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Introduccion a la sintesis de
generacion de trayectorias

Se denomina sintesis dimensional de generacién de
trayectorias a la parte de la sintesis de mecanismos que
estudia la correspondencia de las trayectorias descritas por
puntos pertenecientes a las barras de un mecanismo,
durante el movimiento de éste, con otras trayectorias
especificadas.

Existen diferentes tipos de problemas que pueden
plantearse en la sintesis de generacion de trayectorias
como son: generar trayectorias iguales, generar
trayectorias simétricas, etc.
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Un método analitico basado en
numeros complejos
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Un método analitico basado en
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Un método analitico basado en
numeros complejos

Sintesis dimensional de generacion de trayectoria con tres puntos de
precision: La trayectoria por la que debe pasar el punto P se define

como:
X | X X X3
Y| Vi Y2 Vs
Procedimiento: | - .
O =+/(Xy —%))" +(y,—
1.Se obtiene el valor de: 8,y 0,s. - iR ~ M (2~ )
83 :\/(X3 _Xl)z +(y; —Y1)2

2.Se suponen unos angulos: d5, O3, Wiz, Wz, By2, Bys
3.Se obtienen las dimensiones: z,,z;, z,, Z;.

4.Se obtienen las dimensiones: z,, z.
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Metodos graficos de generacion de
trayectorias

El movimiento de un mecanismo cuadrilatero articulado para pasar de una
posicion 1 a otra 2 sera distinto en funcién de donde este situado el
observador. Si éste esta situado en el bastidor las articulaciones flotantes
recorreran una trayectoria circular alrededor de las fijas. Si esta situado en el
acoplador seran las articulaciones fijas las que describan una trayectoria
circular alrededor de las moviles.

P
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Meétodos graficos de generacion de
trayectorias

Las posiciones AQ’ y BO’ pueden obtenerse facilmente mediante
triangulacion.

Basandose en este principio se puede plantear un procedimiento de sintesis
grafica de generacion de trayectorias.
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Sintesis de mecanismos cognados.
Teorema de Roberts-Chebyshev

Se conocen como mecanismo cognados o emparentados a los
mecanismos que realizan la misma funcién. Por ejemplo:

* Recorrer la misma trayectoria.
* Generar la misma funcién entrada-salida.
Etc.

El interés de estudiar estos mecanismos radica en que en muchas
ocasiones, durante el proceso de disefio, interesa tener varias alternativas
de mecanismos que realicen la misma funcién. De esta forma, se pueden
escoger entre las alternativas el mecanismo menos voluminoso, pesado,
etc.
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Sintesis de mecanismos cognados.
Teorema de Roberts-Chebyshev

En este apartado estudiaremos los mecanismos cognados del cuadrilatero
articulado que recorren la misma trayectoria. Este estudio fue realizado
independientemente por los investigadores Robert (1875) y Chebyshev
(1876).

Enunciado: “Existen tres mecanismos cuadrildtero articulado que trazan la
misma curva de acoplador’.

Existen al menos 12 demostraciones de este teorema pero aqui
estudiaremos solamente una.
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Sintesis de mecanismos cognados.
Teorema de Roberts-Chebyshev

Teorema de Roberts-Chebshev:
construccion gréfica.
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N =10
P,=13
P, =0

G =3(10-1)-2 13 = 1
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z=A,D+DF+FC,
z= AODei(8+a) + DFei(szra) + Fcoei(y/+7r+a

AP=A,D
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AP AB
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AP
AoCo =" AoBy

AgCo _ AP
AB, AB
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Obtencion directa de C,
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