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Descripcion
En la presente practica se presenta el analisis cinematico de un mecanismo de cuatro barras.

Objetivo
Mostrar al usuario el uso de las opciones del mddulo de Motion.

En la siguiente préactica se usara el ensamble que se muestra en la figura 1:

Figura 1 Modelo para simular movimiento.

1. Abrir el archivo ya existente
<File> <Open...>
Nombre del archivo: Motionl
[OK]

2. Iniciacion de la simulacién.
<Start> <Motion Simulation...>

Figura 2
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Da clic con el botdn derecho en la ventana de Motion Navigator en Motion 1.
Y seleciona New Simulation.

En la ventana de la figura 3 selecciona el tipo de andlisis Dynamics.

< > |

Analysis
O Kinematic

DCnm ponent-based Simulation

I—B-I(—H Cancel ]
AEEEE——————————————..
Figura 3

[OK]
a continuacion da clic en el boton [Cancel]

Se despliega la ventana Motion Navigator:

> |

—I & Motion Navigator
E MName Status
;h motion]
] = %mutinn_]
Figura 4

Y se activan los comandos de la figura 5.

o 1 ) S = iy & e < -+ s

Environm... Master Function Link Joint Gear T Spring T Point on T Scalar T Smart Point i Criver
Madel Manager Curve Force

Figura 5

3. Definir el elemento que trabajard como tierra en el mecanismo. Selecciona el

NS

L . Link
siguiente icono
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Se despliega la ventana de la figura 6 donde se introduce el nombre de la barra que
sera un cuerpo rigido.

< DSl > | 1

Link Objects A
Mass Properties A
[ © JAutomatic \User Defined JNan

Mass v
Inertia o
Initial Translation Velocity 'S
Initial Rotation Velocity v
Settings A
Bﬁxlhe Link

Name L0071

OK -_ | Apply _, Cancel
Figura 6

Ahora selecciona una de las barras del ensamble de la figura 7.

Figura 7
[OK]
4. A continuacion se definen las uniones del mecanismo, seleccionar el siguiente icono
A
I
Joint

, se despliega la ventana de la figura 8.
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e
[ cefinition [ Fricsion | Driver Type c.

Type A

| |A$n Revolure Q |

First Link A

# Select unk (0} @

* speclfyonginiol () @:‘
# specify omeenasion ) [ 1) [ 1 B

Second Link A
[Csnae Links

Select Link {0} R‘
Figura 8

Selecciona en el ensamble la unién de rotacion que se muestra en la figura, la cual
sera la barra motriz.

{

Figura 9

Se activa la ventana de la figura 10 y sefiala la estafia Driver Type, introduce el
valor Initial velocity=10.00

< > |
Driver Type A|
[Constant a
Initial Displacement
Initial Velocity
Acceleration
Figura 10

[apply]
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El sistema mostrara la definicién del par de revolucién, como se muestra en la
figura 11.

Figura 11

Ahora selecciona la siguiente union como se muestra en la figura 12.

Figura 12

[apply]

Selecciona la siguiente union del ensamble:

=)

Figura 13

[apply]

Selecciona la siguiente union del ensamble.
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&

Figura 14
[apply]
[Cancel]
La definicion de la barra fija y las uniones de revolucidon se muestran en la figura
15.

=g B

_] & Motion Navigator |

I Name Status

i | fgimutlonl

ju—_ —%mutiunj

— = & Y Links

] =)

i S Hq‘:Jumlt_Sm
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o M % )00z
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- M5 J004
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]

5

]

Figura 15

5. Definicién de la solucién, selecciona de la ventana Motion Navigator el analisis
motion _1y da clic con el botdn derecho, con lo cual se despliega la ventana de la
figura 16 y selecciona New Solution.
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i - n Save

SA B Rrename

=N~ ¥ Delete
Clone
% Nesi Link, ..
ﬁ':: New Jaink
News Coupler
@ MNew Conneckor
Q Mew Constraink
‘ﬁ:: New Driver

1( Ness Marker, ..

* vy v orow

& New Interference. ..

T New Measure...

ﬁ New Trace...

,l’ MNew Load 4
% Environment. ..

m Infarmation 4
ﬁs’ Expart L4
?ﬂ% Irmpart 4

, ﬁ‘ Mew Solution. ..

Preview Saolver L4

—

Figura 16

En la ventana Solution da [OK].

< >

Solution Option

Solution Type Mormal Run
Analysis Type Kinematics\Dynami§w:
Time 1.0000

Steps
DSo\ve with OK

il

Gravity

4 Specify Direction (1} 153 -
Reverse Direction
Gravitational Constant |9806. 830
Settings

Name Solution 1

!

Solver Parameters

I"%” Apply ][ Cancel ]

Figura 17

Ahora selecciona Solution_1y con el boton derecho del raton selecciona Solve.
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= . T
55| Solution Attributes. ..
é Dri
Rename

7 Delete
Clone

|1| Infaormation
Review Result

Figura 18

6. Presentacion de la animacion del mecanismo. Selecciona play en la ventana de la
figura 20.

s ARV
B oBE I W
v W
Figura 19

7. FIN de la practica.




