MECANISMOS DE TRANSMISION LINEAL

MAQUINA CARACTERISTICAS. TIPOS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
= Herramientas Se produce equilibrio: Q
Barra rigida que gira alrededor de un punto sobre el | = Carretilla Me = Mg &\“
H ’ A E,
que se aplica una fuerza para vencer una = Balancin s ‘
I‘eSIStenCIa L leel‘as - .’R de apoyo
= Cascanueces F=R.r/d W
PALANCA Ley de lapalanca: F.d=R.r ] G.ruas . s
* Pinzas,... El rendimiento 5 punto "
Rpgc::;o Punto apoyo en medio Pa?;g:\lsagﬂc;]::ples: mecanico: 2
e L . 0 — | f
2° grado.- Resistencia en medio = Maquina de escribir nm‘?ca“'co ( h) = F—'Td R’.
3° grado.- Fuerza en medio = Cortaufias resistencia / fuerza . 5 e .
= Teclas piano,... 100 deapoyo 8
Polea fija:
_, | Polea fija: Rueda que gira alrededor de un eje por Polea fija: oealtla
= | unacuerda. = Sistemas de elevacion F=R
g 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 movil:
< . y
wi | Elesfuerzo se reduce a la mitad. Polea movil:
(@) n S i0
Q Slste.mas de.elgvamon F=R/2
» con mejor rendimiento
< Polea fija Polea mévil
g Tipo A
IPO A:
& P i
o ’ F=R/2n /
§ Conjunto de poleas una fija y las demas méviles Sistemas de eIeva’\c[o n -@' f ﬁ
. . 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
gas, gruas,... F=R/2n 1 f‘
( 4
n = n° poleas méviles /




MECANISMOS DE TRANSMISION CIRCULAR

OPERADOR

de giro

Inconvenientes:
- Se desgastan facilmente

industrias de chapa
metalica,
papeleras,...

Wixdi =Wz xd2

cilindricas &

esféricas

TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA EJEMPLOS
m Ventajas
a - Funcionamiento i=Wi /W,
Ué) Segun el silencioso.
Z material: -No necesita lubricacion o Wi /W, =dy/ d
® * Metal - Coste bajo de = Maquinas
= *Plastico produccién 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
::g:ir:illara' la correa coche i=W1 /W,
SE | Pana = Taladro de
218 | Redonda | IMconvenientes columna i= dz/di X..X d [
Do |+ : - Puede existir .
2 Trapezoidal N
2 = “Dentada deslizamiento entre polea
r o y COITea que se evita con w2 = Wi (di. ds..dna/d2.
correas y poleas ds... dn)
dentadas
Ventajas:
- Transmision de
pequefas potencias = Dispositivos d, d,
- Marcha suave existentes en i =Wy /W
Pueden ser: - Sin vibraciones equipos informaticos 1= Wil ‘,,;
*Cilindricas ) - Embraga y desembraga | y electrénicos. D .
“Cénicas facilmente = Mecanismo de Wi /W, =d2/dy ! cénicas
g -Puede cambiar el plano arrastre en
Esféricas




TIPOS CARACTERISTICAS APLICACIONES FORMULAS REPRESENTACION GRAFICA
Ventajas: = Transmision en
- Transmision fiable, bicis y motos,
precisa y resistente maquinas agricolas )
. - Transmite mayores = Sistema de i=Wi /W,
Cadena de L .
) potencias sin transmision en
rodillos deslizamiento fotocopiadoras
. Inconvenientes: cintas Wi Wz =214
Cadenas
articuladas - Coste glevadp 3 transportadoras,
- Necesita lubricacion escaleras Wixz1 =W x22 1 -
Se puede desajustar mecanicas, ' '
- Es ruidoso maquinas de
- No se invierte el giro estampacion,...

SISTEMAS DE ENGRANAJES

ENGRANAJES
COMPUESTO

Situacion de
dientes:

* Interiores

* Exteriores

Forma del
engranaje:

* Cilindricos

* Conicos
*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 W, =2,/ 24

Wixz1 =Wz x22

dientes
rectos

dientes |
helicoidales

WilW2=2/121.2212

Wixz1 =Wz x22

Z = n° dientes engranaje
loco

i=W1/W;

i= 22/z4 X..X 20/
Zn-1

W2 = Wi (21.23.. Zn1/
2,.24... Zn)







