Simulacion en Ingenieria Mecanica Ejercicios Velocidad - Aceleracion

Ejercicio 1:

Determinar a velocidad horizontal del cuerpo 2 sabiendo que j , =w¢

Determinacion de los grados de libertad:

3 Eslabones :1, 2y 0 9 coordenadas
Un cuerpo fijo (0). 3 restricciones simples 3 ec. rest,

Un par de revolucion (A) 2 ec. rest.

Un par de traslacion-rotacion (B) 1 ec. rest.

Un par de traslacion (C) 2 ec. rest.
TOTAL 1 g.d.l.

Coordenadas de los cuerpos:
Cuerpo1: [x, » i,
T

Cuerpo 2 : [x2 Vs, jz]

Cuerpo0: [x, v, i,]
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b1

Vectores de posicion de los puntos implicados:

Punto A
4A_éx1l‘;|+A osj , - senj a,u_é&x, - a,cos] U
n=é yuTreé i e ue u
é&Viu egenjl cos) | (e a ey, - asen]
Punto B
qg_§x1@+§cosj1 -sen]lu&zzg_gxl+a cosj ,U
n=e gte (8, ¢ + u
&,0 é&en , cosj, pé eJ’1 a,senj |
Punto C
e _éle)_'_ éosj , - senj 00U _ éx, U
no-e arte . =g, o
&,0 é&en , cosj, a &-0
Punto P
_,P_éle‘l,l_'_é:osjz - senj , U& bU_éx, - b, cosj ,U
n =-é ure . -LJQOLJ_G b g
&,0 é&enj, cosj, 80 g &y, - bsen ,(
Punto Q
#Q_éng_'_é:osj , - senj ,0& b U_éx, - bcosj, - senj ,U
nm=é ure . -LJQILJ_G b + g
&,0 ésenj , cosj, g1l g @y,- bsenj ,+cosj,
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Restricciones:

Restricciones simples:

x,=0
Yo =0
jo=0

Par de revolucion A:

Par traslacion-revolucion B:

® ®
BP//QP =0

®  éx,- b cosj, - x -a,cosj, U

BP =g i S
&)y, - bysen) , - y, - a,sen) |

® & senj ,U

OP=a .~ 7(
€cos] , {

® ®

BP" OP =0
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(xz - b, cosj , - x, - a, cosj 1), (COSj 2)' (yz - bsenj , - y, - a,sen] 1), (' senj 2):0

Par de traslacion C:

® ®

u//OC =0

® @ly ® &

u:%)Q OCZQ2
u eV,

® @

u 0C=0 1" y,-0"x,=0
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Ecuaciones de restriccion:

Operando con las ecuaciones anteriores y eliminando las que resultan valores nulos
resulta:

x-acos] =0
Y- asenj =0

X - b -x-a,cosj, =0

Jacobiana
I I B
r, R fix,
fo] 1 0 a,senj | 0
f,] 0 1 -acosj, O
fo|-1 0 a,senj, 1
J = wt

X, =a,cos] ; =a, CosW,t
Y, = a,sinj | =a, sinw,t

X, =b +x, +a,cos] | =b +a,coswyt +a, cosw,t

él 0 0 asinj, 0 é&,u é0u
é - Ué.u éju
éO 1 0 a]COSJ]axéyluzéOU
&1 0 1 a,sinj, Ué&,0 é€0U
é uUué.u é u
ed 00 I 68,0 v
I =w,

X, =-aj ,sinj , =-aW,sinj ,

Y, =aj’, cosj , = aW,cosj

X, =X, - ay ,sin] | =-aW,sinj , - a,W,sin]
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Ejercicio 2

Determinar La velocidad del punto C sabiendo que el brazo AB gira segun la expresion:

J =Wt +p /2
P
]
> m2, J2
o
m1, J1
NN A

N
Determinacién de los grados de libertad:
3 Eslabones :1,2y 0 9 coordenadas
Un cuerpo fijo (0). 3 restricciones simples 3 ec. rest,
Un par de revolucion (A) 2 ec. rest.
Un par de traslacion (B) 2 ec. rest.
Un par de revolucién-traslacion (C) 1 ec. rest.
TOTAL 1 g.d.l.

Coordenadas de los cuerpos:
Cuerpo1: [x, » i.[
Cuerpo2: [x, » i,

Cuerpo0: [x, v, i.f
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X0, YO0

Vectores de posicion de los puntos implicados:

Cuerpo 0:
é0u
. oA
Punto A: r' = g)u
a
Cuerpo 1:
., éxu éosj,
Punto A: 7" =5 '+ a .
1 éVlH &sinj
., éxu éosj,
PuntoB: 7* =5 'g+a .
1 eylg &sinj
Cuerpo 2:
e _ exzu eCOSJ 5
Punto C: 5 u

e)’z eSlflJ 2

Restricciones:

Restricciones simples:

0 =0

cosj , %O H &y, - bsinj |

- smj 1uecu ex1 + ccos] 1u
u
H eV1+CSIHJ 1u

- sinj ,0& bU_ éx, - beosj U

é

smj 2ue- au_ ex2 - acosj 2

O ' eyz- asin | 2u
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Par de revolucion A:
-4 _ €U ‘:,x,+ccosj120
—end 1 S

g)U iy, tesmj

Par de traslacién B:

|
(=]

