MECANISMOS DE TRANSMISION LINEAL

MAQUINA CARACTERISTICAS. TIPOS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
= Herramientas Se produce equilibrio: 4 \N
Barra rigida que gira alrededor de un punto sobre el | = Carretilla Me = Mg r &\A
. , f= A =
que se aplica una fuerza para vencer una = Balancin iy 4 w ‘
resistencia. = Tijeras _ ¥ de apoyo ;
= Cascanueces F=R.r/d
PALANCA Ley de lapalanca: F.d=R.r ] G.ruas .
. * Pinzas,... El rendimiento
Tipos: ' Palancas multiples: mecanico:
1° grado.- Punto apoyo en medio = Excavadora (%) =
2° grado.- Resistencia en medio = Magquina de escribir nm‘?ca“'co ( 0) =
3° grado.- Fuerza en medio = Cortalfias resistencia / fuerza .
= Teclas piano,... 100
Polea fija:
_, | Polea fija: Rueda que gira alrededor de un eje por Polea fija: oealtla
= | unacuerda. = Sistemas de elevacion F=R
‘% No se ahorra esfuerzo, si comodidad. Palanca de 1° | de cargas: cabrias, -
> | grado garruchas de pozos,
5 | Polea mévil: Dos poleas (fija y movil) conectadas aparatos de musculacion
L= | por una cuerda. en gimnasio, ... Polea mdvil:
< . y
wi | Elesfuerzo se reduce a la mitad. Polea movil:
(@) " S i0
Q S|ste.mas de.elgvamon F=R/2
» con mejor rendimiento
<C Polea fija Polea mévil
g Tipo A
IPO A: 7
a P Iy
o ’ F=R/2n
§ Conjunto de poleas una fija y las demas méviles Sistemas de eIevgcp n %3:" ”H
. . N et Con gran carga mecanica, /
@ | (tipo A), o bien, una mitad fijas y otra méviles (tipo B) . - )
< , o para elevar objetos Tipo B: /
& | Cuantas mas poleas méviles menor esfuerzo. . /
| pesados: ascensores, .
o La carga se mueve lentamente montacaraas. arias
98, gruas.... F=R/2n
/ <
y 1
n = n° poleas moviles a7




MECANISMOS DE TRANSMISION CIRCULAR

OPERADOR

de giro

Inconvenientes:
- Se desgastan facilmente

industrias de chapa
metalica,
papeleras,...

Wixds =Wz xd

% conicas

cilindricas
esféricas

TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
" Ventajas
a - Funcionamiento i=Wi /W,
% Segun el silencioso.
Z material: -No necesita lubricacion o Wi /W, =ds/ d
) * Metal - Coste bajo de = Maquinas
= *Plastico produccion industriales
2 1, - Transmision entre ejes | = Lavadoras Wixdi =Wz xd2
Madera .
x distantes = Reproductor de
i - Se puede cambiar el video
, sentido de giro cruzando | =Transmisiones del
ﬁ:g:ir:ihara' la correa coche i=Wi /W,
SE | Pana = Taladro de
213 | Redonda | Inconvenientes columna i= dz/di X..X dn/
Do |+ : - Puede existir .
2 Trapezoidal A
= = “Dentada deslizamiento entre polea
r o y COrTea que se evita con w2 = Wi (di. ds..dna/d2.
correas y poleas 4... dn)
dentadas
Ventajas:
- Transmision de
pequefas potencias = Dispositivos d, d,
- Marcha suave existentes en =W /W
Pueden ser: - Sin vibraciones equipos informaticos 1= Wil ‘,,;
*Cilindricas ) - Embraga y desembraga | y electrénicos. b A\
“Oonicas facilmente = Mecanismo de Wi /W2 =d2/dy
e -Puede cambiar el plano arrastre en
Esféricas




OPERADOR

SISTEMAS DE ENGRANAJES

ENGRANAJES

COMPUESTO

TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
Ventajas: = Transmision en
- Transmision fiable, bicis y motos,
precisa y resistente maquinas agricolas ]
N - Transmite mayores = Sistema de i=Wi /W,
Cadena de o -
) potencias sin transmision en
rodillos deslizamiento fotocopiadoras
. Inconvenientes: cintas Wi W2 =214
Cadenas
articuladas - Coste glevadp - transportadoras, |
- Necesita lubricacion escaleras Wixz1 =W x22 1 -
Se puede desajustar mecanicas, L
- Es ruidoso maquinas de
- No se invierte el giro estampacion,...
d d

Situacion de
dientes:

* Interiores

* Exteriores

Forma del
engranaje:

* Cilindricos

* Cénicos
*Helicoidales

* Tornillo sin fin
* Cremallera

Ventajas:

- Sistema muy compacto
- Transmision con mucha
precision

- Transmision de grandes
potencias sin
deslizamiento

- Sistema de transmision
directo (sin correas)

- Grandes reducciones en
poco espacio con los
compuestos

Inconvenientes:

