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Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Edicion

Conclusiones

Enunciado

La fotografia
muestra dos
pinzas de madera
para tender la ropa

El muelle ya se ha modelado en el ejercicio 05.01

F Aunque debera )
cambiar el paso a
1,25 mm, para
= que pueda
|\ ensamblarse!
RN
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Enunciado

Enunciado

. Se pide:
Estrategia
Ejjc,“,dé” A Obtenga el modelo sdélido de los brazos de una pinza cuya
ICION e . . . ~
Condciones forma detallada esta dada en el siguiente plano de disefio

2. ._ 165
0
ﬂﬂT- v P

Todos los redondeos no acotados tienen radio 1 mm
Profundidad constante 7 mm

B Obtenga el ensamblaje de la pinza

© 2013 P. Company y C. Gonzalez Ejercicio 10.02/ 3



Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Edicion

Conclusiones

Estrategia

La estrategia para obtener el modelo solido del brazo
es sencilla:

1 Dibuje y acote el perfil

2 Extruya iLa extrusion debe hacerse a ambos lados,

3 An para que la pieza quede centrada respecto jAsi sera mas facil
Anada los al sistema de coordenadas! ensamblarla!
redondeos

La estrategia para ensamblar es un poco complicada:
/ Inserte un brazo como elemento de base
2 Inserte otro brazo emparejandolo con el primero

3 Inserte el muelle en su posicion de montaje

f;EI muelle se ha modelado en

posicion de reposo!
<~fl Pero debe m
insertarse en 'T/

posicion de
= montaje!

N
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Edicion

Conclusiones

Estrategia

t@: Debe obtener un modelo del muelle cuyas patas

puedan girar:

Construya los planos de referencia
de las patas tangentes a la hélice

( ; Al aumentar o reducir el numero de vueltas de la hélice,
las patas se adaptaran

Debe calcular el giro de la pata necesario para ensamblarla:

Haga una construccion auxiliar
para calcular el angulo de la pata

Calcule la fraccion de vuelta que necesita
incrementar para aumentar dicho anguio

Esto no es suficiente para simular la reduccion de
diametro que sufre el muelle al torsionarse, pero produce
un modelo que permite obtener un ensamblaje valido
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Ejecucion

Enunciado Obtenga el modelo del brazo:

Estrategia o o .
Ejocucion { Dibuje y restrinja el perfil )
Eho ™ - Eho |

Brazo

Muelle

Ensamblaje

Edicion

Conclusiones

{ Extruya a v X &
ambos lados, =T
para que la — :
pleza quede EJ [Hasiz profundidad espedf v]
centrada 1
& 3.50mm :
@) :

Yy

Angulo de salida hadia fuera

[¥] Direccién 2 2

[Hasﬁ profundidad especif v]

%2 3.50mm i
@ :
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Ejecucion

Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Brazo
Muelle

Ensamblaje

Edicion

Conclusiones

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

/ Afada los redondeos
Y Afada el redondeo de radio 2

v Afada el redondeo de radio0,5

Y Anada los redondeos de radio 1
aRedondeo 2.

v X

[ Manual | Fietcpert J
Tipo de redondeo A
(@ Radio constante
(") Radio variable

= 4
ﬂ
~1 |

Arista<2>
Arista<3>

x
[ Redondeo de miitiples radios
[¥] Propagacidn tangente
@) Vista preliminar completa
() Vista preliminar pardal
() sin vista preliminar

(") Redondeo de cara 4
e S iy b
:,-\ 1.00mm = | 4 &5 ) (=

Ejercicio 10.02/ 7



Ejecucion

Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Brazo
Muelle
Ensamblaje
Edicion

Conclusiones

Modifique el modelo del muelle, para obtener un muelle en
posicion de trabajo:

J/ Edite el modelo del muelle

{ Modifique el

angulo de la

segunda pata -
Para modificar el\
angulo de la pata,
deberia ser
suficiente
modificar el
numero de vueltas

Q‘e la hélice /
AN

Incremento de vueltas= éngulo/360]
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Enunciado El problema es que al girar la hélice, el plano que
Estrategia contiene a la pata final no gira
Ejecucion

