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Enunciado
Estrategia
Ejecucion
Edicion

Conclusiones

La figura muestra el
dibujo de conjunto de
un programador de
horno eléctrico, con
su lista de despiece
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion

Conclusiones

Enunciado

Notese que la forma de algunas piezas cambia segun la
rotacion del eje selector (marca 3):

J Los conectores flexibles (marca 6) se doblan cuando no coinciden con una
ranura del disco en el que se apoyan
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v/ El muelle marca 9 se encuentra en la posicion de pretension, pero se
comprime mas cuando la guja marca 8 no descansa en una ranura

El muelle varia su longitud entre dos valores. La longitud acortada disminuye hasta el
36,33% su longitud en reposo o libre (siendo la longitud libre de15mm)
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Enunciado

Enunciado Los planos de disefio de cada marca son:
Estrategia
Ejecucion
Conclusiones 1 5
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Enunciado

Enunciado

Estrategia

Ejecucion

Conclusiones
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Enunciado

Enunciado
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Enunciado
Estrategia
Ejecucién

Conclusiones

Enunciado

4.5 _ 0.7
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Enunciado

Enunciado

| Se pide:
Estrategia
Eje"ul"i?” A Obtenga el modelo sdlido de todas las piezas
onclusiones

B Obtenga el ensamblaje del programador
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Estrategia

La estrategia para obtener los modelos solidos es simple

Enunciado
Estrategia
Ejecucion

Conclusiones

La estrategia para ensamblar es un poco mas complicada:

1 Determine las condiciones de emparejamiento
analizando el dibujo de ensamblaje

2 Inserte el muelle en su posicion de pretension y en
Su posicion de maxima compresion

iEl muelle debe insertarse en
su posicion de pretension!

e
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iPero también debe insertarse en\
posicion de maxima compresion!

Con una longitud
acortada al 36,33%
de la longitud libre
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Estrategia

Fnunciado 3 Inserte el conector flexible en su posicion de reposo
E i . ey ,

Ej;af:r:a 0 en su posicion de doblado, segun corresponda
jecuci

Conclusiones

iAlgunos conectores deben
insertarse en su posicion de reposo!
N N

04 [ [

iOtros deben insertarse en \
posicion de doblado!
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion

Conclusiones

Estrategia

Analizando el conjunto se observa que las condiciones de
emparejamiento son:
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V' Lamarcadesla pieza base

vV Lamarca 2 entra en los taladros inferiores de
la marca 4 y puede girar libremente

V' La cara final del eje de la marca 2 es coincidente con la
cara del taladrado que no es pasante

/' Lamarca 1 encaja con el rebaja de la marca 2, sin
que sea posible su movimiento en traslacion

/' Es posible el giro libre de la marca 1
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Enunciado
Estrategia
Ejecucion

Conclusiones

Estrategia
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La marca 3 es concéntrica con la marca 2, no
siendo posible su movimiento de traslacion

La marca 3 puede realizar el giro libre de rotacion

Las piezas marca 7 son concéntricas con los taladros
superiores de la marca 4

Es posible el giro libre de la marca 7, no permitiendo la
traslacion

La marca 9 es una pieza elastica con dos posiciones:
reposo Yy trabajo

La marca 9 es concéntrica con el taladro superior de la marca 4

v Es posible el giro sobre su eje
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Estrategia

e S D L Y.

Estrategia 2’:’74”%{//{;’ / : // %
Ejecucion _ tir IR AIR AR AR S -,
Conclusiones [ : : : — z = %

i

V' El eje central de la marca 8 es conceéntrico con el de la marca 9
Es posible el movimiento de giro y traslacion de la pieza 8

VBl eje central de la marca 5 es concéntrica con el de la marca 7

La cara superior del tapdn inferior del remache correspondiente
(marca 7) es coincidente con el de la inferior de la marca 5.
La marca 5 puede girar liboremente

V' E eje centrai de la marca 6 es concéntrica con el de ia marca 7

La cara superior del tapén inferior del remache correspondiente
(marca 7) es coincidente con el de la inferior de la marca 6