- Necesita lubricacion
- Ruidoso

- Costes elevados

= Caja de cambios
de vehiculos

= Relojes
Mecanicos

= Reductoras de
juguetes

= Pequefios
electrodomésticos

= Reproductores de
video y casetes

i=W1/W;
Wi IW; =2,/ 24

Wixz1 =Wz x22

Z, dientes
rectos

WilW2=2/121.2212

Wixz1 =Wz x22

Z = n° dientes engranaje
loco

i=W1/W;

i=22/2z1 X..X 20/
Zn-1

W2 = Wi (21.23.. Zn1/
22.24... Zn)







Son dos planos inclinados

Boca de destornillador

MAQUINA CARACTERISTICAS. TIPOS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
Equilibrio cuando:
Rodillo que gira por una manivela, sobre el que se = Sistemas de elevacién a Trab -
enrolla una cuerda que sujeta la carga. de cargas en grias de -motor
- La fuerza se hace en la manivela y el punto de construccion trab.resistente
Z apoyo es el eje del rodillo. = Redes de barcos
O Empieza con mov. giratorio y termina con rectilineo. | pesqueros F.d=R.r
Cuanta mas diferencia hay entre el eje del rodillo y = Gria de coches
el brazo de la manivela , menos fuerza hay que = Cafia de pescar F=R
; =R.r/d
ejercer LI
= Carretera de montafia quflllrlggo cuando:
o . i .motor =
o2 Superficie plana formando angulo con la horizontal. Rgmpa de salida de trab m‘,) o
== : : . garaje IaD.resistente
<= Para subir o bajar cargas una cierta altura rodando o
B . = Rampa de
oo deslizando con menos esfuerzo . .
= discapacitados F.d=R.h
Prisma triangular que descompone la fuerza que se | = Hacha Equilibrio cuando:
< aplica en dos fuerzas perpendiculares a las caras = Cuchillo
= laterales de la hendidura = Formén y gubia F.d=R.r
O .

Empleado para vencer fuertes resistencias




OPERADOR TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
Ventajas: .
- Excelente reductor de m:f:c;r;tiig:res
Y?)l?:zls:%oco espacio = Clavijas tensoras
= . i -
T - Funcionamiento gﬁépds;rumentos de wilwz = 2z2/e
c% * Segun el n° ?IIIEeInqu)?w)c.)triz estaenel | " Reductoras de
Q de entradas del torniIIJo sin fin. o eie ascensores. Sie=1
= tornillo sin fin . elee = Limpiaparabrisas.
= conducido no puede girar
o en sentido contrario " Juguetes.
S = Carros de Wil w2=2
I . . maquinas
nconvenientes: herramientas

- Los costes de
produccién son altos




MAQUINA CARACTERISTICAS. TIPOS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
Equilibrio cuando:
Prisma de seccion constante arrollado de forma ) EIemenltcl) de union F.d=R.a
o s o = Transmitir fuerzas
= helicoidal sobre un cilindro. = Elementos de presion
= El prisma se llama filete o hilo, la hélice se llama P -
@ o . = Elementos de F.2mr=R.p ]
) rosca Y la distancia de dos crestas consecutivas, .
= 250 transformacion y
P transmision del movim. F=R.p/2mr
OPERADOR TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS EJEMPLOS
- o A =avance
g < :E%L'I:nile: e Direccion del cremallera por vuelta
= ] . . L] s
Al xdepxz
% % % f:?gr%]rsl?jrj:)y gags;orm?:légomuy : ngsggrchos Va = Velzcidad
o &% | *Engranaje | SRV ECECSE * Puetaegarale | avance cremallera
= D Z helicoidal y . . = Tren de grandes (mm/ minuto)
g 5 :(Z) cremallera de gg\?:é:;ass mecanicas pendientes Vi= AXW=DXZXW
=i & | dientes . AT P
=q oblicuos Va=zxw/N
z S
g > A = avance tuerca por
xd vuelta (mm/vuelta
o=
= S = Tornillo de banco A=pxe
Z3 @ Segun el tipo | Sistema muy reductor = Prensas Va = veloc. Avance
Fo =) de rosca: del movimiento = Gatos de coches (mm/minuto)
> - . Triangular - Permite un gran ajuste y | .. Mecanismo de un Va=A xw=pxex
uoa g , Guadrada precision en gl ! ! grifo g w P
= * Trapecial . = Picadora de
= & Redonda desplazamiento came T = tiempo tuerca en
Z a . recorrer una distancia
3 |
=
Va=1/t, t=1/va




