre las velocidades de los pistones Vg, V5, V¢ con la manivela a -53° por
medio de un método analitico si @, = 15 rad/s en el sentido de las manecilias del reloj.

El compresor radial de 3 cilindros mostrado en la figura P6-8¢ iene sus cilindros equidis-
tantes a 120°. Escriba un programa de computadora o us2 un sclucionador de ecuaciones
para encontrar y graficar las velocidades de los pistones Vi, V;. V¢ para una revolucién de la

La figura P6-9 muestra un mecanismo en una posicién. Encuentre las velocidades instantdneas
de los puntos A, By P si el eslabdn O,A gira en el sentido de las manecillas del reloj a 40 rad/s.
La figura P6-10 muestra un mecanismo y su curva de acopladoz. Escriba un programa de
computadora o use un solucionador de ecuaciones para calcular y graficar la magnitud y
direccidn de la velocidad del punto P del acoplador a incrementos de 2° de dngulo de manivela con
@, = 100 rpm. Compruebe su resultado con el programa LINKAGES.

La figura P6-11 muestra un mecanismo que opera con su manivela a 500 rpm. Escriba un programa
de computadora o use un solucionador de ecuaciones para calcular y graficar 1a magnitud y direccién
de la velocidad del punto B a incrementos de 2° de dngulo de manivela. Compruebe su resultado con
el programa LINKAGES.

La figura P6-12 muestra un mecanismo y su curva de acoplado:. Escriba un programa de compu-
tadora o use un solucionador de ecuaciones para calcular y graficar la magnitud y direccién de la

FIGURA P6-10 Problema 647 Meco-
nismo de cuatro barras con una curva de
acoplador lineal recta doble

Wepy

Acoplador Peine
8.375"

/& Manivela
« gn
0, \" Balancin

~

Bancada\?' 187
9.625" N
@ —43°
04
FIGURA P6-11 Proble-

ma 648 Mando de
marco de telar

FIGURA P6-12 Problema 649

* Respuestas en el apéndice F.
T Estos problemas son
adecuados para ser resueltos
con Mathcad, Matlab o un
solucionador de ecuaciones
TKSolver.



FIGURA P6-14 Problema 6-51

* Respuestas en el apéndice F.
" Estos problemas son
adecuados para ser resueltos
con Mathcad, Matlab o un
solucionador de ecuaciones
TKSolver.

# Estos problemas son ade-
cuados para ser resueltos con
el programa Working Model,
el cual se encuentra en el CD-
ROM adjunto.

CAPITULO 6  ANALISIS DE LA VELOCIDAD

velocidad del punto P del acoplador a incrementos de 2° de dngulo de
manivela con @, = 20 rpm a lo largo del rango de movimiento maximo
posible. Compruebe su resultado con €l programa LINKAGES.

76-50  La figura P6-13 muestra un mecanismo y su curva de acoplador. Escriba
un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones para
calcular y graficar la magnitud y direccion de la velocidad del punto P del
acoplador a incrementos de 2° de dngulo de manivela con @, = 80 rpm a lo
largo del rango de movimiento méximo posible. Compruebe su resultado
con el programa LINKAGES.

"%6-51  La figura P6-14 muestra un mecanismo y su curva de acoplador. Escriba
un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones para
calcular y graficar la magnitud y direccién de la velocidad del punto P del
acoplador a incrementos de 2° de dngulo de manivela con @, =80 rpm alo
largo del rango de movimiento maximo posible. Compruebe su resultado
con el programa LINKAGES.

76-52  La figura P6-15 muestra una sierra eléctrica, utilizada para cortar metal. El esla-
bén 5 pivotea en Os y su peso hace que la hoja de la sierra se ponga en contacto
con la pieza de trabajo mientras ¢l mecanismo mueve la hoja (eslabén 4) hacia
delante y hacia atras sobre el eslabén 5 para cortar la pieza. Es un mecanismo
de manivela-corredera descentrado con las dimensiones mostradas en la figura.
Dibuje un diagrama de mecanismo equivalente; en seguida calcule y grafique la
velocidad de la sierra con respecto a la pieza que se corta en una revolucion de la
manivela a 50 rpm.

