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EJEMPLO 01: CREACION DE UN ANALISIS DE
MOVIMIENTO EN UN MECANIS

OBJETIVO

-

‘
l m
|

El objetivo principal del ejemplo es aprender a

crear y configurar una simulacién de un

mecanismo mediante un andlisis de
movimiento.
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PLANTEAMIENTO
'
o En este ejemplo se creard un andlisis de
| - movimiento de un mecanismo, agregando un
S

motor rotatorio y una carga de contacto.
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| Andalisis de movimiento.
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Empezar abriendo el

ensamblagje llamado
E1_S4_AVA_E que estd enla data y contiene un
mecanismo.
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Seguidamente, seleccionar Estudio de movimiento 1 y escoger el tipo
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Motor rotatorio

Mueve un componente como si
actuara sobre el mismo un motor
rotatorio,
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A lo que aparecerd un nuevo panel, en el cual se debe seleccion

rotatorio en Tipo de motor.

Tipo-geTmoto
m Motor rotatorie
e

Motor lineal [actuador]

Motor de relacion de posicion de
travecto

Componente/Direccién

e

otor

Después se debe de seleccionar la cara curva externa de la pieza

E1_S4_AVA_P3; acto seguido, en Movimiento, seleccionar Velocidad
constante con el valor de 10 RPM.

| Tipo de motor Ll

Motor rotatorio
Mator lineal (actuador)

Motor de relacion de posicion de
travecta

Componente/Direccidn

|Cara<1>@E1_S4_AVA_P3-1 / |
Cara<1>@E1_S4_AVA_P3-1

Movimiento La

&[>0

p

Posteriormente, seleccionar la carga Contactar.
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| é Motor

<
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Motor rotatorio “
Maotor lineal (actuador)

Motor de relacion de posicion de
travecto
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Simula el contacto entre los

componentes seleccionados, :
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Al panel que aparezca, elegir la casilla Usar grupos de contactos.

i — ———————————— - — -
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1 8 Contact @1 1
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1 v de friccidn. Para modificarlas, desactive I 1 Tipo de contacto ) :
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1 : 1 é Salidas :
1 1
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| 1 . 1
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| 1 1 Seleccione ~ 1
. i - I
\ 1 1 Usar grupos de contactos :
| : ) 1 I s ignora el contacto entre elementos 1
| i Selecciones ] : del mismo grupa. 1
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| | @ el |
| i o 4 '
\ : ; I 1 g i
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| | M.© de pares de contactos: 0 : : ‘ ‘ ‘ 1
1 1 :
| 1 5 1
| : Material A 1 M.® de pares de contactos: O 1
| = %

. Dar clic a la pieza 3.

: "i';, Contacto @

:vx-
]

Tipo de contacto La
Solidos

Curvas

1 Selecciones ~ :|
‘ 1 Usar grupos de contactos

1 se ignora el contacto entre elementos
1 del mismo grupa,

@ |
| B

| M.® de pares de contactos: 0

E1_54_AVA_P3-1@E1_54_AVA_E

Y luego ala pieza 2, para seguidamente dar aceptar.

e 1
| 1 "il. Contacto @
| X -
| | Tipo de contacto A A
| : Sélidoi
1
1
| 1
1

| | Selecciones ~
1 Usar grupos de contactos

1 Seignora el contacto entre elementos
1 del mismo grupo.

@ I‘ E1_S4_AVA_P3-1@E1_S4_AVA_E‘
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Por lo que ya se definid todo lo referente para la simulacién. Ahora

seleccionar la marca del panel de simulacion que estd en 5 seg' vy llevarlo
hasta 15 seg.
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Y la simulacion empezard a reproducirse.
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. Cambiando su posicion a medida que se va moviendo.
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Por lo que al terminar, estard completamente lista para reproducirse

cada vez que se necesite.
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