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INSTITUCION INSTITUTO TECNOLGOGICO SUPERIOR DE SAN ANDRES TUXTLA
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DIRECCION ACADEMICA

DEPARTAMENTO

DIVISION DE INGENIERIA ELECTROMECANICA

ASIGNATURA | ANALISIS Y SINTESIS DE MECANISMOS | CLAVE: EMF-1005

UNIDAD DE
APRENDIZAJE.

LEVAS. J NO. 03

Competencia

especi Disefiar y trazar el perfil de una leva de acuerdo al tipo de
desar;mra movimiento y tipo de seguidor

= i n Afi = ~
PRACTICA |43 Disefio grifico de leva de disco con Seguidor
de Rodillo.

No. 01

Laboratorio de: Trabajo de campo,
ESCENARIO. | talieres y areas de servicios de
Mantenimiento Mecanico.

Duracién: 4 HRS

@

angulo de giro
Reloj de comparacion

Materiales Herramientas, £

Instrumen;al, Maquinaria y Desempenos / y (0) desarrollo.

Equipo.

1. Juego de levas de Disco. e Aplica las medidas de seguridad e higiene en el
2. Palpadores de Rodillo. desarrollo de la practica.

3. Bastidor. e Prepara el equipo a emplear, los instrumentos, las
4. Disco graduado indica el herramientas y los materiales necesarios para el trabajo

El grupo se dividira en equipos de trabajo de acuerdo a fas
instrucciones del instructor.

Procedimiento A.

1l
2.

3

de Mantenimiento.
Limpia el area de trabajo.

Evita la manipulacion de liquidos y alimentos cerca del
area de trabajo.

Dibujar el diagrama de desplazamientos en la leva.

A partir del diagrama anterior, determinar graficamente el
perfil tedrico y real de dicha leva.

La determinacion grafica del perfil se lleva a cabo con e}
proceso dibujo siguiente:
https://www.youtube.com/watch?v=6_I9TU4RFns
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Procedimiento B

DISENO GRAFICO DE LEVAS CON SEGUIDOR DE RODILLO
CON MOVIMIENTO DE TRASLACION.

El método utilizado para el diseiio de la leva mostrada en la figura 9, es el mismo que en el del

caso anterior con las particularidades que a continuacion se detallan:

£ (A)
diagrama de
desplazamiento
linea priniti\; i
31 A
12 1 2 3 WS 67 esir 2
L

AccionamienBeposc RetornBeposoc

_—~ Posicion del seguidor

Circulo primitivo

Perfil de leva

Fig-9 Disefo grafico de una leva con seguidor de traslacion de rodillo

a) En este caso se debera conocer el radio del circulo base y el del rodillo del seguidor

b) El perfil que se obtiene uniendo los centros del roditlo del seguidor, en su rotacion alrededor
de la leva, es la denommada curva primitiva.

¢) El perfil de leva se obtendra trazando la tangente a las sucesivas posiciones que tra ocupando

¢l rodillo del seguidor a medida que su centro se va desplazando por la curva pnmitiva
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MARCO TECRICO

TERMINOLOGIA

En la Figura § se muestra una transmision con un mecanismo de leva plano con

palpador de rodillo. La terminologia asociada al mismo, ¢s la siguiente:

Circunferencia base: Es la circunferencia mas pequea. de radio R 5 . que puede
trazarse con centro cn el ¢je de rotacion de la leva y tangente a la superficie fisica de
¢ésta. En ¢l caso de un palpador de rodillo es mas pequeia que la circunferencia

primaria. siendo la diferencia ¢l radio del rodillo R, .

Circunferencia primaria: Es la circunferencia mas pequeiia, de radio R » ~que se puede
trazar con centro en ¢l ¢je de rotacion de la leva y tangente a la curva de paso. Esta solo

sc aplica ¢n el caso de palpadores circulares o curvos.

Curva de paso: Es la trayectoria que deseribe ¢l centro del rodillo en la referencia
solidaria a la leva, al completarse una vuelta de esta. Corresponde a la curva offser
(perfil tedrico de la leva), separada una distancia igual al radio del rodillo R, del perfil
real de la leva. En el caso de un palpador puntual (R, = 0), el perfil teérico coincide con

¢l perfil real de la leva.

Punto de trazo: Es un punto del palpador que al realizar la inversion cinematica
describe la trayectoria que constituye el perfil de la leva (cuando el palpador ¢s puntual)
o la curva offset al perfil (curva de paso o perfil teérico de la leva) cuando ¢l palpador
¢s circular,

Angulo de presion: Es ¢l ingulo ¢ entre la normal comiin a los perfiles de la leva y del
palpador en el punto geométrico de contacto y la direccion de la velocidad de dicho
punto del palpador. Si ¢l palpador es de rodillo debe considerarse la direccion de la

velocidad de su centro.
Excentricidad: Es la distancia 8 entre el ¢je a lo largo del cual se traslada ¢l palpador y
el centro de rotacion de la leva. Su valor puede ser nulo (8 = 0. palpador axial o

alincado). Solo esti presente en palpadores con movimiento de traslacion.
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Angulo de presion -

r i pader

,er
\l

Normal comin ———

Punto de trazo Tangente comin

R
:"’/

Circunferencia primaria ~ — =~ Palpador

Curva de Paso

Perfil de la leva

“— Circunferencia base

Figura §. Terminologia de los mecanismos de leva-palpador.
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—$ . ) Palpador de rodillo
b, 1) Palpador puntual.

¢ h) P. plano o de cara plana recto.

7 /
———— =
- -~

Clasficagon segun fa geomatnia dod extromo del palpador

di P. de cara pluna mchinado
¢) P. de cara curva simetnco.

f. 1) P. de cara curva asimetnico.
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CONCLUSIONES.
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