OPERADOR

* Perfil axial
* Cuadro circular
* Marco triangular

- Se transmite fuerza en
un solo sentido

= Actuadores
para cintas
seleccionadoras

movimiento de salida
(mm)

d=R-r

movimiento
alternativo

TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
* Mecanismo , = Motores de
simple: - Permiten la explosion de coche .
< Bisla-manivela transformacion del - Maquina de coser | = Recorrido o
<= movimiento en ambos | | poncacy desplazamiento de la
E g * Mecanismo sentidos méquinas de biela (carrera del
% | compue'sto:” - El piston se mueve en estampar autom. plston)
<< Combinacién de . " = Bombas y
m varios simples una guia, permitiendo el locomotoras de
o S SIMP desplazamiento con I=2xR
funcionando sobre un ; vapor
AR suavidad
eje (cigliefial) LI
Segun el perfil: " Prensas .
* Retorno rapido * Programadores d = desplazamiento
* Doble mando - Suave fjesplazamiento electromecéqicos realizado en el
del seguidor = Mec.empujadores

Segun construccién
*Disco con resalte

* Ovalo

* Tambor

Segun giro:
* En un solo sentido
* En ambos sentidos

Segun el n°%:
* Simples
* Arbol de levas

- Transforman el
movimiento, pero de
corto recorrido

- Solo transmite fuerza
en un sentido

= Cierre y apertura
de valvulas de
motor combustion
= Programadores
de lavadoras

= Accionamiento
obturador de
camara de fotos

= Juguetes
mecanicos

d = desplazamiento
del seguidor o
palpador (mm)

d=R-r

eje de rotacion

w
77 Ao ‘,,.
77778 °°°N\_

d=R—r R |r
tambor
’/‘”—\ palpador

movimiento
alternativo




TIPOS

CARACTERISTICAS

APLICACIONES

REPRESENTACION GRAFICA

EJEMPLOS

Trinquete irreversible:
(Gira en un sentido y lo
impide en el otro)

* Dientes exteriores

* Dientes interiores

* Dientes laterales
Trinquete reversible:
(Puede girar e impedir el
giro en los 2 sentidos)

- Dirige el movimiento en un sentido
- Proporciona seguridad en los
sistemas de elevacion

- Permite el bloqueo en los sistemas
tensores

= Sistemas elevadores
= Sistemas de tensado
= Relojes mecanicos

* Frenos de cinta
* Frenos de zapata
* Frenos de disco

- Actlan por friccion sobre la
superficie haciendo que reduzca su
velocidad o se pare

- Absorben la energia cinética de los
mecanismos sobre los que actian y
la convierten en calor

= Frenos de tambor y de
disco del coche

= Frenos de zapata de la bici
= Frenos de un ascensor

* Fijos

* Moviles:
Junta Oldham
Junta Cardan

- Transmision de movimiento entre
arboles en linea recta paralelos o
a<30°

- Transmiten el movimiento de giro
sin modificar la velocidad

= Transmisiones de coches

= Bancos de maquinas
eléctricas

= Enganches para remolques
de coches
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OPERADOR
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* De dientes
* De friccion

- Permiten desconexién y conexidn
entre ejes y arboles en prolongacién
- En eje motriz, un elemento fijo y en
conducido, uno desplazable

- Embrague de diente, conexién
arboles en reposo, de friccion, puede
en movimiento

= Caja de cambio de coche
= Caja de marchasen
méaquinas herramientas,
atracciones de feria,...

disco embrague
A\ conducido de dientes

plato de
presion

elementos
de friccion




MECANISMOS DE ACUMULACION Y/O ABSORCION DE ENERGIA

RESORTES SOLIDOS

OPERADOR

RESORTES DE

TIPOS

CARACTERISTICAS

APLICACIONES

REPRESENTACION GRAFICA

EJEMPLOS

Segun forma de trabajo:
* A compresion

* A traccion

A torsién

* Muelles de espiral plana
Por su forma:

* Espiral cilindrica

* Espiral conica

- No son mecanismos, forman parte
de las maquinas almacenando
energia que luego liberan

- Es un elemento metélico arrollado
en espiral

- Con el impulso produce movimiento
- Son capaces de absorber
vibraciones

= Elementos de relojeria

= Reguladores

= Topes y suspensiones de
coches

= Pinzas

= Porta pilas

= Tensores de somier

= Flexémetros

compresién  traccion torsién

g X

resorte de cinta en espiral

* Ballestas: Laminas de
acero muy elasticas
apiladas de mas a menos
longitud y unidas por el
centro

* Amortiguadores:
Muelles helicoidales de
acero

- Las ballestas absorben la energia
curvandose por el centro y los
amortiguadores comprimiéndose el
muelle

- La suspension es muy dura y poco
confortable

- Absorben movimientos bruscos

- Absorben vibraciones

= Suspensiones de vehiculos
= Dispositivos
amortiguadores de
vibraciones en maquinaria
industrial

ballestas

A g
S S

amortiguador

* Hidraulicos (con aceite
especial)

* Hidroneumaticos
(liquido y gas)

- Funcionamiento muy suave
- Marcha muy estable y confortable
en los vehiculos instalados

= Suspension de coches y
aviones

amortiguador hidraulico aceite

=

amortiguador hidroneumatico,




