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INTRODUCCION:

El siguiente tutorial pretende mostrar un ejemplo de como simular el movimiento de un
mecanismo en el mdédulo Motion Simulation de NX 7.5. El alcance de la préctica es dar
una breve introduccion al usuario de cémo simular el movimiento del mecanismo, asi como
de obtener un analisis mecanico, utilizando el método de elemento finito.

El mdédulo de Motion es una herramienta de CAE asociativa integrada que provee
capacidades de modelacién y andlisis de mecanismos. Se puede utilizar para simular y
evaluar sistema mecanico: desplazamiento, rangos de movimiento, aceleraciones, fuerzas,
posiciones de bloqueo e interferencia de objetos.

En Motion, un mecanismo consiste de objetos que representan diferentes caracteristicas
mecéanicas de la parte a simular. Tales objetos incluyen articulaciones, resortes,
amortiguadores, motores de movimiento, fuerzas, momentos y bujes. Estos objetos se
acomodan de manera jerarquica en el navegador de Motion para reflejar las dependencias
de algunos objetos sobre otros.

El mecanismo se construye a partir de eslabones o barras en la parte a simular a partir de la
geometria existente y posteriormente restringir dicha geometria con articulaciones o
entradas de movimiento. Por ejemplo, en el caso que nos ocupa, la entrada de movimiento
seria en el ciglefal que para fines practicos representaria la entrada de movimiento de un
motor. Una vez definidos los objetos de movimiento para el mecanismo, el solver integrado
ejecutara una simulacion cinematica o estatico-dinamico, finalmente, el usuario podra pos
procesar estos resultados en Motion para obtener interferencias, graficos, animaciones,
peliculas en formato MPEG y datos en forma de hoja de calculo.

El solver incluido en Motion es ADAMS que corresponde al acrénimo inglés Automatic
Synamic Analysis of Mechanical Systems, el cual se usa en el campo de la Simulacién de
sistemas mecanicos. Estos movimientos son inducidos por la accion de fuerzas aplicadas
que actuan en el sistema. En resumen el proceso de simulacion consiste en los siguientes

pasos:
e Geometria base (ensamble)

e Definicion de eslabones

e Definicion de objetos

e Definicion de motores o impulsores de movimiento
e Validacion del sistema

e Ejecucion del solver

e Pos procesamiento de resultados.
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OBJETIVO
Simular el mecanismo del ciguefial previamente hecho en la préactica 3.

DESARROLLO
1. Modulo Motion Simulation

Abre el ensamble del mecanismo que creaste en la practica 3.
Se seleccionara el modulo Motion Simulation (Fig. 1):
Start —  Motion Simulation
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[ (g base H
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Figura 1. Motion Simulation

A continuacion, en la ventana de Motion Navigator aparecerd como Unico elemento el

nombre del ensamble. Seleccidnalo con botdén derecho del ratén y selecciona New

Simulation (Fig. 2).

& Motion Navigator

MName Status Enviro

il Mew Simulation

Figura 2. Motion Simulation
Se realizara un analisis Dinamico, por lo tanto en el cuadro de dialogo que aparece en la
figura 3 se selecciona Dynamic.
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[k [ cancel |

Figura 3. Dynamic.

Selecciona OK.

Aparecerd una ventana con el nombre de Motion Joint Wizard, en la que tendras que
seleccionar “Cancel”, ya que el objetivo de esta practica es que aprendas a crear las juntas
de los elementos del ensamble. Si seleccionaras OK, el software te realiza las juntas
automaticamente en el modulo de Motion Simulation, a partir del ensamble previamente
creado. La ventana de Motion Navigator aparecera de la siguiente manera (Fig. 4):

& Motion Navigator

Mame
2 ensamble]
1@ motion_1
Figura 4.Motion Navigator

2. Definicion de componentes.

Se definira cada uno de los elementos incluyendo el elemento fijo o que se restringe a

NS

. . . Link . . s .
tierra. Selecciona Link y selecciona el elemento que deseas definir. En la seccion de

Name del cuadro de dialogo con el nombre de Link, selecciona el nombre del elemento
(Fig. 5).
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w, | Link BRIk S

Link Objects A Solid Body selected - total 13

«" Select Object (1)
A

Mass Properties Option

[Automaric a
Mass and Inertia v 7 ¥
- _ _ T F
Initial Translation Velocdity v
4

Initial Rotation Velocity v : f

v
Settings A * e
i oy

o W

[—GH[ Apply ][ Cancel ] W

Figura 5. Link

Selecciona OK.
La ventana de Motion Navigator te muestra lo referente en la figura 6.
& Motion Navigator

MName

o ensamble]
=48 motion_1

Figura 6. Motion Navigator

Se realizard lo mismo para los siguientes componentes: Biela, Piston y Mufidn. Obtendras
lo referente en la figura 7.