Muelle El plano esta definido

Ensamblaje “ v

J como “paralelo al Mensaic

Edicion plano lateral” Completamente definido
Conclusiones — eferendi

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

Ejecucion

(Crr——

I\ Paralelos
Ill Perpendicular
IZI Coincidente
e

=10

|=| Flano medio

Segunda referencia

e
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Ejecucion

|
-

Enunciado @ Sustituya dicho datum fijo por otro con las siguientes
Esiralegia caracteristicas:

Ejecucion
Brazo

7 Debe ser tangente

Muelle o
a la hélice

Ensamblaje

Edicion

2 Debe contener al
punto final de la hélice

Conclusiones

Asi se garantiza que
girara cuando gire el
punto final de la hélice

@ iPero SolidWorks© no permite crear
planos de referencia tangentes a la hélice!

k\_> @ iConstruya datums auxiliares, que le

ayuden a obtener el datum deseado!
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Brazo
Muelle

Ensamblaje

Edicion

Conclusiones
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V' Defina un eje que pase
por el origen y sea
perpendicular al alzado
(Datum n)

/ Defina un plano que

contenga al Datumn'y

pase por el extremo final
de la hélice (Datum n+1)

Para detectar la hélice,
debe eliminar el barrido

Ejecucion

RE B

Q El proceso para obtener el datum tangente es:

EI—% Ejercicio_10_01_Ruelle (Pr...

o K 45
Selecciones A
@ Punto1@Crigen

"\., Una linea/arista/eje

@ Dos planos

(@ | Dos puntosfvértices
B

ﬁ superfide dlindrica/cénica

Punto v carafplano

£

— (3] Sensores
(A Anotaciones
—3= Waterial <sin especifi

—Q Planta

—Q Wista lateral
—Q Plano Pata inicial
—Q Plano Pata final
—< Plana Perfil

£

A
El
4

e

]—@ Barrerl

Mensaje

=

Completaments definide

Primera referencia

inl B

Ilj Perpendicular
Caincidente
() proyect

Segunda referencia

@ I Punto<l>
Coincidente
@ Proyecto
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Brazo
Muelle
Ensamblaje
Edicion

Conclusiones
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V' Defina un plano
perpendicular al Datum
n+1y pasando por el
Datum n (Datum n+2)

\/ Defina un plano paralelo

al Datum n+2 y pasando
por el extremo final de la
hélice (Datum tangente)

Ejecucion

« ¥ =
Mensaje 2

Completamente definide

Primera referencia E

) [pranot
I\ paralelos
(L] perpensicutar
[Z| Coincidente
[/ 000

= [ 10.00mm

l%| Plano medio

Segunda referencia 2

i) IEjel

[l| Perpendicular
@ Coincidente
[§| Proyecta
¥ =
Mensaje %

Completamente definide

Primera referencia E3

@ Planao2
g] Paralelos

(L] perpendicuar
| Coincidente

5\ [9000- ﬂ
[ [2000mm :

l§| Plano medio

Segunda referencia 2

@ I Punts<1x
@ Caoincidente
l§| Proyecto
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Ejecucion

s Ahora puede intentar ?%E;:;z:::_;l“—“—'m“e e
Estrategia reemplazar el plano de i, coecies
Ejecucion la pata final por el X s
Brazo nuevo datum tangente i cse
Muelle | /+=1. AN ® Plano Pata inicial
Ensamblaje (Plano 3) :
Edicion e
Conclusiones m
..... £ Plano Perfil

@ El problema es que deberia colocar el plano 3

antes que el croquis de la pata

L

Pero no se puede, porque el plano 3
es “hijo” de una de las curvas de la

curva compuesta

% Ejercicio_10_01_Muelle [Predet:
|| Sensores

- A| Anctaciones

-.3= Material <sin especificar>

----- & Alzado
----- £ Planta

..... @ Wista lateral

----- L, Origen
143 Hélice/Espirall

@ La solucion es eliminar la curva compuesta ( S Plang:

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

y cambiar el orden del arbol del modelo:
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Ejecucion

Enunciado Cambie ahora el plano de croquis:

