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Es un cuerpo solido destinado a impartir,
mediante contacto directo, un cierto movimiento a un
segundo cuerpo llamado SEGUIDOR. La forma de la leva
y el tipo de seqguidor definen la relacion funcional entre la
posicion de ambos.

Mediante el uso de levas se logran complejos
movimientos con una alta repititividad y confiabilidad, a
un costo reducido.

Un ejemplo es en el motor de combustion interna:







eLeva de Placa ( también de disco o radial)
eLeva de Cuina
eLeva Cilindrica o tambor

e[ eva Lateral o de Cara




Tipos de Seguidores

eSeguidor Traslacional de Cara Plana
eSeguidor Oscilante de Cara Plana
eSeguidor Traslacional de Rodillo Excéntrico

eSeguidor Oscilante de Rodillo

Segiider Traslacional de Cara Plamna Soguidor Oscilants do Cara Plana
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Para una leva de disco:

ePerfil de la Leva: es la parte de la superficie de la leva
que contacta al seguidor.

Circulo Base: es el menor circulo, centrado en el eje de
rotacion y es tangente al perfil de la leva.

ePto de Traza: pto del seguidor que define su
movimiento. En el caso de un seguidor de rodillo el pto de
traza es el centro del rodillo.

eCurva Primitiva: el camino descrito por el pto de traza.

Circulo Primo: es el menor circulo, centrado en el eje
de rotacion de la leva tangente a la curva primitiva.
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Para una leva de disco:

Circulo de base

Circulo prima




Desde el punto de vista Cinematico son de interés :

Como disefar una leva para realizar un
movimiento predeterminado

eDada una leva, qué movimiento produce.




fico de Levas
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Es la funcion que relaciona el desplazamiento del
seguidor con la posicion angular de la leva. Esta funcion
puede mostrar tanto un movimiento rotacional como

traslacional.
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Funcion de Desplazamiento

Dado esto se obtiene que la velocidad y la
aceleracion rotacional o traslacional para el seguidor se
expresa como:
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Descenso P—2

Curvas Polinomiales de grado 8




A )4
I

L]

Y

»

I
3
T

N

3
N

-]

|

|
o

0
y
3

Curvas Cicloidales




Curvas Aarmonicas




Criterios de Seleccion:

«Cicloide: Proporciona aceleracion cero en ambos
extremos de la accion, por lo cual se puede acoplar a un
reposo en cada extremo. Dado que el angulo de presion es
relativamente alto y la aceleracion retorno
iInnecesariamente a cero, no se deben acoplar dos
cicloides.

eArmonica: Proporciona la mas baja aceleracion pico y el
mas pequeno angulo de presion de las tres curvas. Por lo
cual se prefiere cuando se puede igualar la aceleracion
tanto al inicio como al final con la aceleracion de los
perfiles adyacentes.

ePolinomial de Grado 8: Tiene una curva de aceleracion
no simétrica, proporcionando una aceleracion maxima y
un angulo de presion intermedio entre la armonica y la
cicloide.




eSe desea mover un seguidor de carretilla a lo largo
de un desplazamiento total y regresar sin puntos de
reposo en el ciclo. Dada la curva de desplazamiento,
determinar las curvas de movimiento a emplear y
realizar un bosquejo de la velocidad y aceleracion
gue posiblemente de obtendran.




Solucion:

eA-B: Usar la C-1 para proporcinar
Aceleracion al ppio del movimiento y
hacer en B la conexiéon a la zona de
vel constante.

B-C: Velocidad Constante

eC-D: usar H-2 que acoplaen C a la
seccion de velocidad constante y
aceleracidon cero para proporcionar un
angulo de presion minimo a la curva.

eD-E: usar la P-2 para igual la
desaceleracion armonica en D y
proporcional una aceleracion cero al
final del ciclo en E.
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