= ensamble]
=8 motion_1
=-A Ty Links
W%y Ciguerial
1 %y biela
M Ty, Piston
B %y Munon

Figura 7. Motion Navigator
Para el caso del elemento con el nombre de “Base”, se define el elemento como se hiz6
anteriormente, pero en el cuadro de dialogo se define como el elemento fijo del mecanismo

(Fig. 8).
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Link Objects A
+" Select Object (1)
Mass Properties Option M
[.-’-'«ummatic -
Mass and Inertia A"
Initial Translation Veloaty v
Initial Rotation Velocity v
Settings A
[WFix the Link

MName A
[base ]

[—E)K—H Apply ][ Cancel ]

Figura 8. Link

Selecciona OK.
La ventana de Motion Navigator muestra lo siguiente (Fig. 9):

Mame 5
o ensamble]
=8 motion_1
= Ty Links
1 %y pinston
B %y biela
& %y munan
M5 base
W %y ciguenal
=- M= Joints
M= J001

Figura 9. Motion Navigator

3. Recomendaciones de uso de herramientas

Uso del Hide y Show: Para facilitar la seleccion de los eslabones que forman la
articulacién, es recomendable ocultar la parte que forma dicho eslabén. jNotese que
ocultar no es lo mismo que eliminar! Para hacer esto, seleccionamos la parte
deseada y con botdn derecho del raton seleccionas HIDE, la pieza se ocultard y
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podras seleccionar de manera mas facil los eslabones en cuestion, como se indica a
continuacion (Fig. 10).

4+ Select from List...

S Suppression..
4* Override Position

Replace Reference Set »
[l Open by Proximity...

%y Show Lightweight

& Show Exact

1 Show Only
L-J‘:'I"" {:HI
Copy

B
X Delete

S Edit Display...
| Properties

Figura 10. Hide

e Para regresar a su estado original, selecciona SHOW y la parte que deseas visualizar
nuevamente.

e Uso de diferentes formas de visualizacion del solido: Para facilitar la visualizacién
de las partes, el solido se puede visualizar en forma de solido y transparente.
Selecciona Rendering Stile a Wireframe y Shaded para mostrar nuevamente el
solido (Fig. 11).

RjOe®-[-v
[ Shaded with Edges

| g Shaded

. Ep) Wireframe with Dim Edges

7 Wireframe with Hidden Edges

@ Studio

| 2 Face Analysis

9 Partially Shaded
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Figura 11. Uso de diferentes formas de visualizacion del solido

4. Definicion de Juntas.

Una vez definidos los componentes del mecanismo, se definirdn las juntas (Joint)

Joint “ A continuacion se definen las juntas que se pueden definir en Motion NX 7.5.

0]

o

(0]

Revolute Joint- Junta de revolucion.
Slider Joint-Corredera.

Cylindrical Joint-Junta Cilindrica.
Screw Joint-Tornillo.

Universal Joint- Junta Universal.
Spherical Joint- Junta esférica.
Planar Joint — Junta planar.

Fixed Joint - Empotramiento.

a) Junta de Base — Cigueiial

Es recomendable ocultar los siguientes componentes: Biela, piston y mufidn.

Selecciona Joint 12ty en la seccién Type del cuadro de dialogo selecciona la opcion
Revolute y asignale el nombre de Base-Ciguefal.
Para seleccionar el primer elemento, selecciona la base (Fig. 12).
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Definition | Fn'::tinn" Dn'ver]

Type A
[ﬁé Revolute a
‘Aq:tiun A‘
«" Select Link (1)
#* Specify Origin (0}
* Specify Orientation (0)
FReverse Direction [,‘,\—’

Edit Orientation L= .

