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Instrucciones:

1.) Este es un examen en el que no se permite ningtin tipo de apuntes o Jibre.
2.) Marcar de forma especifica las respuestas. '

3.) Procedimiento de resolucidn debe ser claro y conciso.

4.) La duracion del presente examen es de 120 min.
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Problema 1.) {1 puntos)
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Determine la movilidad del mecanismo mostrado en la figura 1.
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Figura 1. "Sistema leva-seguidor”. Fuente: Norton, R L. (2004)

Problema 2.) (14 puntos)

Considerando el mecanismo articulado (“robot paralelo™) mostrado en la figura 2 (lado izquierdo),
esquematizar en el espacio provisto junto a dicha figura (lado derecho) los rangos en los que la
junta tres podria operar de forma cerrecta, en cuales no y los puntos criticos, es decir en los que fa
transmision seria ideal y en los que el sistema presentaria trabamientos.
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Figura 2_Mecanismo articulado (paralelo). Fuente: Castro-Valladares, L.D. (2017) elaboracion propia.
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Problema 3.) (15 puntos)

Para el mecanismo intermitente imostrado en la figura 3, usando el método de veciores unitarios,
determinar Vsq);4, cuando el angulo de entrada (8,) presenta los valores mostrados en la tabla 1.

NOTA: |w,| = 20 rad/ 5. Asumir velocidad constante. Ademas, la distancia entre los centros
02-A esde 30 cm.
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Figura 3. Mecanismo de Ginebra con salida lineal. Fuente: Castro-Valladares, L.D. (2017) elaboracion
propia.

Tabla 1. Vp4, en funcién de 8,. Castro-Valladares, L.D. (2017) elaboracién propia.
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Problema 4.) (30 puntos)
Aplicando el método grafo-analitico para analizar el mecanismo mostrado en el plano adjunto,
determinar:

a.} La imagen de velocidades del eslabon (3).

b.) Estimar VC
c.) Laimagen de aceleraciones del eslabon (3)

d.) Estimar A .

rad

NOTA: &, = 25("=)

Nota: el desarrollo grafico se debera realizar en plano proporcionado en la siguiente pagina
(escala 1:1). Ademas, en esta hoja, puede escribir las respuestas de forma concisa y ordenada.
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Dibujado por: Ing. L. Castro, M.S.M.E.




Problema 3.) (15 puntos)
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Dadas los siguientes parametros de entrada para el sistema mostrado en la figura 5, computar los
parametros de salida especificados en la tabla 2.

Tabla 2. V.44, €0 funcién de 8,. Castro-Valladares, L.D. (2017) elaboracion propia.

Variables de ingreso

Variables de salida

6, )

30

63 (°)

+44%5.64°

ry (m)

0.3

71 (m)

+ 0644

ry ()

0.6

7, (m/s)

+34.84

8, (rad/s)

105

8, (rad/s)

~a29.4a

# (m/s?) -842.43

8, (rad/s?) ~4888.9L
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Figura 5. Mecanismo articulado. Fuente: Castro-Valladares, L.D. (2017) elaboracion propia.
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Problema 6.) {15 puntos}

Sintesis de grafica de mecanismos de cuatro barras:

Para el cuerpo mostrado en la figura 6, determinar:

a.) Dimensiones del mecanism 1atro barras.

b.) Determinar qué caso de grashos

Figura 6. Sintesis grafica de mecanismos articulados. Castro-Valladares, L.D. (2017) elaboracion propia
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