J La marca 6 puede girar libremente
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Ejecucion: Modelos

Obtenga el modelo de la marca 1:

V Haga el exterior del
mando por revolucion

| Obtenga el agujero
donde encaja el eje por
extrusion

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

‘ Cambie el color |
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Ejecucion: Modelos

Enunciado Obtenga el modelo de la marca 2:
Estrategia
Ejecucion

Modelos V Haga el eje por extrusion

Ensamblaje

Conclusiones

J Obtenga la pestaria por
extrusion

‘ Cambie el color \
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Ejecucion: Modelos

Enunciado Obtenga el modelo de la marca 3:
Estrategia
Ejecucion
Modelos V Haga el eje selector por
Ensamblaje extrusion
Conclusiones

| Cree en planos
equidistantes para cada
disco de levas y
obténgalos por extrusion
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Ejecucion: Modelos

Enunciado Obtenga el modelo de la marca 4:

Estrategia N

Ejecucion _.
Modelos \/ Haga |a base por i
Ensamblaje e

extrusion
Conclusiones

| Cree los taladros superiores con
matriz lineal

ireccidn

y Haga las tapas exteriores
por extrusion y realice el
resto de taladros

J Hagg Iqs ranuras laterales con Cambie el color
matriz lineal y haga el taladro de [Z #]
la tapa donde se alojara el eje
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Ejecucion: Modelos

Enunciado Obtenga el modelo de la marca 5:
Estrategia
Ejecucion
Modelos V Haga la base por
Ensamblaje extrusion
Conclusiones

| Cree las paredes laterales
por extrusion

J Realice los redondeos

| Cambie el color \
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Ejecucion: Modelos

Obtenga el modelo de la marca 6 en posicion de reposo:

V Haga la base por
extrusion

/ Cree las paredes laterales _
por extrusion

J Extruya la

parte final
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones
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Ejecucion: Modelos

Obtenga el modelo de la marca 6 posicion de doblado:

V Haga la base por
extrusion

| Cree las paredes laterales
por extrusion

J Extruya la
parte final

| Aplique redondeo
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Ejecucion: Modelos

Enunciado Obtenga el modelo de la marca 7:
Estrategia
Ejecucion
Modelos V Haga la cafia por
Ensamblaje extrusion
Conclusiones

| Cree la cabeza por
revolucion
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Ejecucion: Modelos

Obtenga el modelo de la marca 8:

V Haga la cafia por
extrusion

| Cree la cabeza por
revolucion
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‘ Cambie el color \
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones
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Ejecucion: Modelos

Obtenga el modelo de la marca 9:

V Dibyj inja | :
telbujetyr're?tr ; (Jj‘) ic?al j@: El muelle tiene dos posiciones de trabajo:
ayecloria he en pretension (poco comprimido) y en maxima compresion

/ . En el caso compresion el
En caso de pretension el muelle se acorta un 36,33%
muelle tiene un paso respecto a la longitud libre

1,4mm vy longitud 14mm

==

Dibuje 11 vueltas, para dejar
10 al recortar los extremos
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Ejecucion: Modelos

cree la pieza 9 en posicion de pretension

/ Obtenga el plano normal a
la trayectoria en su punto
inicial

/ Dibuje y restrinja
el perfil

/ Obtenga un plano normal
al eje por el punto final

/" Aplique barrido

/ DanArta A Nno Av
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Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Ejecucion: Modelos

cree la pieza 9 en posicion de maxima compresion

V Cree la pieza de igual modo
que en el caso de posicion
de pretension, pero con el
paso de 1,5 * 0,6366

—

| Recorte ambos extremos para
obtener asientos planos

,4775
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Comience el ensamblaje anadiendo la pieza 4

Estrategia

Ejecucion peeit N invertirla S
Modelos / Inserte la pieza s = Comen v
Ensamblaje Bieza/Enmasiiaje pasa A

Conclusiones it

| Déjela flotante

Examinar...