EStrateg @ Q& Ejercicio_10_01_Muelle (Predete

\/ . . @ Sensores
Seleccione la operacion . (aj anotaciones

i . . ” 3= Material <sin especificar>
Croquis de Pata final e

----- Q Planta

Ensamblage { i %y Vista lateral

..... 1. Origen

Edicidn ,/ PU|S€ e| botén derecho - §= Hélice/Espirall

..... Q Plano Pata inicial

Conclusiones delratbn = ", Ejel

@ Croquis Pata inicial
----- & Planol | BB (0] 13 =

----- & Planc2
@2 'ff“[ Editar planc de croquis l

/" Seleccione “Editar plano &

T T T e Q Plano Pata final : 1
de croquis” € -

----- 3, Plano Perfi Retroceder al anterior

w .
M"‘ Avanzar al final

Ejecucion
Brazo

Muelle

< plano de croquis

[ Asigne “Plano3’ como v

nuevo plano de croquis ma-Tcaradecm-s | A
O S
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Ejecucion

Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Brazo
Muelle
Ensamblaje
Edicion

Conclusiones

@ El nuevo problema es que el
croquis ha quedado girado

18

Debe modificarlo para que

vuelva a quedar bien ‘<
%‘ﬁ e

_E=

Pero la modificacion es
complicada, porque esta

restringido
N

Es mas facil borrarlo yJ

volverlo a dibujar

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

18
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Brazo
Muelle

Ensamblaje

Edicion

Conclusiones

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

7 Obtenga la curva
compuesta

2 Reactive el plano
de perfil y la curva
de perfil

3 Rehaga el barrido

Ejecucion

v R
Entidades para unir -

Croquis Pata final
Croguis Pata inicial
Hélice [Espiral 1

% Ejercicic_10_01_Muelle (Predete
-] Sensores

Eg--lll Anotaciones

3= Material <sin especificar>

----- @ Alzado
----- “ Planta

----- %} Vista lateral

..... L, Origen

----- \<\> Plano Pata inicial
..... X ,, Ejel

..... & Planol

----- %‘{ Plano2

..... Q Plano3

Eg--r\1 CurvaCompl

..... = Plano Perfil
..... 2 Perfil

Finalmente, reconstruya todas las operaciones que haya
tenido que eliminar por incompatibilidades padre/hijo

Efe
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Ejecucion

Fnunciado & Tras tantos cambios, se concluye que:

Estrategia
Ejecucion
Brazo Modificar un plano de croquis
Muelle sOlo es rentable cuando dicho croquis
Ensambiaie es independiente del resto del arbol
Edicion

Conclusiones

f@: En cualquier otro caso,
puede ser mas sencillo
volver a modelar
a partir de dicho punto
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Ejecucion

Enunciado El modelo completo del muelle se puede
Estrategia hacer de la siguiente forma: Siga las explicaciones previas de \
Ejecucion cémo obtener el “Datum tangente”:
razo / Dibuje la hélice
Muelle o
Ensamblaje / Obtenga un plano tangente a la
Edicion helice y pasando por el punto inicial
Conclusiones

/ Dibuje y restrinja la pata inicial

/ Repita el procedimiento
para la pata final

/ Agrupe las tres curvas
en una curva compleja

/ Obtenga un perfil circular en un Yo
plano perpendicular a la trayectoria |
por su punto inicial

/ Haga un barrido

/
i
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Enunciado /@\ El modelo resultante orienta automaticamente las
patas en funcion del numero de vueltas de la espiral:

Estrategia
Ejecucion
Brazo

Muelle

Ensamblaje

Edicion

Conclusiones

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

Helice,/Espirall

« R

Definido por: #

[Pasn de rosca y MN%de reval «

Parametros b

@ Paso constante

() Paso variable

Paso de rosca:
1. 25mm =

[] trwvertir direccién

Pamaluciones:

8| s
Angulo inicial:

180,00 =

(@ Sentido de las agujas del reloj

=) Sentido inverso al de las agujas
~ del reloj

Ejecucion
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Ejecucion

Enunciado & Para saber el incremento de angulo de »
Eftfate?[a giro que se necesita
. para ensamblar, se debe
Muell hacer una figura auxiliar /" \N__/ <
Ensamblaje
Edicion
| |
Conclusiones {Haga una copia del fichero NN A ﬁ\////\
del modelo del brazo i i T

V' Borre todo salvo el perfil

V' Modifique el perfi
afiadiendo una simetria

/ Dibuje el esquema del muelle en
otro perfil superpuesto

Debe incrementar el numero de vueltas en
51,048052 / 360 = 0,141800 vueltas
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Brazo
Muelle
Ensamblaje
Edicion

