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EJEMPLO 02:,CREACI(')N DE UNA
ANIMACION DE UN PISTON

OBJETIVO

ori,

El objetivo principal del ejemplo es crear una

animacion de un pistbn mediante un motor

A .
|

Instituto Cientifico del Pacifico
www.icip.edu.pe



CIENTIFICO
DEL PACIFICO

r )| INSTITUTO
[

PLANTEAMIENTO

En este ejemplo se creard la animacion de un
piston con la ayuda de un motor oscilante y a

partir de un ensamblaje, el cual se encuentra
en los archivos adjuntos.
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DESARROLLO

Empezar abriendo el ensambldje llamado

E2_S4_AVA_E que estd en la data.

1) £2.54 AVA E (Default<Display State-1>

[&] Sensors
» [ Annotations
\Il Front Plane

El Top Plane
\ﬂ Right Plane

L. Qri

% (-) E2_54_AVA_P3<1> (Default<<Defal
% () E2_54_AVA_P4<1> (Default<<Defar
% (f) E2_S4_AVA_P5<1> (Default<<Defa
@ () E2_54_AVA P1<2» (Default<<Def:

| | —————————————
= =
| ‘e 5B ®[e] >
| 157
1% £2.54 AVAE (Default<Display State-1 ~
| 1 History

Sensors
+ [A) Annotations
[] Front Plane

[*] Top Plane

| [l Right Plane
| L, origin .
< >
Animacian < [ ] e - N RS- -EC]

[E= & » = P e P

A~ | E2.54 AVAE (Default=Display
& Orientacién y vistas de can

’ Lights, Cameras and Scene

v ) () E2_54_AVA_P1<1> (Def

v By () E2_S4_AVA_P241> (Defy

v (B () E2.54_AVA_P3<1> (Defi

v (B () E2.54_AVA_P4<1> (Defi
\
\

@ (f) £2.54 AVA_P5<1> (Def
) () E2_54_AVA_P1<2> (Defi

T

v

" ———————————— -

AN Modelo | Vistas 30 nalisis de Movimiento 1

| S e m——_—_—_—_————————— a
| L KT e

L. Mueve un componente como si
| r actuara sobre el mismo un motor

1

rotatorio.

0 o - e @ -(a)a N < 8 o B @)
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Al panel que abra, seleccionar motor lineal.

: =3 Motor @ :
1
: v X : 1
1
: ~ I
1 Tipo de motor ~ : 1«:
: Mator rotatorio : :
: : 1 1
| 1 Maotor lineal (actuadar) : :
\ 1 . . 9 1
| 1 Maotor de relacion de posicion de 1 1 Motor de relacidn de posicién de 1
| 1 I 1
. : travecto 1 i travecto 1
| - s Cp . !
‘ | Componente/Direccion i 1 Componente/Direccién ey i
‘ ! 1 1 1
| | | 1Ry i
{ 1 1
| (2] | | BE @] B
' 1 1 I 1
| | 2 1 i I
| RN | AN | | 1
\ 1 ] : I
\ | Movimiento A : | Movimiento ~ :
1 1 -
| 1 |Velocidad constante v| : 1 |Ve|oadad constante v| :
I 1 1 i
| : {i}} | 100 REM ‘ A 1 : % | 1pulgadas/s |: 1
{ - b 1 1
. 1 1 1 “
1 hl I 1 1
| . -" S - ——————— -
|

| Luego, seleccionar la cara cilindrica del vdstago para
. Componentes/Direccion.

mmmmm e ===
| ; - PELNRB O
@ BR[| S|
| 1 @ IE $ e 17 @EE_S&I_A\."A_E (Default<Di...
| : -@ Mator @
1
’ 1v X
| 1
| I
: Tipo de motor ~
l. : Mator rotatorio
1
1 H Motor lineal (actuador)
=
| 1 Motor de relacion de posicion de
| 1 travecto
1
1