Anada coincidencia i s
de Cada uno de SUS f Relaciones de posicién Analisis
tres planos Selecciones de relaciones de A

principales con el | pesicien
. Alzado@Pieza4-1@Ensamblaje_
correspondiente I

plano principal del
ensamblaje hlesedoosionessinon

= Rale®Tones de posicion en Ensa

N\, /< & Coincidentel (Alzade)

> "\ < & Coincidente? (Planta)
L LGk Coincidente3 (Vista lategs
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Ensamble la pieza 2

Andlisis )
Relaciones de posicion

/ Inserte la pieza

Selecciones de relaciones de ®
posicion

Eje<1>@Pieza4-1
Eje<2>@Pieza2-1

{ Aflada emparejamiento I
de coincidente de los
ejes de 2 y los taladros

Relac. de posicion estandar #

. . G Coincidente
inferiores de 4
El movimiento
Andlisis ) “permitido" es el
/' Afada el F Relaciones de posicin giro sobre su eje
emparejamiento de iﬁﬁnesde relaciones de #

Cara<1>@Piezad-1
Cara<2>@Pieza2-1

coincidente de la cara I
interior del taladrode 4 |
y la exterior de 2

Relac. de posicion estandar A

@ Coincidente
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Ejecucion: Ensamblaje

Selecciones de relaciones de A
posicién

Enunciado Ensamble la pieza 1
Estrategia
Ejecucion
Modelos / Inserte la pieza
Ensamblaje
Conclusiones { Afada emparejamiento
de coincidente entre los

Alzado@Piezal-2@Ensambla
Vista lateral@Pieza2-2@Ens:

¥

planos de alzado de 1y

Relac. de posicion estandar A

vista lateral de 2

/ Afiada emparejamiento de
concéntrica de la cara
interior del encaje de 1y la
cara exterior de 2

A

conceéntrica

del encaje de 1y la cara
exterior de 2

[ ]
a

(@R
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@ Coincidente

e la cara interior

Selecciones de relaciones de?
posicién

Cara<1>@PiezaZ-2
Cara<2>=@Piezal-2

5
?

Concéntrica

__Coincidentel0
& R D

[ Analisis

f Relaciones de posicién

Selecciones de relaciones A

de posicion
Cara<1=@Pieza2-2

Cara<2=@Piezal-2
®

Relac. de posicion A
estandar

| Coincidente

Con esta relacion,
girar la pieza 1 implica
girar la pieza 2
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Ensamble la pieza 3
Estrategia - - = .
o e oo 0 Con esta relacion,
Fjecucion | girar la pieza 3 implica
\/ Inserte Ia |eza Cara«:l:-@PfezaZ—z . .
Modelos p BT girar la pieza 1y 2
Ensamblaje . . _
Conclusiones { Anada emparejamiento  [©) concenurica
de concéntrica de la cara
exterior de 2 y la interior

del eje de 3
. Seleccmnes de relaciones de*
/ Afiada el
emparejamientode | |f '

coincidente de los

planos planta para2y 3 E‘T-* :ﬂﬂnmmr A
Coincidente

/ Anada el emparejamiento

Selecciones de relaciones 4

de coincidente de la arista | de posicion

Arista<l>@Piezad-. «

et

del taladro de la cara

lateral de 4 y la arista &
interior de 3 E‘f e
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Enunciado Ensamble la pieza 7
Estrategia
Ejecucion
Modelos / Inserte la pieza
Ensamblaje
Conclusiones / Afada emparejamiento
de concéntrica de la cara
exterior de 7 y la interior

del taladro superior de 4

/ Ariada emparejamiento

de coincidencia de la cara

inferior de la cabeza del
remache y la cara
superior de 4

J Anada el resto de
remaches con matriz
lineal

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

Ejecucion: Ensamblaje

f Relaciones de posicidn

Selecciones de relaciones &
de posicién

=

S

Relac. de posicidon estandar #

Cara<l>=@Pieza7-3 »

Cara<2>@Pieza4-1 R

,< Coincidente
|§| Paralela

|I| Perpendicular
&) ranger
@ Concéntrica

}' Analisis )