Figura 12. Joint
Para seleccionar el origen del vector de posicion del elemento, en la seccion de Specify

Origin selecciona la cara gue se indica a continuacion (Fig. 13):
LY |_Ioint

Type M
[ﬁé'- Revolute a
Action M
" Select Link (1}
* Specify Origin (0) @3
* Specify Orientation (0) E:
Reverse Direction 3%
Edit Orientation ﬁ }{}[-_-: .
Raca

r.
Figura 13. Joint

Para selecciona la orientacion del vector, en la seccion de Specify Orientation selecciona la
cara que se indica a continuacion (Fig. 14):
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Figura 14

Identifica la direccion del vector de posicion, en caso de que este en direccion contraria,

selecciona Reverse direction [S para cambiar la direccion (Fig. 15).

Figura 15

10
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Ahora selecciona el elemento dos (el cigiefal) (Fig. 16). Para seleccionar el origen del
vector de posicion, selecciona lo referente a la figura 17.

* Specify Origin (0)
#* Specify Orientation (0)
Reverse Direction

Edit Onentation

Limits
Settings

Display Scale

Name

Figura 16

T ) -

I
L]
I
L
i1
I
L
I
L]
1
'
i
L]

-
-
-

Figura 17

11



FACULTAD DE INGENIERIA

LIMAC
UNIGRAPHICS NX7.5

Para selecciona la orientacion del vector, en la seccidn de Specify Orientation selecciona la
cara que se indica a continuacién (Fig. 18):

QuickPick

B[S =&

1 g Edge in BASE

2 [ Face in BASE
Slo[Facensase |
4 @@ Face in CIGUENALT

5 @3 Face in CIGUENALT

Figura 18
Esta junta es la junta motriz o la que proporcionara el movimiento de giro, por lo tanto se le
asignara una velocidad constante. Selecciona la pestafia Driver y la opcion Constant (Fig.

19).

[ Definition " Fn'c:tinri] Dn’ver]

Rotation M |

[None g]

Mone

Harmaonic
Function
Articulation

Figura 19
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Selecciona una velocidad constante de 400 iFii. 20i.

[ Definition " Fn'ctinn] Driver l
Rotation M
[{:nnstant E
Initial Displacement
Initial Velocity
Acceleration

Figura 20

Selecciona OK.
El simbolo de rotacion que indica que es el elemento motriz se indica a en la figura 21.

Figura 21

13
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En la ventana de Motion Navigator obtendras lo siguiente (Fig. 22):

& Motion Navigator

Mame
iensamble]
=48 motion_1
= Ty Links
A %y pinston
W %y biela
i %y munon
M %5 base
B %y ciguenal
=- M= Joints
M= Jo01
MR base-cig...

Figura 22

b) Junta de Ciglenal — Biela

=

=~

Selecciona Joint 12Nty en |a seccién Type del cuadro de dialogo selecciona la opcién
Revolute y asignale el nombre de Ciglefial-Biela.

Para seleccionar el primer elemento, selecciona la biela y el borde que se indica en la figura
para definir el origen del vector (Fig. 23).

Definition | Friction|| Driver E o LED - -
Tyve Al R- O8O v . - 2w- =3
[é: Revolute a _./ + J;T".'T \ an » \_/t:
= alar Force © Smart Point Driver Flexible Lin Interference Edit
Action A .
+ Select Link (1) M > b N " o 1 5
e (0) revious Play Next ast Step Pause Stop Arg;nea;ijun

Direction Arc Center - Edge in BIELA

* Specify Orientation (0} % 1 4‘0/ @ e
Reverse Dire b

—

Base A S T
A QuickPick G-+
[")snap Links 1
e || |
Select Link (0) v i
1 {5 Arc Center - Edge in CIC
Specify Origin (0 il

2 (2 Arc Center - Edge in BIELA

(2] [arc nter - eage m A |

4 (9 Arc Center - Edge in CIC

Limits v

Sattinnac A

Figura 23
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A continuacion define la orientacion del vector, como se indica en la figura 24.

0| e % e s
o cgoman |

2 ) Edge in CICUENALY
3 [ Face in BIELA
4 [ Face in BIELA
5 [ Face in CIGUENALI
6 [ Facein CIGUENALI

Figura 24
La orientacion del vector es la siguiente (Fig. 25):

Figura 25

15
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El segundo elemento es el ciguefial, seleccidnalo y el origen de su vector de posicion se
indica a continuacién (Fig. 26).