¥6-53 La figura P6-16 muestra un mecanismo indexador de balancin de recoger y

colocar, que puede analizarse como dos mecanismos de cuatro barras impulsados

por una manivela comun. Las longitudes de los eslabones se proporcionan en la

figura. Se da el dngulo de fase entre los dos pernos de manivela en los eslabones 4

s
, Carrera Vi
L de corte e
: i g
i O T, J
"——“——_“-m'mw-@)
/ i | 1
/ H ¥
T\/ - Pieza de trabajo

FIGURA P6-15 Problema 6-52 Sierra mecdnica  Adaptado de P H. Hill y W. P Rule (1960). Mechanisms:
Analysis and Design, con permiso

Proporcién de
engranes =—1
O,A =04D =40
0,04 = 108 L3=108
058 = 13 =radios excéntricos el engrane 5

0gC=92 L7=CB =193 Os| Todas las dimensiones &
O6E = 164 0605 =128 | - 185 estdn en mm Seccién X-X

~_Excéntricoen 1

Figura P6-16 Problema 6-53 Indexador de viga oscilante con mecanismo de recoger y colo-
car Adaptfado de B H. Hill y W. B Rule (1960). Mecanisms: Analysis and Design, con autorizacién
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i - "Eslabonesen v (4)
Brazo del : |
balancin (4)

Méquina para
rodar rollos | . SR
de papel .

Y
B - Cilindro
Varilla (3) Estacién de descarga neumético (2) AB =105 al 44°
: AC =301 al 44°
FIGURA P6-17 Problema 6-54 8D = 172

Todas las dimensiones estdn en mm

y 5. Los cilindros de producto empujados tienen didmetros de FIGURA P6-18 Problema 655 De P H. Hill y W. P Rule
60 mm. El punto de contacto entre el dedo vertical izquierdo y (1960). Mechanisms: Analysis and Design, con permiso
el cilindro més a la izquierda en la posicion mostrada es de 58
mm a 80° en comparacién con el extremo izquierdo del acoplador del paralelogramo (punto D). Cal-
cule y grafique las velocidades absolutas de los puntos E'y P, y la velocidad relativa entre los puntos
E'y P para una revolucion del engrane 2.
i6-54  La figura P6-17 muestra un mecanismo de descarga de rollos de papel impulsado por un cilindro
neumético. En la posicién mostrada, AO, = 1.1 ma 178°y 0,4 es de 0.3 m a 226°. 0,0,=0.93 ma
163°. Los eslabones en V estdn rigidamente conectados a O,A. El cilindro neumatico se retrae a una
velocidad constante de 0.2 m/s. Dibuje un diagrama cinematico del mecanismo, escriba las ecuaciones
necesarias, calcule y grafique la velocidad angular del rollo de papel v la velocidad lineal de su centro
cuando gira 90° en sentido contrario al de las manecillas del reloj a partir de la posicién mostrada.
16-55 La figura P6-18 muestra un mecanismo compactador de polvos.

a) Calcule su ventaja mecénica en la posicién mostrada.
by Calcule y grafique su ventaja mecdnica en funcién del dngulo AC cuando gira de 15 a 60°.

%6-56  La figura P6-19 muestra un mecanismo de viga oscilante. Calcule y grafique la velocidad V4, para
una revolucién de la manivela de entrada 2 que gira a 100 rpm.
6-57 La figura P6-20 muestra una herramienta plegadora.

a) Calcule su ventaja mecénica en la posicién mostrada.
b) Calcule y grafique su ventaja mecdnica en funcién del dngulo del eslabén AB cuando gira de 60
a45°.

'6-58  La figura P6-21 (p. 228) muestra unas pinias de presion. Calcule su ventaja mecédnica en la posicion
mostrada. Dibuje a escala el diagrama con las dimensiones que se requieran.
'6-59  La figura P6-22 (p. 228) muestra una mordaza inmovilizadora de cuatro barras utilizada para

* Respuestas en el apéndice F.
T Estos problemas son
adecuados para ser resueltos

sujetar una pieza de trabajo en su lugar sujetdndola en D. G,A =70, 0,C = 138, AB =35, 0,B = con Mathcad, Matlab o un
34, 0,D = 82 y 0,0, = 48 mm. En la posicién mostrada, el eslz_ibén estd a 104°. El mecanismo se solucionador de ecuaciones
inmoviliza cuando el eslabdn alcanza 90°. TKSolver.