Relaciones de posicidn 1

El movimiento
“permitido” es el
giro sobre su eje

Selecciones de relaciones 4
de posicion

ICara{l}@Pieza?—a -

- -
%

Relac. de posicion estandar #

@ Coincidente

FE
FE
Matriz de
componente
lineal

D)
Mover
componente

&
o
Mostrar | OP
componentes
ocultos

Smart
Fasteners

| EF | Matriz de componente |i
£ | Matriz de componente circular

L | Matriz de componente conducida por operacién

[ | Simetria de componentes
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Ensamble la pieza 9 en posicion de pretension
Estrategia

Ejecucion

Modelos / Inserte la pieza e

Ensamblaje Selecdones de relaciones de A

~ ' ' posicion
Conclusiones \ Anada emparejamiento ——
de COinCidenCia entre Ia Q ICaraﬁzb@Piezag_ﬂOm_mmPrir

cara superior de la
marca 9y la cara (&) comadente
interior del taladro

donde va alojado

f Relaciones de posicidn Analisis

/ Afada emparejamiento | scecdones dercldonesde 4
de coincidencia de los Eje<1>@Piezas-1
ejes centrales de la ¥ IE“ S
marca 9y 4 Roloc. de pasidén estondar A
@ Coincidente

El movimiento
“permitido” es el
giro sobre su eje
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Ensamble de igual modo la pieza 9 en posicion de maxima
Sotaeg compresion
Ejecucion

Modelos / Inserte la pieza

Ensamblaje (™ Reladioncs de posicén

Conclusiones { Anada emparejamient0 |sueccones de relaciones de
. . . posicion
de coincidencia de Ia —
Cara SUperiOI' de |a (\} ICara{2>@PiezaQ_comprirr
marca 9y la cara e
interior del taladro (K] concdente

donde va alojado

Relaciones de posicién Analisis

/' Afiada emparejamiento pesdsn oo o

de coincidencia de los < I

Eje<1>@Pieza4-1
Eje Central@Pieza%_comprimid

ejes centrales de la v
marca 9 y 4 Relac. de posicién estandar
@ Coincidente

El movimiento
“permitido” es el
giro sobre su eje
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado

Estrategia

Ejecucion
Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

Q Visualice el muelle en posicion de pretension o maxima

compresion, segun sea la posicion del disco de levas

G Ensamblaje_10.3 ¥2 (Predeterminado<Estado de visualizac
Sensores
-- Anotaciones
- Alzado
- Planta
<~> Vista lateral
-.}» Origen
--%ﬂ Piezad <1> (Predeterminado < <Predeterminado > _Estado
--%ﬁ i-i Piezad < 2> (Predeterminado < <Predeterminados> Este
--%ﬁ (-1 Piezal«2> (Predeterminado< <Predeterminado>_Estz
--“&3& (-3 Piezad<2> (Predeterminado < <Predeterminado>_Este
--%ﬂ (-3 PiezaZ<d> (Predeterminado<<Predeterminado> _Este
(_
(_

<@53& i Pieza9_poco_comprimido<1: Bredeterminado < <Pre

--“&‘ﬂ 1 Pieza¥_comprimido«<1> {Predeterminado<<Predeterr
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s@ﬁ Ensamblaje_10.3_¥2 (Predeterminado<Estado de visualizac

@ Sensores

-- Anotaciones

%% Alzado

<‘> Planta

<‘> Vista lateral

-1, Origen

--%ﬁ Piezad < 1> iFredeterminado< <Predeterminado>_Estado
--%ﬂﬁ (-1 Piezad <> (Predeterminado < <Predeterminado>_Estz
--%ﬁ (-1 Piezal« 2> (Predeterminado < <Predeterminado>_Este
--%ﬁ i-1 Piezad«2> (Predeterminado < <Predeterminado>_Estz
--%ﬁ {-) Piezaf«3»> (Predeterminado < <Predeterminado>_Este
--%ﬁ (-} Pieza® poco comprimido<l> (Predeterminado< «<Pre

3 i-) Piezad_comprimido«<1: (Predederminado < <Predeterr
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Ejecucion: Ensamblaje