Base

A
QuickPick
[w)Snap Links 3
+" Select Link (1) N AN
[ N Arc Center - Edge in CIG... |
- (G _. 1] Arc Center- Edgein CIG.. |
* Specify Origin (0) ' wi el ¢ |\ [2 © ArcCenter-Edge in BIELA

¥ Specify Orientation (0)

Rewverse Direction

DR
P

Edit Orientation k(|7
Limits v
Settings A
Display Scale
. Name A

| ——

La orientacion del vector es la siguiente (Fig. 27).

“QuickPick

" Select Link (1)

" Specify Origin (1)

AT
Edit Orientation
Base A
[wSnap Links

~EEYECE
[ ]9 [dgein cicunall B
v |

Edge in BIELA
1 Face in BIELA

m

2
3 @
% Specify Orientation (0) = 4 9 Edge in CIGUENALI
= 5 “j Edge in CIGUENAL1 e
Revtes: Dl cual [X 6 3 Edge in CIGUENALI
Edit Orientation || g PRE 7 [ Facein BIELA
& [ Face in CICUENALY ied
iinite v | _
Settings A | =
Display Scale 1 f I
{ |
Name A. | | "“l T@e |
| g 1 L4

Figura 27
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La direccion es la misma que en el componente anterior (Fig. 28).

‘Figura28
Selecciona OK.

¢) Junta de Biela — Mufion.

Es recomendable ocultar la Biela.
o,
|"'n.

Selecciona Joint 49Ty en [a seccién Type del cuadro de dialogo selecciona la opcién
Revolute y asignale el nombre de Biela-Mufion.

Para seleccionar el primer elemento, selecciona la biela y el borde que se indica en la figura
para definir el origen del vector (Fig. 29).

Figura 29

17
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La orientacién del vector es la siguiente (Fig. 30).

QuickPick

1 ) Face in BIELA

2s EigeinsEn |
3 @ Edge in MUNON

4 [ Face in MUNON

5 [) Face in BIELA

6 [ Facein MUNON

Figura 30

La direccion se indica en la figura (Fig. 31).

Figura 31

18
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El segundo elemento es el mufién, seleccidnalo y el origen de su vector de posicion se

indica a continuacién (Fig. 32).

& i
’f ," & ‘“7,

/ /
E‘?/ FrLl FuG n

Figura 32
La orientacion del vector es la siguiente (Fig. 33):

QuickPick X
Volesenseis |

2 [p) Face in BIELA
3 "‘:] Edge in MUNON
4 [ Facein MUNON
5 [p) Facein BIELA

Figura 33

19
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Finalmente, la junta de revolucién se indica a continuacion (Fig. 34):

Figura 34
Selecciona OK.
a) Junta de Mufion - Piston.

T

~

Es recomendable ocultar la Biela. Selecciona Joint 121t y en la seccion Type del cuadro
de dialogo selecciona la opcion Revolute y asignale el nombre de Mufidn-Piston.

Para seleccionar el primer elemento, selecciona el Piston y el borde que se indica en la
figura para definir el origen del vector (Fig. 35).

Figura 35

20
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La orientacion del vector es la siguiente (Fig. 36):

QuickPick

=

1 3 Edge in MUNON =
2 [ Face in PISTON

3]s cdve munon |
4 ) Edge in PISTON 3
5 Fd Edge in PISTON
6 [ Facein PISTON
7 [ Face in MUNON
8 &1 Face in MUNON

Figura 36

La direccion del vector es la siguiente (Fig. 37):

Figura 37
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Para seleccionar el segundo elemento, selecciona el mufion y para definir el origen del
vector, selecciona el borde que se indica en la figura 38.

Figura 38
La orientacion del vector es la siguiente (Fig. 39):

.II'. ] ,.-4—.- I‘?‘;\J-

| |1 =3 Edge in PISTON

EEI‘

[3d Face in PISTON
g Edge in MUNON

M3 Edge in MUNON

[ Face in MUNON

[ Face in PISTON

54 Face in MUNON i |

o ~ G 1

Figura 39

Selecciona OK.
b) Slider del Piston

Selecciona Joint 19"ty en |a seccién Type del cuadro de dialogo selecciona la opcion
Slider y asignale el nombre de Slider.

Selecciona el Piston y el borde que se indica en la figura para definir el origen del vector
(Fig. 40).