-
Franual

¥

rcenadcrd b

= AB =080, BC =123, CD= 155 AD =24
Todas las dimensicnes estdn en pulgadas

Todas las dimensiones estdn en pulgadas

N\
FIGURA P6-19 Problema ¢-56 Mecanismo de transporte de
viga oscilante de ocho barras de movimiento en linea recta FIGURA P6-20 Problema 6-57 Herramienta plegadora
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FIGURA P6-24 Proble-
ma 661 DePRHHllyW. R
Rule (1960). Mechanisms.
Analysis and Design, con
permiso

[
\\

AN S/
N
Ly =0.68 pulg
Ly =1.38 pulg
L3 =122 pulg
Ly=1.62 pulg

FIGURA P6-25 Pro-
blemas 6-62y 663 De
R H.Hilly W.RRule (1960).
Mechanisms: Analysis and
Design, con permiso

* Respuestas en el apéndice F.
T Estos problemas son
adecuados para ser resueltos
con Mathcad, Matlab o un
solucionador de ecuaciones
TKSolver.

% Estos problemas son ade-
cuados para ser resueltos con
el programa Working Model,
el cual se encuentra en el CD-
ROM adjunto.
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" Cuadricula de 0.5 cm

Problema 6-58

6-60

6-61

*i6-62

6-63

6-64

*6-65

6-66

6-67

FIGURA P6-26 Problemas 6-64,6-106,6-107 De P H. Hilly
W. R Rule (1960) Mechanisms: Analysis and Design, con permiso

e r ent

FIGURA P6-22 Problema ¢-59 FIGURA P6-23 Problema 6-60 Esmeriladora

a) Calcule su ventaja mecdnica en la posicién mostrada.
b) Calcule y grafique su ventaja mecdnica en funcidn del angulo del eslabdn AB cuando el eslabdn
2 gira de 120 a 90°.

La figura P6-23 muestra una esmeriladora. La pieza de trabajo oscila bajo la rueda rectificadora
rotatoria de 90 mm de didmetro por la accién de un mecanismo manivela-corredera que tiene una
manivela de 22 mm, una biela de 157 mm y un descentrado de 40 mm. La manivela giraa 120 rpm y
la rueda rectificadora a 3450 rpm. Calcule y grafique la velocidad del punto de contacto de la rueda
rectificadora con respecto a la pieza de trabajo en una revolucién de la manivela.

La figura P6-24 muestra un mecanismo manivela-corredera invertido. El eslabén 2 es de 2.5 pulga-
das de largo. La distancia O,A es de 4.1 pulgadas y 0,0, de 3.9 pulgadas. Encuentre @, ®;, @4, V44,
Vyanen ¥ Vaew €11 12 posicién mostrada con Vy; = 20 pulg/s en la direccién mostrada.

La figura P6-25 (p. 222) muestra un mecanismo de eslabén de arrastre con dimensiones. Escriba las
ecuaciones necesarias y resuélvalas para calcular la velocidad angular del eslabén 4 con una entrada
de @, = 1 rad/s. Comente sobre los usos de este mecanismo.

La figura P6-25 muestra un mecanismo de eslabdn de arrastre con dimensiones. Escriba las ecuacio-
nes necesarias y resuélvalas para calcular y graficar las centrodas del centro instantdneo I 4.

La figura P6-26 muestra un mecanismo con dimensiones. Use un método grafico para calcular las
velocidades de los puntos A, By C, y la velocidad de deslizamiento en la posicién mostrada

w, =20 rad/s.

La figura P6-27 muestra un mecanismo de leva y seguidor. La distancia 0,A = 1.89 pulgadas y

0B = 1.645 pulgadas. Encuentre las velocidades de los puntos A y B, la velocidad de transmision, la
velocidad de deslizamiento y s si @, = 50 rad/s. Use un método gréfico.

