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Diseñar una leva de tipo parabólico con ángulo 
de reposo inferior 70º, ángulo de reposo 
superior 30º, ángulo de elevación 100º, ángulo 
de descenso 160º. La alzada h del seguidor es 
de 22 mm.

La velocidad de giro del eje de la leva es de 390 
rpm.

Trazar las curvas de desplazamiento, velocidad, 
aceleración y Jerk.
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Cátedra: MECANICA APLICADA

MECANICA Y MECANISMOS

Diagrama de desplazamientos para un movimiento uniforme modificado. La porción central del 
diagrama, subtendida por el ángulo de leva 2 y la elevación L2 es un movimiento uniforme. A los 

extremos, a saber, los ángulos  1 y  3 y las elevaciones correspondientes L1 y L3 se les da una 
forma tal corno para conferir al seguidor un movimiento parabólico. 
Esto produce una aceleración constante.
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Derivando obtenemos velocidad, aceleración y Jerk
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Intervalos de reposo 𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟕𝟎°

𝒚 = 𝟎 𝒗 = 𝟎 𝒂 = 𝟎

Diseñar una leva de tipo 
parabólico con:

ángulo de reposo inferior 70º 
ángulo de reposo superior 30º 
ángulo de elevación 100º 
ángulo de descenso 160º 
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Respetando el signo de cada término y trabajando con la ecuación de 
desplazamiento obtenida en 7𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟏𝟐𝟎°

𝒚 = 𝒉 + 𝟐𝒉(𝟏 −
𝜽 − 𝟏𝟐𝟎

𝜽𝟐 − 𝟏𝟐𝟎
)𝟐

𝒗 = −
𝟒𝒉𝝎

(
𝜽 − 𝟏𝟐𝟎

𝜽𝟐 − 𝟏𝟐𝟎
)

𝒂 =
𝟒𝒉𝝎𝟐

(𝜽𝟐 − 𝟏𝟐𝟎)𝟐
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Diseñar una leva de tipo parabólico con ángulo de 
reposo inferior 70º, ángulo de reposo superior 30º, 
ángulo de elevación 100º, ángulo de descenso 
160º. La alzada h del seguidor es de 22 mm.

http://fing.uncu.edu.ar/


Ing. Carlos Barrera - 202414:24 15

http://fing.uncu.edu.ar/logo.png

Respetando el signo de cada término y trabajando con la ecuación de 
desplazamiento obtenida en 𝟏𝟐𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟏𝟕𝟎°

𝒗 = −
𝟒𝒉𝝎

(𝜽𝟐−𝟏𝟐𝟎)
(𝟏 −

𝜽 − 𝟏𝟐𝟎

𝜽𝟐 − 𝟏𝟐𝟎
)

𝒂 =
−𝟒𝒉𝝎𝟐

(𝜽𝟐 − 𝟏𝟐𝟎)𝟐

𝒚 = 𝒉 +
𝒉

𝟐
+ 𝟐𝒉(𝟏 −

𝜽 − 𝟏𝟐𝟎

𝜽𝟐 − 𝟏𝟐𝟎
)𝟐
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Diseñar una leva de tipo parabólico con ángulo de 
reposo inferior 70º, ángulo de reposo superior 30º, 
ángulo de elevación 100º, ángulo de descenso 
160º. La alzada h del seguidor es de 22 mm.
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𝟏𝟕𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟐𝟎𝟎°

y= h= 22 mm

BAJADA

𝟐𝟎𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟐𝟖𝟎°

Se considera a partir de aquí como si el movimiento 
comenzara, por lo que a los valores de cada ángulo se le 
resta 200°. Además se toma como altura inicial el valor de la 
alzada y a partir de éste el valor de y disminuye.

Diseñar una leva de tipo parabólico con:

ángulo de reposo inferior 70º, ángulo de 
reposo superior 30º, ángulo de elevación 
100º y ángulo de descenso 160º 

Diseñar una leva de tipo parabólico con:

ángulo de reposo inferior 70º, ángulo de 
reposo superior 30º ángulo de elevación 
100º y ángulo de descenso 160º 

- 2025
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)𝟐

Donde 𝜽𝟐 = 𝟑𝟔𝟎°

𝒗 = −𝟒𝒉𝝎
𝜽 − 𝟐𝟎𝟎
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𝒂 = −
𝟒𝒉𝝎𝟐

(𝜽𝟐 − 𝟐𝟎𝟎)𝟐

𝟐𝟖𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟑𝟔𝟎° Igual que en el caso anterior

𝒚 = 𝒉 − 𝒗𝒊𝒕 −
𝟏

𝟐
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Respetando el signo de cada término y trabajando con la ecuación de 
desplazamiento obtenida en 28𝟎° ≤ 𝜽 ≤ 𝟑𝟔𝟎°

𝒗 = −
𝟒𝒉𝝎

(𝜽𝟐−𝟐𝟖𝟎)
(𝟏 −

𝜽 − 𝟐𝟖𝟎

𝜽𝟐 − 𝟐𝟖𝟎
)

𝒂 =
𝟒𝒉𝝎𝟐

(𝜽𝟐 − 𝟐𝟖𝟎)𝟐

𝒚 = 𝒉 + 𝟐𝒉(𝟏 −
𝜽 − 𝟐𝟖𝟎

𝜽𝟐 − 𝟐𝟖𝟎
)𝟐
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La leva con seguidor a rodillo tiene la 
ventaja de la rodadura pero por acción 
reciproca con la leva da lugar a empujes 
importantes sobre las guías del seguidor.

La leva parabólica da el valor máximo más 
reducido posible de la aceleración pero 
tiene la propiedad de producir cambios 
repentinos del valor al principio, la mitad y 
al final de la elevación.
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ANEXOS
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VELOCIDAD 
CONSTANTE
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ACELERACIÓN 
CONSTANTE

MOVIMIENTO 
CICLOIDAL
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