E:ﬁ;;j: Ensamble la pieza 8 % Para faciltar o montaj s, s
Ejecucion oculte” y/o “visualice ;2_
Modelos / Inserte la pieza componentes |
Ensamblaje
Conclusiones \ Anada emparejamiento | Relaciones de posicién | - -
de coincidencia de los  |seiecdones ae etacines » : =
ejes centrales de la Ere<i>@Rezat1 —
marca 8 y de la 4 2 IEJM}@M“ =

Relac. de posicién estandarA

@ Coincidente

Los movimientos permitidos

son de giro y traslacion
sobre su eje

Es facil conmutar entre ambas posiciones
del muelle, ya que ambos modelos
estaran siempre en el arbol del modelo

© 2013 P. Company y C. Gonzalez
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Ensamble la pieza 5

Estrategia

Ejecucion

/ Inserte la pieza

Modelos l Relaciones de pasicidn
Ensamblaje | Afiada emparejamiento  seleccones de refacones »
Conclusiones =

Eje<1=@Pieza5-1
Eje<2>=@Fiezas-5

de coincidencia entre los
ejesdelamarcadyelde «
|a marca 7 Relac. de posicion

estandar

IE Coincidente

f Relaciones de posicidn

>

/' Anada emparejamiento
de coincidencia entre la e
cara inferiorde marcad "=

El movimiento
“‘permitido” es el

. Cara<1>@Pieza5-1 glro SObre su eJe
y la cara superior del N =
tapon inferior de la

Relac. de posicion estandar #

marca 7 &) concidente

/ Inserte el resto de piezas
por matriz lineal
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Ensamble la pieza 6 en posicion de reposo Los movimientos “permitidos”

Estrategia son el giro y desplazamiento
Ejecucion [ Inserte Ia pieza vertical sobre su eje
Modelos | Relaciones de posicién
Ensamblaje | Afiada emparejamiento | selecdones de relaciones de?
Conclusiones de coincidencia entre los Eje<1>@Pieza-10
ejes de lamarca 6 y el de IE]"E“Q"@F"'E'Z“"1

la marca 7

J/ Anada tantas piezas de la
marca 6 como piezas
insertadas de la marca 7
insertadas en el conjunto
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Ejecucion: Ensamblaje

! 7
Enunciado ,@\ En el caso del montaje del sdlido, se observa una

Eftfa"e?{a interferencia de la marca 6 cuando esta en posicion de
jecucion repOSO

Modelos

Ensamblaje

Conclusiones

Es posible detectar colisiones es en montaje
y realizar los giros y cambios para
analizarlos y subsanarlos
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado Ensamble de igual modo la pieza 6 en posicion de doblado
Estrategi i it dos”
E:S - e?la / . Los movimientos “permitidos
Jecucion Inserte la pieza son el giro y desplazamiento
Modelos | | Relaciones de posicdn vertical sobre su eje
Ensamblaje { Afada emparejamiento oo ve remcones des
Condlusiones de coincidencia entre los P&t
. B Eje<1>@Pieza7-10
ejesdelamarcabyelde Iae{z}@Pezam
la marca 7
Relac. de posicion estandar =
@ Coincidente

\ Inserte cada pieza en la
posicion correspondiente
segun su disco de levas

El movimiento de cada una
de las piezas marca 6, se
realiza de forma manual
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Ejecucion: Ensamblaje

Enunciado

Estrategia visualizacion en el arbol del modelo, segun se active el
Ejecucion conector flexible en posicion de reposo o doblado

Modelos
Ensamblaje

Conclusiones

© 2013 P. Company y C. Gonzalez

@ﬁ Ensamblaje_10.3 ¥ (Predeterminado<Estado de vist
-] Sensores
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Se puede simular el movimiento del ensamblaje, variando la
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Conclusiones

Enunciado

Estrategia 1 Se deben definir las relaciones de emparejamiento
Ejecucion analizando la funcion y el montaje del ensamblaje

Conclusiones

2 Las piezas elasticas o0 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 Los conjuntos bien ensamblados permiten comprobar la
bondad del disefio
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