22
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Figura 40
La orientacion del vector es la siguiente (Fig. 41):

QuickPick

=SS =&
(] [EdgenpSTON |

2 [ Face in PISTON
3 [ Face in PISTON
4 [ Face in PISTON
5 [E) Facein PISTON

Figura 41
La direccion es la siguiente (Fig. 42):

23
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2

/s

Figura 42

Selecciona OK.
Hasta el momento se definieron los elementos del mecanismo y las juntas. En la venta
Motion Navigator se muestra lo siguiente (Fig. 43):
siensamble]

=8 motion_1

IEZI--E Ty Links
E:I--EPF:JUints

""EFF?.‘:JDUI

- AR base-ciguenal
- &2 ciguenal-biela
- &2 biela-munon
- &2 piston-munon

- %R slider

Figura 43
5. Crear la solucion.

Para crear la solucion selecciona Motion_1 en la ventana de Motion Navigator y con boton
derecho, selecciona la opcion New Solution (Fig. 44):

24
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J I Save

le View - 1 @r Rename

S¢ ¥ Delete
election Filter Ry Clone
Ty New Link...
fi= New Joint r
] Mew Coupler »
@ Motion N = New PMDC Motor  »
I = Cirina _- 1art [ 3

Name P

EE_dEensamI:rlel @ Mew Connector b

Elm <2+ New Constraint r
'E'Eﬁ L iF= Mew Driver...
'é"'EI'F-‘JC L: Mew Marker...

EI‘F Mew Sensor k

N fH Mew Interference...
. Mew Measure...

- c}:; MNew Trace...

-~ '{' Mew Load 3

| Environment...

e "-;".' i f t_“'
=
n
T
T
T

1 | ]

Preview |1| Information 3
I \; Export
’ i Import

% J

4dd A -
innnant am Sobver k
Figura 44

-

Mode Shape

Selecciona OK.

Selecciona la solucion creada y con botdén derecho selecciona Solution Atribbutes,
aparecerd la ventana de la figura 45, donde debes indicar que la gravedad no es
representativa para este analisis.
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%, | Solution

Solution Option

[
M

Solution Type
Analysis Type
Time

Steps

Gravity

Normal Run

[Kinema‘ricsmvnamiua

1.0000

n
=]

[ Jinclude Static Analysis
[]50lve with OK

Settings

" Specify Direction (1)
Feverse Direction

Cravitational Constant

KRN

(DA

,IE

MName

[SDlutiDn_l

Solver Parameters

Selecciona OK.

[—GK—H Cancel ]

Figura 45

Selecciona la solucion y con boton derecho selecciona Solve (Fig. 46):
: LB RN~

T e

=l Solution

Bview

nde Shape De

1 A
Solution Attnbutes...

= Rename

¥ Delete

Clone

Pl
[i] Information

Review Result
Figura 46

Se activara la ventana Animation Control. Selecciona Play para visualizar el movimiento.
Terminando de visualizar el movimiento selecciona Finish Animation para finalizar la

accion (Fig. 47).
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“Animation Control - |§
|44 4 3 b bh| I fa|
First Step Previous Play Stop
[ = + -+ B
Animation Animation Mowve Finish
Speed Qptions Animation  Animation
Figura 47

6. Load Transfer

Motion tiene diversas variantes de pos proceso de datos, en este caso se analizara el
comportamiento de uno de los componentes debido a las fuerzas que se generan durante el
movimiento del mecanismo.

Selecciona Motion_1 con botdn derecho y se despliega una serie de opciones, de las cuales
seleccionards Motion Analisis ——yLoad Transfer (Fig. 48).

El I Save
Single \iew ~ | Ef Rename
S ¥ Delete
No Selection Filter|  C1°n® Mt e c
= T Newlink.
ff= New Joint L4
24 New Coupler L4
'F_I & Motion 4 |
FS [ Name > Status
@‘— Eg_ﬁensamue & New Connector 4 i
Fal |=-a8 % Mew Constraint * .‘
= 5% L {&= New Driver...
#
£l =N =Y L: MNew Marker...
— o] ., New Sensor L4 L
?@—) WA H Mew Interference... |
— Eﬁ — Mew Measure...
E/_‘_ mal & New Trace...
o | [l < New Load L4 —
W = '
| =% Solp Actiy
(@~ | [£'] Environment...