1 Componente/Direccién -~

1
1 |Cara<1>@E2_S4_AVA_P3-1
1

: Cara<1> @E2_54_AVA_P3-1
| 1

* 1@ |
| | @
1
l : Movimiento ~
l : |‘Je|ocidad constante v|
[
| : E_@ |‘Ipu|gadas,fs |:
‘ : v | Flsométrica
| : Animacidon ~ | " = | |
! I
I ﬁ {é‘;’ o E H 0 seg ‘Sseg ‘1052?
| 1 - | | | | | | |
I T
! I <

i —————— -

:LH_” 1_]]_)1&“ Modelo | Vistas 30 | Analisis de Movimiento 1 |
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Después, desplegar en Movimiento y seleccionar Oscilante, para
los valores de 1 pulgada, THz y 0°.

locar

———————— i —————————— ———— -

-E Motor @ :

1 Componente/Direccion

>

-
1 1 1
1 1
1 1 1 1
' ‘ Cara<1> @E2_S54_AVA_P3-1 | ! I v x -
1
' : : : L] I Al
: i ‘ Cara<1> @E2_54_AVA_P3-1 | i i :
' 1 1 1 1
\ : {% I| | : : Movimiento L :
|1 1 : : |Dsci|ante v| :
| {Qtowmiente> ~ . :
\ 1 1pulgadas 8
1, : Velocidad constante |v L : ‘ \\ |" ]
1
\ : @ Velocidad constante : PV ‘ 1Hz ) |: :
| d Diiiﬁiia I /
1 1 1 |.6";'_ o P 1
| 1 1 1
| 1 v: I ‘ / | v I
| : - Segmentos : : ol —o o :
\ § | ANima pyntos de datos 1 : :
| : Expresion : 1 1
|
l : Serva Motor : : 0 0 :
I G i I I
.l [ — [Cargar funcién desde archivo... || : | S ]
1 Eliminar funciones... 1 agrandarlo
| e SR 1Y S N .'
|
| ..
. Una vez definido, todo dar aceptar.
| e e
l : -E Motor @
|
| )~
| I
| Motar lineal (actuador) ~

$ Motor de relacion de posicion de
¥ travecto

Componente/Direccion ~

7! | Cara<1> @E2_S4_AVA_P3-1 | 1
‘ Cara<1> @E2_S4_AVA_P3-1 ‘

e i |

Movimiento L

[

|Osci|ante v|

| : \!/'\ ‘1pu|gadas | N
1

™
W
| b [ AN
|
| = .

Animacion

*lsométrica

vl
Ewews [=
5~ €8 F7 54 AVA F (Default<Nisnlav

£
o v Modelo | Vistas 30 | Analisis de Movimiento 1

——————————————
r
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Asi se agregard el motor linear 1.

| e e e e e e e e e e e e

Animacidn V|£|" > ' -’v% ﬁ:
™ @ @ © lomﬂ oo P e

~ v {8 £2.54 AVA E (Default<Display
d’ Orientacion y vistas de can

&
b4

b ] Ligh ameras and Sceng
» B (-) E2_54 AVA P1<1> (Def:
v € () E2.54 AVA_P2<1> (Deft

v € () E2.54 AVA_P3<1> (Defs

v v @ 3 F7 S AVA DA (Tief:

€
TT T Medelo | Visios 0 | Analiss de Wovimiento |

| Finalmente, dar clic a Calcular.

. Calcular
% (-) E2_54_AVA P2<1> Calcula el estudio de movimiento.

o

[ s

.Animacién w IP > '
[El= e w - losegl B
A v € £2.54 AVA E (Default<Display
d’ Orientacion y vistas de cdn|
4 Lights, Cameras and Scene|
-9 LinearMotorl
v @ (1) E2_54 AVA_P1<1> (Defd
v @ (1) E2_54_ AVA_P2<1> (Defd
v @ () E2_54 AVA P3<1> (Def:

<
1
e

&
k4

v b @ (0 E7 €4 AVA DAL 1. e
£
\ VT Modelo | Vistas 30| Analsis de Movimiento 1
| e e e e’ g e e s s s e s s e e

| Y, de esta manera, se ird moviendo poco a poco.