La figura P6-28 (p. 229) muestra un mecanismo de retorno réapido. Utilice un método gréfico para
calcular las velocidades de los puntos A, By C'y la velocidad de deslizamiento en la posicién mostrada.
@, = 10 rad/s.

La figura P6-29 (p. 229) muestra un mecanismo de pedal de baterfa. 0,A = 100 mm a 162° y giraa
171°en A”. 0,0, = 56 mm, AB = 28 mm, AP = 124 mm y O,B = 64 mm. La distancia de O, a F,,, es
de 48 mm. Encuentre y grafique la ventaja mecénica y la relacién de velocidad del mecanismo a lo

Ly =1.35pulg
Ly=1.36
Ls=2.69
Lg=1.80

6, = 14°
65 = 88°
0204 =1.22 al 56.5°
004 =3.86 al 33°

/ N
j. Direccién de
deslizamiento

FIGURA P6-27 Problema 6-65 DePr
H. Hill y W, R Rule (1960) Mechanisms: Analy-
sis and Design, con permiso
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6-68

6-69

6-70

6-71

6-72

6-73

6-74

6-75

6-76

6-77

largo de su rango de movimiento. Si la velocidad de entrada V,,,, es de
una magnitud constante de 3 m/s y F,,, es constante de 50 N, encuentre

la velocidad y fuerza de salida a lo largo de su rango de movimiento y 3
la potencia de entrada. C
La figura 3-33 (p. 106) muestra un mecanismo de corredera-manivela Ly =1.00 pulg
deslizante de seis barras. Encuentre todos sus centros instantdneos enla  Lg =4.76
L 2.86 pulg
posicién mostrada. Ls =455
Calcule y grafique las centrodas del centro instantaneo I, del me- 6y =99°
canismo mostrado en la figura 3-33 (p. 106) de modo que un par de 0405 =1.69al 15.5 ]

engranes circulares pueda reemplazar la diada motriz 23.

Encuentre la velocidad de la corredera mostrada en la figura 3-33 (p. *

106) en la posicién mostrada si 8, = 110° con respecto al eje X global,

si supone que @, = 1 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. EIGURA P6-28 Problemas 6-66,6-108. 6-100 De P
a) Con un método grafico. H. Hill y W. R Rule (1960). Mechanisms: Analysis and Design

by Con el método de centros instantaneos.
Y¢)  Con un método analitico.

Escriba un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones tal como Mathcad, Mat-
lab 0 TKSolver para calcular y graficar la velocidad angular del eslabén 4 y la velocidad lineal de la
corredera 6 en el mecanismo manivela-corredera de seis barras mostrado en la figura 3-33 (p. 106),
tanto como una funcién de 8, para una w, = 1 rad/s constante a favor de las manecillas del reloj

y por separado como funcidn de la posicién de la corredera, como se muestra en la figura. ;Cudl es ¢l
porcentaje de desviacidn de la velocidad constante en el intervalo 240° < 82 <270° y en el intervalo
190° — 62 <315°?

La figura 3-34 (p. 107) muestra un mecanismo de seis barras Stephenson. Encuentre todos los cen-
tros instantdneos en la posicidn mostrada:

Bateria

a) Enla parte a) de la figura.
b) Enla parte b) de la figura.
¢) Enla parte ¢) de la figura.

Encuentre la velocidad angular del eslabén 6 del mecanismo mostrado en la figura 3-34 parte 2) (p.
107) en la posicidén mostrada (85 = 90° con respecto al eje x) si w, = 10 rad/s gira en sentido de las
manecillas del reloj.

a) Con un método grifico. FIGURA P6-29 Proble-
b) Con el método de centros instantineos. ma 6-67
*¢)  Con un método analitico.

