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Nomenclatura de las levas. Superficie de la leva desarrollada manteniéndola estacionaria y haciendo girar al seguidor desde la estacion 0 -
y pasando por las estaciones 1, 2, 3, etc.
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 Respetando el signo de cada término y trabajando con la ecuacion de
.- desplazamiento obtenidaen 70°<g < 120° o
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TABLA 9.1 Cinemitica del seguidor de la leva para movimiento con velocidad constante
Elevacién Descenso
Desplazamiento: AR = Hy + Bl o Hubi ( f ) { o
, = =Hy+ — ARj=Hp+ H|1 - = | =He+ H| 1 - —
Velocidad: H  Hw “H; ~Hum
¥ = ? — ﬁ_ Y= =
! - I; B
Aceleracidin: a= D Ino en las transiciones) a=0 (5o en las transiciones)
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TABLA 9.3 Cinemaitica del seguidor de una leva con movimiento armonico
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