1 History
Sensors

L4 Annotations
|I| Front Plane
m Top Plane
[] Right Plane
L Origin

v € () E2_54_ AVA _P1<1> (Default<<Del

{8 () E2.54_AVA_P2<1> (Default<<Del v

»
<

Flsamétrica

>

Animacién v| ﬁ I ' - - ﬁ|
Emawi]| |

~ v I E2 54 AVA E (Default<Display
& Orientacion y vistas de can)

L3 Lights, Cameras and Sceng
-E LinearMotorl

v @ () E2.54 AVA P1<1> (Defi
v @ () E2 54 AVA P2<1> (Defi
v @ () E2.54 AVA PI<1> (Def:

[P

& |3 & (A FI 84 AWA DAF 1+ (Def;
| £
| 00 Modelo | Vistas 30 | Analisis de Movimiento 1
| G o S S S R S S S N S N S N S N S S S S S
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Una vez que termine, dar clic en Guardar animacion.

bucoe | e

:3afau|t<<De1

Guarda la animacién como un
:.Jefault<<De1 M archivo AVl o de otro tipo.

Guardar animacion

1 > *lsométrica

;Elr» "’ﬁ| EXE AN
! A T o T N s R e B

||u|t<Disp|a}r )

:ristas de can

Is and Scene
1

i
‘ Pi<t> (et

‘ =P2< 15 (Defd
1

| =P3< 1> (Def:
1041~ Naf:

| 1 <

3D | Analisis de Movimiento 1

LS B B 8 B

. Colocar el nombre que se quiera, en el lugar que se escoja y guardar.

: % Guardar animacién en archivo >
1
|
‘ : Guardar |- Escritorio V| (<3G Sk :
~
1
| : MNeombre Fecha de modifica..  Tipo 1
|
| 1 Mueva carpeta 16/10/2017 10:10 ... Carpeta de arcl :
: respaldo joel 8/10/201711:30 p....  Carpeta dearcl |
\ 1 SESION 4 16/10/2017 8:24 p... Carpeta dearcl |
: SOLIDWORKS AVANZADO 15/10/2017 7:534 p....  Carpeta dearcl |
1 1
| | > 1
1
| : 1
, i @) V] o] 1
1
| 1 Tipo: Archivo AV] de Microsoft [*.avi) e Programa :
1
|
: RenderizadiPantalla de SOLIDWORKS Cancelar :
| 1
| : Ayuda 1
1 Tamafio de imagen y cociente de aspecto Informacion de fotogramas :
1 Fotogramas por
i [1030 | [334 segundo :
‘l : Cociente de aspecto fijo Marcos para exportar: 1
P 1
: Usar cociente de aspecto de camara Toda la animacion > 1
1 (@ Cociente personalizado (anchura/altura) Intervalo de _ = halc = 1
1 tiempo: - = 1= =2 1
| 1 1030: 334 e 1
| 1 i
S Y

| Compresidn de video *
‘ Compresor: ACEDfEIF
Microsoft Video 1 el

Calidad d ion: 85
(| ad de compresidn . Configurar...

Acerca de..
Fotograma clave cada fotogramas
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Empezard a crearse:

Flsométrica

Animacion | u

[l &« [0

A - ) E2.S4 AVAE (Default<Display

{? Qrientacidn y vistas de cdn|

L3 Lights, Cameras and Scene|
B LinearMotor!

3 (% (-) E2_54 AVA _P1<1> (Def:

4 (% (-) E2_54 AVA _P2<1> (Defi

v By () E2.54 AVA P3<1> (Defy

v @ (0 E3 €A AWA DA-Ts (Def:

L& 5 & & S o

E2 S4 AVA E

¥ O m 44 " m e e
N
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