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RESUMEN 2) Las flexibilidades a la rotacién, traccién y corte crecen con la disminucién del espesor de entalla. Siendo la

flexibilidad a la rotaciéon de orden superior a las demads, se obtiene una reduccién de los desplazamientos resultantes
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En el disefio estructural de dispositivos de precision tiene gran importancia la etapa inicial de disefio conceptual. Esta (para mayor informacion ver articulo completo Bottero y colaboradores, ENIEF 2016).

etapa iterativa se facilita si se emplean simulaciones computacionales. Los disefios existentes de dispositivos con igual Flexibilidad a la rotacién C, rad/Nmm Flexibilidad a la traccion C, rad/Nmm Flexibilidad al corte C, rad/Nmm
proposito, consistentes de mecanismos rigidos y cuerpos de contacto de precisién, permiten obtener disefios de 3 o A ~ - "
x 10 iilF ' =11 _ ’ ; 10.7 ;
partida para aplicar técnicas de reemplazo por uniones flexibles. En este trabajo se presenta el proceso de disefio . 9X10 | ‘ i . > A
conceptual de flexores para un mecanismo generador de dngulos pequefios de un grado de libertad y se persigue | | i R ‘

obtener una precisiéon nanométrica y tener un rango de trabajo de un grado. 0.4
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3) A medida que el ancho del flexor disminuye se produce un incremento de las flexibilidades a la rotacién, traccién

Unién

Deslizante y corte. Sin embargo, los desplazamlentos resultantes aumentan. Esto sucede ya que al volverse cada vez mas angosto

el flexor, el mismo comienza a flexionar méds en un extremo que en el otro, provocando no solo un incremento de
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los desplazamientos, sino también una concentracion de las tensiones maximas.
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amplia variedad de instrumentos empleados para medir éngulos pequefios en laboratorios de metrologia (Astrta y 180 g ~~~~~~~ 2,45 S
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El foco de esta investigacion son los flexores de precision. Las uniones flexibles tienen la ventaja de evitar superficies S N N I I R N 120 — . 230 a
en contacto, eliminando la necesidad de lubricacién, mantenimiento, puesta a punto y recalibraciéon. En 20@ 180 160 140 120 100 80 60-. 40 20 200 180 160 140"'~1,%0 100 80 60 40 20
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contraposicion, al reemplazar una unioén rotativa por un flexor aparecen inconvenientes menores que deben i TR EEREEEE e
. . . . e . Mises (MPa) Mises [MP Mises [MPa)
considerarse, estos son las concentraciones de tensiones, la capac1dad de rotacién limitada, el desplazamlento del von b von Mises HFl ren b
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centro instantdneo de rotacién y la sensibilidad a la variacion de la temperatura. qg7c 14 rae
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U i _ X i ] 4) El flexor con entalla circular simétrica es el que 5) De comparar las tensiones mdximas obtenidas por
m menor desplazamiento del centro instantdneo de rotacién estudios de elementos finitos versus las calculadas en
Entalla mecanizada Flexor asimétrico con respecto a y \/ \/ ~— presenta, entre diversos flexores comparados, para forma analitica se obtiene un buen ajuste en la zona
(oti Flexor de de eje Unico, eje doble y eje multiple _ , . ) ,
entalla plana/eliptica J J Y el P valores de tensiones maximas dentro de las admisibles de interés para el disefio de flexores.
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lineales de Lobontiu (2002) para flexores de seccién transversal variable (circulares) s v = eliptica/circular \K oAdm o
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andlisis estdtico lineal, empleando el método de los elementos finitos mediante el PO de entafia circular/eliptica Espesor de Entalla t mm
software SolidWorks Simulation, para ampliar la informacién que proveen dichas CONCLUSION E S
ecuaciones y analizar con una mayor fidelidad el movimiento rotacional de la unién.
Como principales hallazgos del estudio, se r---------mo- e _ .
| L | Miembro Flexible
. 4 o ’ o | Vo H
RESU LTADOS determind que (1) el espesor optimo de entalla | 20 i Independiente
| 1 1 | | < | / —  Indicador
. .1 es el minimo capaz de ser mecanizado, (11) el | @ L | P )
Los resultados obtenidos a lo largo del traba]o indican que: P ( ) i |<|3 T i 7
. , .., . : . calculo por método analitico es util para | < W |
1) Para un espesor de flexor, existe una geometria de entalla que es la transicién de traba]ar como viga a traba]ar P P | \; \g i
aproximar a las tensiones maximas en el i ' i 7
| [
| |
| |
| |
| | y

como ﬂexor, cn donde favorablemente, un menor espesor de entalla reduce las tensiones méximas, IOS ‘\ ‘\ I-
VY Uniones i

. . P disefio de flexores, (iii) el ancho Optimo es :
desplazamlentos resultantes e incrementa las flexibilidades. , (i) P Flexibles

aquel cn que el ﬂexor no supera las tensiones |
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C/J ~ g objetivo de reducir los movimientos parasitos, facilitar calibraciones y lograr una mediciéon mads precisa.
! ! ! 0

0 9 8 7 6 5 4 3 I2 1 0 REFERENCIAS

..
.
.
.
.
.
.
e
.

.............. Astrtiia, M. y Pisani, M., The new INRIiM nanoangle generator, Metrologia, 46: 674—681, 2009

s
...
L4

von Mises(MPa) von Mises (MPa)

‘e
.
.
.
.
.
L2
L2
.
.
e
.

Lobontiu, N., Design of Flexure Hinges, CRC Press, 2002

113.8 —E oy 198
_ 9103 - 3217 - 115 Yong , Y. K., Lu, T.-F., Handley, D.C. Review of circular flexure hinge design equations and derivation of empirical
L 68.27 | 2413 | 86.25
| 551 —> s o formulations, Precision Engineering 32:63—70, 2008.

22.76 28.75

l 80.42
0

— Limite eldstico: 221

) AGRADECIMIENTOS

=Pl Universidad Tecnolégica Nacional (UTN): PID-UTN 3935 / PID-UTN 2128 (25/E185)

0

— Limite eldstico: 221