.- 3/2=0

—

e -
fu.//X.B, b CB" X.B =0
®  osj , U
u, —a6. . N
2 gstzH
® éx, - bcosj , - x, U
XzBlel I 2 U

gyl'bsmj 1'y28
i-1,-3p/2=0

| .. .. .

fcosj ,(y, - bsinj | - y,)- sinj ,(x, - bcosj ;- x,) =0

Par de revolucién - traslacion C:

® ® @ ®  _
u,//CAP u,” CA=0
® ecosjou
Z/lo—
eglnlou
® .
Ch=rc - 7 = ex2 acosjzﬁ gxou

e)’z' asmj g é&u
cosj ((y, - asinj , - y,)- sinj ((x, - acosj , - x,) =0

Ecuaciones de restriccion:

Operando con las ecuaciones anteriores y simplificando resulta:

x, =0
Yo =0
jo=0

x,+ccos] , =0

y, +esinf =0

J,-1,-3p/2=0

cosj ,(y, - bsinj | - y,)- sinj ,(x, - beosj | - x,) =0

cosj o(y, - asinj , - y,) - sinj ((x, - acosj , - x,) =0
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x, +ccosj , =0

y, +tesinf |, =0

j 1'j 2 3p/2=0

cosj ,(y, - bsinj | - y,)- sinj ,(x, - beosj - x,) =0

y,-asinj , =0

X, =-ccosj ,

y, =-csinj |

jz :j 1 - 3p/2

v, =asinj , = asin(j , - 3p /2)

_ . cosj . _
X, =x, - beosj , - T-z(yl - bsinj | - y,)=
2

= ccosj | - beosj | - :’;‘ 2 (- esinj | - bsinj | - asin(j | - 3p /2))

2

Velocidades:

Matriz Jacobiana:

f, =x, +ccosj ,

f, =y +csinj

fo=j -j,-3p/2

4 =c08j ,(y, - bsinj | - y,)-sinj ,(x, - bcosj | - x,)
s =Y, - asinj ,

6 =) 17 Wf-p/2

%xl %y 1 %J %xz %y 2 %(T)J 2

ey

f, 1 0 - ¢sinj 0 0

f, 0 1 ccosj , 0 0 0

f, 0 0 1 0 0 -1
f,|-sinj, cosj, -bcosj, cosj,-bsinj sinj, sinj, - cosj, Jus
fs 0 0 0 0 1 - acosj ,
f 0 0 1 0 0 0

[=2)
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J,6 == sinj ,(y, - bsinj | - y,)- cos] ,(x, - bcosj | - x,) =

=- y,sinj , +bsinj , sinj , + y, sinj , - x, cosj , + bcosj , cosj , + x, cosj , =
:-yl San 2 +.y2 Slnj 2 " xl COSJ 2+XZCOSJ 2 +bCOS(i l-j 2):

=- y,sinj , + y, sinj , - x, cosj , + x,cosj , +bcos(3p /2) =

=-ysmj,+y,smj, - x cosf ,+x,cos],=

2 (-csinj , - bsinj | - asinj ,))cosj , =
2

=asinj ,sinj , +(-ccosj , - bcosj | -

_a+(b+c)cosj 5

sinj ,

cos ,-j,)=cos(3p/2)=0

%Lxl Ayl T[|1 ﬂxz ﬂyz 1l >
f, 1 0 - csinj | 0
f, 0 1 ccosj | 0 0
f. o 0 1 0 0 -1
f,|-sinj, cos, 0 sinj , -cosj, a+(b+ )COSJ 2

sinj ,

fi 0 0 0 0 1 - acosj ,
f.| o 0 1 0 0 0
(? 1 0 - csinj | 0 0 L\Ijéxlu &0 U
é : 0. (4 6.0
=~ 0 1 ccos 0 0 e u engu
e & Gy &%
e 0 0 1 0 0 -1 0§ G 6004
é .. . - - cosj ,Ud =&
& sinj , cosj, 0 sinj , -cosf, a+(b+c )San ] 3 &0 a04g
€ i é, 0 éou
g 0 0 0 0 1 - acos , @éy.zg éog
g o 0 1 0 0 0 Hd.0 &a
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j.l :WO

j'2 :j'1 =W

X, = sinj | = cw,sinj

Y, =-d" cosj, =-cw,cosj

Y, =aj ,cos , =aw,cosj ,

X, :smj (sinj ,X, - cosj ,y, +cosj ,¥, - J4,6j.2) =
2
= (sinj ,cw, sinj , +cosj ,cW, cosj | +cosj ,aw,cosj , - (a+(b+ )COSJ L)W, =
sinj R
=L (acost - (a+ b+ 2w, =—(acos?] , - a- (b+c)COSJ 2y, =
sinj , sinj , sinj , sinj ,
= ——(acos’] 1~ a- b+ =V w, = asin'] - (p+e) 2w, =
sinj , nj , sinj , nj ,
=(-asinj ; - (b+0) < €08 5
n’j,

=-ccosj - bcosj , - 081 » (-csinj , - bsinj , - asin(j ,- 3p /2)) =
2
" .. cosj, . : .
+csinj | +bsin] |- ———=(-ccos] , - bcos] , - acos(] ,-3p/2))+
nj ,

+

(-csinj |- bsinj , - asin( , - 3p /2))
sin’j ,