Escriba un programa de computadora o utilice un solucionador de ecuaciones tal como Mathcad,
Matlab o TKSolver para calcular y graficar la velocidad angular del eslabdn 6 en el mecanismo de

seis barras de la figura 3-34 (p. 107) como una funcién de 8, con una velocidad constante @, = 1 * Estos problemas son

rad/s en el sentido de las manecillas del reloj. adecuados para ser resueltos

La figura 3-35 (p. 107) muestra un mecanismo de seis barras Stephenson. Encuentre todos sus cen- ~ con Mathcad, Matiab o un

tros instantaneos en la posicién mostrada: solucionador de ecuaciones
TKSolver.

a) Enla pafte a) de la figura.
b) Enla parte ) de la figura.

Encuentre la velocidad angular del eslabon 6 del mecanismo
mostrado en la figura 3-35 (p. 107) con 8, =90° si @, =

10 rad/s gira en sentido contrario al de las manecillas del
reloj.

a) Con un método gréfico (use un compds y regla para dibujar el
mecanismo con el eslabén 2 a 90°).

b) Con el método de centros instantaneos (use un compds y regla
para dibujar el mecanismo con el eslabén 2 a 90°).

¢) Con un método analitico.

Escriba un programa de computadora o utilice un solucionador de
ecuaciones tal como Mathcad, Matlab o TKSolver para calcular y
graficar la velocidad angular del eslabdn 6 en el mecanismo de seis

barras de la figura 3-35 (p. 107) como una funcién de 6, con @, = 1 FIGURA P6-30 Problemas 683 o 6-85 Bomba de
rad/s constante en sentido contrario al de las manecillas del reloj. campo petrolero (dimensiones en pulgadas)
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6-78 La figura 3-36 (p. 108) muestra un mecanismo de ocho barras. Encuentre to-

dos los centros instantdneos en la posicién mostrada en la parte @) de la figura.

76-79  Escriba un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones tal
como Mathcad, Matlab o TKSolver para calcular y graficar la velocidad angu-
lar del eslabén 8 del mecanismo de la figura 3-36 (p. 108) como una funcién
de 6, con @, = 1 rad/s constante en sentido contrario al de las manecillas del
reloj.

i6-80  Escriba un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones
tal como Mathcad, Matlab o TKSolver para calcular y graficar la magnitud y
direccién de la velocidad del punto P en la figura 3-37a (p. 108) con una fun-

FIGURA P6-31 Problemas 6-86y cién de 6,. También calcule y grafique la velocidad del punto P con respecto
687 Mecanismo de compartimen- al punto A.
fo de equipaje elevado de avidn; “6-81  Escriba un programa de computadora o use un solucionador de ecuaciones tal

dimensiones en pulgadas

FIGURA P6-32 Com-
pds de vara eliptico;
problemas 6-88 a 690

*Tenga en cuenta que la
solucidn de estos problemas
puede requerir mucho tiempo
y suelen ser més apropiados
para un proyecto que como
tarea para la clase siguiente.
En la mayorfa de los casos, la
solucidn puede verificarse con
el programa LINKAGES.

6-82
6-83

6-84

6-85

6-86

6-87

6-88

6-89

6-90

6-91

6-92

6-93

como Mathcad, Matlab o TKSolver para calcular el porcentaje de error de la
desviacién de un circulo perfecto para la trayectoria del punto P en la figura
3-37a (p. 108).
Repita el problema 6-80 con el mecanismo de la figura 3-37b (p. 108).
Encuentre todos los centros instantdneos del mecanismo mostrado en la figura P6-30 (p. 229) en la
posicion mostrada.
Encuentre las velocidades angulares de los eslabones 3 y 4 y las velocidades lineales de los puntos
A, By P, en el sistema de coordenadas XY del mecanismo mostrado en la figura P6-30 en la posicion
mostrada. Suponga que 8, = 45° en ¢l sistema de coordenadas XYy @, = 10 rad/s. Las coordenadas
del punto P, en el eslabdn 4 son (114.68, 33.19) con respecto al sistema de coordenadas xy.

a) Con un método grifico.
b) Con el método de centros instantdneos.
¢) Con un método analitico.*

Con los datos del problema 6-84, escriba un programa de computadora o use un solucionador de
ecuaciones tal como Mathcad, Matlab o TKSolver para calcular y graficar la magnitud y direccién de
la velocidad absoluta del punto P, mostrado en la figura P6-30 como una funcién de 6,.

