Ejemplo correspondientes a esquema
de movimiento del seguidor

1. Considere las siguientes especificaciones acerca de las posiciones extremas que deben seguir los
esquemas de movimiento seleccionados para el seguidor:

-Parada: S(0° < 8 <90°) = 0 in.

-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in.

A partir de la informacion anterior determine la -

funcién S(0) que describe el desplazamiento del A High

seguidor en la seccion de subida 90° < 6 < 180°, 1] ones

si se emplean los siguientes esquemas de e Ribe Fall

dwell

movimiento: Aick _ &

0 90 180 270 360 Camangle © deg

a. Velocidad constante. 4 5 . . :
0 0.25 0.50 0.75 1.0 Time t sec

b. Movimiento harmdnico simple.

c. Polinomio de grado 5.

Tome en cuenta que la velocidad angular constante w de la leva es de 2 rad/s.
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1. Considere las siguientes especificaciones acerca de las posiciones extremas que deben seguir los
esquemas de movimiento seleccionados para el seguidor:

-Parada: S(0° < 8 <90°) = 0 in.

-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in.

Desarrollo:
a. Esquema de velocidad constante. I , /2
S(9=—)= in=—=]|+b>b
Este esquema implica que se emplee una funcién 2 m/2
lineal para el desplazamiento del seguidor S.
A
S=ax+b S(9=n)=1in=a<—>+b
/2
Dopde x puede ser t,6 o alguna razon de estas dos Consecuentemente:
variables. a=1b=-1

En este caso se tomard que x = 8/, donde S es el 0
desplazamiento angular de la leva durante la seccion $(0) = <_> —1, 90° < 6 < 180°
del movimiento del seguidor en consideracién. Para

este caso f = 90°. . A
Lo cual también puede ser expresado en términos

0 del intervalo de tiempo correspondiente a 90°
S@)=al=|+Db ]
B < 6 < 180°, recordando que aqui 8 = wt.
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1. Considere las siguientes especificaciones acerca de las posiciones extremas que deben seguir los
esquemas de movimiento seleccionados para el seguidor:

-Parada: S(0° < 8 <90°) = 0 in.

-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in.

Desarrollo:
a. Esquema de velocidad constante. 0 = wt - df = wdt
wt Por ejemplo:
s(t) = <—) -1, 025s<t<05s JEmp
B ds W
) . 5 v(t)=—=|=|->ds=|—=|dt
Y las funciones de velocidad v(t) y aceleracion dat  \p B
a(t) estarian dadas por: 1
ds=|—)do
ds W s (,8)
vit) =—=1|—=], 0.255<t<05s
dt  \p - ds (1)
d?s V)= —= (=
a(t)=F=O, 0.255s<t<05s do p
Este esquema a simple vista es satisfactorio en el
También la velocidad y la aceleracion pueden ser intervalo correspondiente a la seccidon de subida
expresadas en términos del desplazamiento angular 90° < 6 < 180° ya que la aceleracion es cero
de la leva. (no se tendran fuerzas inerciales) y su cambio

también serd cero (nivel de vibracion bajo).
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-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in. S ) High

Desarrollo: | "
a. Esquema de velocidad constante. | .

Sin embargo, si se integra el esquema de esta seccion v A
en el movimiento global del seguidor, se puede ver |

que existe una discontinuidad severa en el diagrama 0 : - T
de velocidad en las fronteras de la seccion, lo que

hace que la aceleracion y su cambio sean sumamente a)

grandes y tedricamente infinitos. ol °|

0 90 180 270 360
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-Parada: S(0° < 8 <90°) = 0 in.

-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in.

Desarrollo:

b. Movimiento harménico simple.

1 0
S$(0) = E[l — cos <nE)] 90° < 6 <180°

Sea:
@) =a—b ( 9)
=a—bcos| T = ° < °
B V(o) = 28 [sm( ) , 90°< 6 <180
Lo que al imponer las condiciones de frontera da: 2 N
- ' /2 A(0) = 232 [cos( ﬁ , 90° < 06 <180°
S(0=—)=0m=a—bcos T —= /
2 /2 3 0
m J(0) = [sm< ] 90° < 0 < 180°
S(an)zlinza—bcos(n-—) 233 ﬁ
/2
Consecuentemente: Este esquema tampoco es el apropiado ya que se

1 tendrd una discontinuidad en el diagrama de
a=z, b=—-= aceleracion en el esquema de movimiento global.
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b. Movimiento harménico simple.

o

0 90 180 270 360 Cam angle © deg
0 0.25 0.50 0.75 1.0 Time t sec

cam angle 6
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1. Considere las siguientes especificaciones acerca de las posiciones extremas que deben seguir los
esquemas de movimiento seleccionados para el seguidor:

-Parada: S(0° < 8 <90°) = 0 in.

-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in.

Desarrollo:
c. Desplazamiento polinomio de grado 5. Para g = /2:
Sea: S(m/2)=V(n/2) =A(/2) =0in

0 92 93 94 65 Para 8 = m:
s@=ao(g)ee(s) +alg) +o(z) +1(5) sw-10 voo-a-oa
b e e (8 2 o (? 3 o[ 41 Por lo tanto:
i C([_?)-l_g ([_3) * e(E) * f(E) S(m/2) =0in=a+b+c+d+e+f

? 3 . 2
2c+ 6d (%) + 12e (%) + 20f (%) ] V(n/2) = 0in/rad = ;[b + 2c + 3d + 4e + 5f]

1
V(o) = 3

1
A(O) = '8—2

4
A(m/2) = 0in/rad® = —[2c + 6d + 12e + 20f]
Donde de acuerdo a las condiciones de frontera: n
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1. Considere las siguientes especificaciones acerca de las posiciones extremas que deben seguir los

esquemas de movimiento seleccionados para el seguidor:
-Parada: S(0° < 8 <90°) = 0 in.

-Subida: (@ = 180°) = 1 in.

-Parada: S(180° < 0 < 270°) = 1in.

-Bajada: S(@ = 360°) = 0 in.

Desarrollo:

c. Desplazamiento polinomio de grado 5.

SmMy=1in=a+hbR2)+c(2)?2+d(2)3 +e(2)*+ f(2)°

V(r) = 0in/rad = %[b + 2¢(2) + 3d(2)? + 4e(2)2 + 5£(2)%]

A(m) = 0in/rad? = * 2¢ + 6d(2) + 12e(2)? + 20 (2)3]

=l

Consecuentemente:
a=-31,b=120,c =-180,d =130,e = —45,f =6

La ventaja al usar funciones polinomiales es que
estas son continuamente diferenciables y que con
ellas se puede garantizar se cumpla con las
condiciones de frontera impuestas por el diagrama
de posicion, velocidad, aceleracion, y cambio de
aceleracién del seguidor al hacer un sistema de
ecuaciones lineales y encontrar los coeficientes de la
funcion.