@1 — =4 2

4 | i b

Preview [i] Information | %, Animation...
| "Mode Shape " » Ewort ¥ [ Graphing..
=il —————"" Import » ER Populate Spreadsheet..

1+ =7 New Solution... & Create Sequence..,

- 8 P2 Lo T
Ar Solver L4 Eequence E
Figura 48
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Aparecera una ventana donde se solicita que indiques el elemento que se desea estudiar, en
este caso se selecciona el cigutefal (Fig. 49).

N [Load Transfer | 3|= %

Link A

* Select Link (0)
Animation A
Number of Steps 50

Current Step 0

o Jf > ]|
Timesteps of interest A
= ||
Figura 49

Una vez seleccionado el elemento, selecciona Play y se desplegara una serie de datos en
una hoja de calculo, indicando las diferentes posiciones con las fuerzas respectivas del
elemento. Sefala la posicion 47 como se indica en la figura 50.

— —r 3 ; ; ==l
% | Load Transfer Ij’?|—x fél%\ = s 3 Hoja de calculo en
Link A - Inicic| Inser | Disef | Férm | Dato | Revis | Vista |@ - o X
 Select Link (1) W, _j * é = o é‘ sz 2
' =3 e _ o,
- - Pe?ar f Fue'nte Nlne'acmrl NuTero Estllos Celvdas -
Animation M
Portap.. M Modificz
Number of Steps 50 AS0 - \ - fe | a7 ¥
Current Step A B c D T =
- 47 44 -5.153 -19.406 -0.041 20.079
H 4 .'I ‘ = 48 45 -4.729 -20.741 -0.044 21.273
- = i 49 46 -4.093 -21.390 -0.046 21.778
Timesteps of interest A fso[ 7]  asm 21397 0047 2ness B
0.880000 seconds 51 485 -2.587 -20.756 -0.048 20.916
52 49 -1.915 -19.677 -0.047 19.770
53 50 -1.400 -18.031 -0.045 18.086
54
55
= ||| =
57
XY Graphing M 58
59
ciguenal-biela 60
61
62
63
[W)New Graph 64
[store 65
66 A
Figura 50

Ahora selecciona la opcion de More to Cell Position "%‘! y el sistema colocara el
mecanismo en la posicion indicada. Posteriormente, oprime la opcion Add the current time
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s
step ™ y el tiempo de la posicién se indicara en la ventana Timesteps of interest (Fig. 51-

A).
Timesteps of interest A
0.880000 seconds

[+(=)

Figura 51-A

Selecciona OK.
Aparecera el tiempo de la posicion del elemento en la seccion Motion Navigator, como se

indica en la figura 51-B. _
|§|..ﬁ§ Solution_1

=% Results
Ezl--??; Animation
EEI--I} ¥Y¥-Graphing
=% Load Transfer
E:I--.i'L ciguenal-Loads
Al TimeSteps
0.880000 seconds

Figura 51-B
Selecciona Save para guardar el archivo asociado al movimiento del mecanismo.
En la seccion de Motion Navigator, donde se encuentra el nombre del ensamble, con boton
derecho selecciona Make Work, como se indica en la figura 52.

& Motion Navigator

Mame
= MakEka

S 1, New Simulati
IEI"E H_I EW SIMuiation

lé'--ﬂfF:_lDir‘ll’S
T Figura 52
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Ahora trabajarés en el mddulo de FEM. Selecciona Start

—Advance Simulation

Dentro del modulo de FEM crea una nueva FEM and Simulation (Fig. 53).

Selecciona OK.
Selecciona OK.

& Simulation Navigator

o) ensamblel prt

i New FEM...

ﬂ Mew FEM and Simulation...

w8 Mew Assemnbly FEM...

MName Status Enw

Figura 53

Importaras los datos de la simulacion de Motion en la posicién que se indicd. Selecciona

(Fig. 54).
File —»

Import

— Motion Load

S

File | Edit Wiew Ingert Format Tools [nformat

[ New. . Ctr+N
% Open... Ctrl+0
Open Bookmark...
Close 2
I& save Ccrrl+S

&} save Work Part Only
Gl save As.. CtrlsShiftzA
Gl Save All

Save Bookmark. .

QOptions r

b Print..
Plot... Ctrl+P

Send to Package File

Export L4
Interoperate. .