Encuentre todos los centros instantaneos del mecanismo mostrado en la figura P6-31 en la posicién
mostrada.

Encuentre las velocidades angulares de los eslabones 3 y 4 y la velocidad lineal del punto P en el
sistema de coordenadas XY del mecanismo mostrado en la figura P6-31 en la posicién mostrada.
Suponga que 6, = ~94.121° en el sistema de coordenadas XY y @, = 1 rad/s. La posicion del punto
del acoplador P en el eslabén 3 con respecto al punto A es p = 15.00, 85 = 0°.

a) Con un método grafico.
b) Con el método de centros instantaneos.
¢) Con un método analitico.

La figura P6-32 muestra una corredera doble de cuatro barras conocida como compds de vara elipti-
co. Encuentre todos sus centros instantdneos en la posicién mostrada.

El compds de vara eliptico mostrado en la figura P6-32 debe impulsarse por el eslabén rotatorio 3 en
un circulo completo. Los puntos sobre la linea AB describen elipses. Encuentre y dibuje (a mano o
con una computadora) las centrodas fijas o méviles del centro instantdneo 5. (Sugerencia: Estos se
llaman circulos de Cardan.)

Derive expresiones analiticas para las velocidades de los puntos A y B en la figura P6-32 como una
funcién de 85, @ y la longitud AB del eslabdn 3. Use una ecuacion de lazo vectorial.

El mecanismo de la figura P6-33a (p. 231) tiene el eslabdn 2 a 120° en el sistema de coordenadas
XY global. Encuentre @g y Vp en el sistema de coordenadas global en la posicion mostrada si @, =
10 rad/s en sentido contrario al de las manecillas del reloj. Use el método gréfico de diferencia de
velocidad. (Imprima la figura con el archivo PDF del DVD y dibuje sobre ella.)

El mecanismo de la figura P6-334 tiene el eslabdn 2 a 120° en el sistema de coordenadas XY global.
Encuentre wy y Vp en el sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si @, = 10 rad/s en
sentido contrario al de las manecillas del reloj. Use el método gréafico de centro instantdneo. (Impri-
ma la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

El mecanismo de la figura P6-33a tene el eslabdn 2 a 120° en el sistema de coordenadas XY global.
Encuentre @, y V), en el sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si @, = 10 rad/s
contra las manecillas del reloj. Use un método analitico.
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FIGURA P6-33 Preoblemas 691 a 6-103

6-94  El mecanismo de la figura P6-335 tiene el eslabdn 3 perpendicular al eje X, v los eslabones 2 y 4
son paralelos entre si. Encuentre @, V4, Vp ¥ Vp si @, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del
reloj. Use el método grafico de diferencia de velocidad. (Imprima la figura de su archivo PDF que
viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

6-95  Elmecanismo de la figura P6-33b tiene el eslab6n 3 perpendicular al eje X, y los eslabones 2 y 4
son paralelos entre si. Encuentre @s, V4, Vzy Vp si @, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del
reloj. Use el método grafico de centro instantdneo. (Imprima la figura de su archivo PDF que viene
en el DVD y dibuje sobre ella.)

6-96  El mecanismo de la figura P6-33b tiene el eslab6n 3 perpendicular al eje X, y los eslabones 2 y 4
son paralelos entre si. Encuentre @s, V4, Vz v Vp 8i @, = 15 rad/s en el sentido de las manecillas del
reloj. Use un método analitico.

6-97  El mecanismo de cruceta mostrado en Ia figura P6-33¢ tiene dos grados de libertad con entradas en g
las crucetas 2 y 5. Encuentre los centros instantdneos /, ;e I, 4.

6-98  El mecanismo de cruceta mostrado en la figura P6-33c tiene dos grados de libertad con entrada en
las crucetas 2 'y 5. Encuentre Vg, Vp3 ¥ Vg, cuando ambas crucetas se mueven hacia el origen del
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sistema de coordenadas XY con una velocidad de 20 pulg/s. Use un método grifico de su eleccion.
(Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre clia.)