Conclusiones

Ejecucion

Obtenga el muelle en posicion de montaje:

V Edite la
operacion
“Hélice”

Q& Ejercicio 10_02_Muelle (Predeterr

B

-] Sensores

7| A] Anctaciones

3= Material <sin especificar>
----- & Alzado

----- & Planta

..... Q Yista lateral
..... 1, Origen

..... &> Planoli

..... & PlanoZi
..... Q Plano Pata Inicial

..... Q Planolf

..... Q Plano2f

..... Q Plano Pata Final
..... % Plano Perfil

& 1
4 Editar operacian

..... @ Croguis Pata Final

v Modifique el parametro
“Revoluciones”

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

Helice,/Espirall

« R

Definido por:

=

L]

[Pasn de rosca y N2 de reval

Parametros

=

(@) Paso constante

(") Paso variable
Paso de rosca:

1. 25mm >
[ tnvertir direccién

evoludones:
5,5+0,1418

1 »

Angulo inidal:
180.00= £
@ Sentido de las agujas del relaj

= Sentido inverso al de las agujas
~ del reloj
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Ejecucion

Enunciado Ensamble las tres piezas:
Estrategia
Eecucia |
’eBC:;Z':" ’I Inserte un brazo como pieza base

Muelle v Inserte la pieza

E bl . 4 13 ”

eambe / Hagala “flotante

Edicion
Conclusiones v Haga coincidentes los tres planos de referencia de la

pieza con los del sistema principal

@ﬁ Pinza (Predeterminado<Est

.| ] Sensores

E§|-- Anotaciones

----- & Alzado

----- & Planta

----- & Vista lateral

..... 1. Origen

-8y ¥ Ejercicio_10_02_Brazo<1
B@@ Relaciones de posicidn

----- /( Coincidentel (Ejercicio_
----- /( Coincidente? (Ejercicio_
- /( Coincidente3 (Ejercicio_
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Ejecucion

Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Brazo
Muelle
Ensamblaje
Edicion

Conclusiones

2 Inserte el segundo brazo

/ Inserte la pieza

Controla la visibilidad de los gjes

Ver ejes temporales
termporales.

! Haga visibles los ejes
temporales

/ Haga coincidentes los ejes de la
ranura donde va alojado el muelle

Cambie el sentido de la alineacién
para poner las caras enfrentadas

Coincidente4
v e

(& anslsis
f% Relaciones de posicion

Selecciones de relaciones 2
da S

Eje < 1>@Ejercdo_10_1
Eje < 1>@Ejercdo_10_i

i\ Paralela
J_ Perpendicular
L _

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

<
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Ejecucion

£ @ Ejercicio_10_02_Brazo-
Erunciade /' Haga coincidentes los f?::%
[#-A] Anctaciones
Estrategla planos de alzado de % aterial <sin especifit
o mbas piez  Para
Ejecucion ambas piezas
{5 Brazo
BraZO @ Redondeo R2
Redondec RO,5
Mue”e % Redondeos R1
Q%% {-) Ejercicio_10_02 Bra
. [+-{%]| Relaciones de posicidl
Ensamblaje Ol e
o []-- Anoctaciones
EdlCIOﬂ % Material <sin especifi:_
e @ izad
Conclusiones

/" Ahora tiene tres alternativas:

1 Afada una coincidencia de las
caras interiores centrales para
simular la pinza cerrara

2 No afiada mas restricciones,
para simular cualquier posicion
intermedia de la pinza

3 Afada una coincidencia de las
caras interiores inclinadas
para simular la pinza abierta
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Ejecucion

Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Brazo
Muelle

Ensamblaje

Edicion

Conclusiones

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

3 Inserte el muelle en su posicion de montaje con pinza cerrada

{ Haga coincidente el eje
del muelle con el eje de
la ranura donde va
alojado

No es facil colocar centrado
el muelle, porque su plano de
alzado no esta centrado

Selecciones de relaciones % |
Haga tangente la | de posicién

superficie de una __Icara‘:?—:’@ﬁerddn_m
de las patas con | [%
una cara lateral

del brazo fijo

Hr

Relac. de posicion
estandar

o
A, Coinddente

e e

> Paralela

1

| Perpendicular

@ Tangente
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Ejecucion

Enunciado & iObserve que se queda descentrado...
Estrategia
Ejecucion : : | e

Brazo i | | B [

i I I : |

Muelle 1 1 I il |

Ensamblaje
Edicion ...pero es una condicion funcional aceptable para el ensamblaje!
Conclusiones