Figura 54

- B @ X
3
& @
Material Physica
pperties Properti

e ;

Edit Post Set |
View

embly 9 ]

atus Envii

Imageware_ .

Simulation...

# Motion Loads..

Aparecera la siguiente venta, en la opcién File Name encuentra la ubicacion del archivo
Motion_1. Selecciona Cigtiefial y OK (Fig. 55).
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%, | Import Motion Loads | =

Motion Simulation M

File Name

[ C: \Users\MONCHOZEY Docu.men.t.s\]

Motion Loads A
List A
Link Solu...

I—Q-K—H Apply ][ Cancel
Figura 55

En la pestafia Window del menu principal, selecciona el archivo con extension FEM, como

se indica en la figura 56.
1. ensamblel _sim1.sim
2. ensamblel _fem1_i.prt

3. ensamblel _fem1 . fem
4.

ensamblel prt

Figura 56

A continuacion, se realizara el proceso para el andlisis estructura utilizando el método de
elemento finito.

a. Seleccion del material.

Selecciona Material Propierties, selecciona las piezas y el material que sea acero (Fig. 57).
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Selecciona OK.
b. Mallado.
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% | Assign Material o | =X
Select body M
" Select Body (21) @
Material List A

Location Y
Filters v
Materials A
Used a Name La
f} R134a_C2H2F4_Liguid -
A s/5teel_PH15-5
& sMmC
& Sodium_Liquid
I E—
& Steel-Rolled
& sulfur_Dioxide_Liquid
& Titanium-Annealed
& Titanium_alloy
& Titanium_Ti-6Al-4V
& Tungsten
& waspaloy |
& Wwater ‘E
& Water_saturated_Liquid B

S

4 I 2

Water_vapour_Gas

oA
Figura 57

3D T Auto Heal
Tetrahedral Geometry

4 b »

revious Mext Play

Selecciona 3D Tetrahedral, te aparecera la ventana de opciones de mallado. Seleccionaras
el elemento que se desea mallar (Fig. 58).
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[\ [3oTevahedratmesh  [o|- X B

Objects to Mesh

A

o Select Bodies (21)

Element Properties

Type

Mesh Parameters

A
[frcteRano v

A

[]Auto size per body
Element Size

Mesh Quality Options

@Attempt Free Mapped Meshing

[11.3

mm - %[ 7

Mesh Settings

Model Cleanup Optians

Destination Collector

[w] Automatic Creation
Mesh Collector

Preview

> (<<%
>

Naone

<0

Selecciona OK.

[—GK—H Apply ][ Cancel ]
Figura 58

Se repite el proceso para todos los elementos restantes, uno a uno hasta obtener el mallado

de la figura 59.

Figura 59
Selecciona Mesh Mating Condition y el ensamble (Fig. 60)
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3. 1D Connection
#F Bolt Connection
2@ Weld Mesh

<@ Spot Weld

T Contact Mesh

"I surface Contact Mesh
Figura 60
Selecciona OK.

_ _ G
Actualiza los datos seleccionando Update Finite P

I. Restricciones.

Del menu principal selecciona el archivo con extension SIM y seleccionas la restriccion
Fixed Translation Constraint y selecciona la cara que se indica en la figura 61.

% [Fixed Translation Constraint |9 |—|X
Name v
Model Objects A
[CiGroup Reference! none ~)[%][#]

¥ Select Object (0) @
| Excluded v

Card Mame SPC

Apply

Figura 61

Selecciona OK.
Il.  Solucion.

Selecciona la solucion creada y selecciona lo que se indica en la figura 62.
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selection Filte < Edit.. F

2+ Edit Solver Parameters...
drag to rotat % Clone

-
[=] Rename —
& Simula % Delete
Name B Mew Subcase... Er
B Crou

[ DOFS E} Make Inactive
-5 Regi #» Model Setup Check

&R Fie _i'L Mechanical Load Summary

.....

'E'Eﬁ Lo Setup Report

®-M43 Cd @, KF Adopt Object
=4

B4 Simulation O...

IZEI--EE Constraints

'E'r_"F Subcase - Stati...
- M2 Loads

Figura 62

Selecciona OK, Save All y una vez completa la solucion, selecciona Cancel y con doble
Clic selecciona Results, donde obtendras los resultados de desplazamiento y esfuerzo que

sufre el mecanismo en la posicion selecciona anteriormente.

FIN DE LA PRACTICA
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