La trayectoria de la corredera 6 del mecanismo mostrado en la figura P6-33d cs perpendicular a la
del eje X global y ¢l eslabén 2 esta alineado con el X global. Encuentre V4 en la posicién mostrada
si la velocidad de la corredera es de 20 pulg/s hacia abajo. Use el método grafico de diferencia de
velocidad. (Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre elia.)

La trayectoria de la corredera 6 del mecanismo mostrado en la figura P6-33d es perpendicular a

la del eje X global y el eslabon 2 est4 alineado con el eje X global. Encuentre V4 en la posicion
mostrada si la velocidad de la corredera es de 20 pulg/s hacia abajo. Use el método gréfico de centro
instantdneo. (Imprima la figura de su archivo PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

Para el mecanismo de la figura P6-33¢, escriba un programa de computadora o use un solucionador
de ecuaciones para encontrar y graficar V, en el sistema de coordenadas global para una revolucién
del eslabén 2 si @, = 10 rad/s en el sentido de las manecillas del reloj.

Para el mecanismo de la figura P6-33f, localice ¢ identifique todos los centros instanidneos.

E! mecanismo de la figura P6-33f tiene el eslabon 2 a 130° en el sistema de coordenadas x y global.
Encuentre Vp en el sistema de coordenadas global en la posicién mostrada si @,= 15 rad/s en el
sentido de las manecillas del reloj. Use cualquier método grafico. (Imprima la figura de su archivo
PDF que viene en el DVD y dibuje sobre ella.)

En el caso del mecanismo de la figura P6-34, localice ¢ identifique todos los centros instantdneos.
0,0,=AB=BC=DE=1.0.A=0,B=BE=CD=1.75.0,C =AE=2.60

En el caso del mecanismo de 1a figura P6-34, muestre que /, 4 €s estacionario para todas las posicio-
nes del mecanismo. 0,0, =AB=BC=DE=1. 0,A=0,B=BE=CD=1.75. 0,C=AE=2.60

En la figura P6-26 (p. 228) se muestra un mecanismo con dimensiones. Con un método grafico,
determine las velocidades de los puntos A y B y la velocidad de deslizamiento para la posicion mos-
trada si @, = 24 rad/s en sentido horario. No tome en cuenta los eslabones 5 y 6.

Repita el problema 6-106 pero ahora con un método analitico.

En la figura P6-28 se muestra un mecanismo de retorno réapido con dimensiones. Con un método gra-
fico, determine las velocidades de los puntos A y B y la velocidad de deslizamiento para la posicién
mostrada si @, = 16 rad/s en sentido antihorario. No tome en cuenta los eslabones 5 y 6.

Repita el problema 6-108 pero ahora con un método analitico.

En la figura P6-2 (p. 221) se muestra la configuracién y terminologfa generales de un mecanismo

de cuatro barras de corredera-manivela con descentrado. Las longitudes de eslabén y los valores de
d yd se definen en la tabla P6-5. Para la(s) fila(s) asignada(s), encuentre la velocidad de la junta de
pasador A y la velocidad angular de la manivela con un método gréfico.

En la figura P6-2 (p. 221) se muestra la configuracién y terminologfa generales de un mecanismo de
cuatro barras de corredera-manivela con desviacién. Las longitudes de eslabén y los valores de d yd
se definen en la tabla P6-5. Para las filas asignadas, encuentre la velocidad de la junta de pasador A y
la velocidad angular de la manivela con el método analitico. Dibuje el mecanismo a escala y mérque-
lo antes de establecer las ecuaciones.

TABLA P6-5 Datos para los problemas 6-110 ¢ 6-111%

Fila Eslabén 2 Eslabon3 Descentrado d d
a 1.4 4 i 2.5 10
b 2 6 -3 5 -12
c 3 8 2 8 -15
d 3.5 10 1 -8 24
e 5 20 -5 15 -50
f 3 13 0 -12 -45
g 7 25 10 25 100

f Los dibujos de estos mecanismos se encuentran en el directorio PDF Problem
Workbook del DVD.