La alternativa seria definir un plano medio para el muelle
y hacerlo coincidente con el alzado del brazo

{ Haga tangente la
superficie de la pestana
de la pata con el fondo
de la ranura del brazo

J Repita el procedimiento
con la otra pata
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Ejecucion

Enunciado El resultado final es:
Estrategia
Ejecucion B Pinza (Predeterminado <Estadc
Sensores
Brazo Anotaciones
Alzado
Muelle Planta
Vista lateral
Ensamblaje L, Origen
‘: :jjm!:?u_lﬂ_ﬂ!_ﬁm :31;:
Edicion W Eercicio_10_02_Muelle<1>
T] Relaciones de posicién

Conclusiones
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Brazo
Muelle
Ensamblaje
Edicion

Conclusiones

~

7

~

Ejecucion

Al cambiar manualmente el numero de revoluciones,

la pinza se adapta automaticamente!

@ﬂa Pirnza (Predeterminado <Estac
(] Sensores
+-{A] Anctaciones
& Alzado
& Planta
& Vista lateral
L. Origen
@ @ Ejercicio_10_02_Brazo<1»
- ¥ Ejercicio_10_02_Brazo<3>
=S8 @ Ejercicio_10_02_Muelle<1>
+1§_| Relacicnes de posicion en
Lt:;;l| Sensores
+{i| Anotaciones
3= Material <sin especificar>
----- L Alzado
----- %3 Planta
----- £ Vista lateral
..... L Origen
..... . Ejel
..... &> Planeli
..... & Planoli
----- %} Planc Pata Ingial
..... & Planolf
..... &» Plano2f

----- <\> Plano Pata Fial
----- <\> Plano Perfil

m

« R

Definido por: ]

[Paso de rosca y N2 de revoluc ~

Parametros R

(@ Paso constante

() Paso variable

Paso de rosca:
1.25mm o

Revoluciones:
Angulo inicial:
180.00% =

@ Sentido de las agujas del reloj

= Sentido inverso al de las agujas

iSe requieren condiciones de
emparejamiento mas complejas
para simular el movimiento
automatico del muelle!

= del reloj

© 2013 P. Company y C. Gonzalez
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Ejecucion

Enunciado AX Si no funciona, debe cambiar el emparejamiento

Estrategia entre el muelle y el segundo brazo:
Ejecucion
Brazo W@ & Pirza (Predeterminado <Estad,
B o
Ensamblaje / Cambie la secuencia %y Alzado
Edicion de montaje, moviendo e
Conclusiones el segundo brazo - L, Origen
detras del muelle 31:%2 corc 10 02 Mot <05

+ % €T Ejercicio_10_02_Brazo<3 >

/" Borre el emparejamiento = g sisionesdejosr
~ 0 e ,( Coincidentel (Ejercicio 10 0.
de |a pestana de Ia ..... A Coincidente? (Ejercicio_10_0.

----- )( Coincidente3 (Ejercicio 10 0! r

Segunda pata a |a ranura ----- ,( Coincidented (Ejercicio_lﬂ_ﬂ.j

----- )( Coincidented (Ejercicio 10 0.
del Seg u ndo brazo ----- )( Coincidented (Ejercicio 10 0.

() Tangentel (Ejercicio 10 02 E
- Tangente? (Ejercicio 10 02 E
64 Tangente3 (Ejercicio 10_02_Muelle<1> Ejercicio_10_02 Brazo<3>)

/' Afiada un emparejamiento
de la ranura del segundo
brazo ala pestafa de la
segunda pata
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Conclusiones

Enunciado

— 1 Se necesitan modelos completos y compatibles para
gia

Ejecucion proceder a ensamblar

Edicion

Conclusiones

\
La compatibilidad del ensamblaje puede

depender de la forma o la posicion de algunas

partes de las piezas
- /

Z Las piezas elasticas o moviles requieren procedimientos
de ensamblaje especiales

Puede ser necesario disponer de diferentes modelos de
una misma pieza: en reposo, en posicion de trabajo, etc.

3 iEnsamblar bien es complejo, pero imprescindible
para hacer simulaciones!
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