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OBIJETIVO

El objetivo de la sesidon es aprender sobre el
entorno de Motion manager, con el cuadl se

podrdn hacer simulaciones de los ensamblajes
creados.
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INTRODUCCION

Motion Manager es un complemento de SolidWorks que permitird crear

\ cualquier fipo de animacion; simulando asi los mecanismos existentes
| entre las piezas contenidas en un ensamblaje, mediante la ayuda de
pardmetros externos, los cuales se le agregardn para empezar dicho
movimiento; como lo son motores, cargas y gravedad. Este panel

contiene variables de tiempo que permite definir cudndo y dénde

} empezard o terminard dicha animacion, con lo cual se obtendrd un

. video que mostrard el funcionamiento del ensamblagje.
|

En la presente sesion se estudiard al Motion Manager, con lo que se podrd

crear y ver los distintos fipos de estudios existentes, se podrd asignar un
. material, seleccionar restricciones, aplicar cargas, ejecutarlos v,
] finalmente, visualizar los resultados.
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CREACION Y TIPOS DE ESTUDIO DE MOVIMIENTOS

En SolidWorks se pueden crear diversos estudios de movimientos, |os
cuales permiten simular el funcionamiento entre los componentes de un
ensamblaje cualquiera. Para poder crearlos, una vez que sus respectivas
relaciones estén establecidas en el modelo, dar clic en estudio de
I. movimiento 1; y asi se abrird un panel nuevo en la parte inferior de la
pantalla, el cual contiene una serie de pardmetros necesarios para que

\ se creen las simulaciones.
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En la parte superior izquierda del nuevo panel se encuentra disponible
una lista con los tipos de estudio que vienen predeterminados, Lo que, al
desplegarlo, estard Animaciéon y Movimiento bdsico. Existe un tercer
estudio, pero para poder usarlo, se debe ir a la barra de herramientas

| complementos de SolidWorks y dar clic en SolidWorks Motion, por lo que
se cargard también en la lista.
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Una animacién (disponible en la interfaz principal de SolidWorks) permite
agregar motores para conducir el movimiento de una o varias piezas de

un ensamblaje, y las posiciones de los componentes del ensamblaje en
varios momentos mediante la utilizacion de marcas.
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ensambilajes. A la hora de calcular el movimiento, movimiento bdsico

tiene en cuenta la masa. El cdlculo es relativamente répido, por lo que

puede Uutilizar para crear animaciones fipo presentacidon mediante
simulaciones basadas en leyes fisicas.

Un andlisis de motion (disponible con el complemento SolidWorks motion
' en SolidWorks premium) permite simular y analizar de forma precisa en un
ensamblaje los efectos de elementos de movimiento (incluyendo fuerzas,
resortes, amortiguadores y friccién). Andlisis de motion utiliza solvers
' cinemdticos potentes, desde el punto de vista del cdiculo, y tiene en
‘ cuenta propiedades materiales, asi como Ila masa e inercia. También se
|

puede Uutilizar para trazar resultados de simulacion para andlisis
‘ adicionales.
|
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ASIGNACION DE MATERIALES

Para poder asignar un material a las piezas pertenecientes al'ensamblaje
en la simulacion, ir al panel de animacion, desplegar la pieza, luego dar
clic derecho, desplegar material y asi asignar cualquier material que se

quiera.
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SELECCION DE RESTRICCIONES (MOTORES)

Se pueden asignar motores a los mecanismos existentes; para ello, dar

clic en su icono, el cual estd en el panel de animacion.
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Automdticamente aparecerd un nuevo panel, en el cual hay la opcion
de escoger entre 2 tipos de motores (rotatorio o lineal). Seleccionar una
de las caras en las que se quiere agregar dicho motor y se cargard en

‘ Componente/Direccion.
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Luego, en Movimiento, hay una serie de opciones. Alli se puede escoger

entre varios; tales como velocidad constante, distancia, oscil

te y otros
mas.

Cada vez que se escoja alguno, se deberd definir su valor

seguidamente; luego se debe establecer |la hora de inicio.

“elocidad constante

Velocidad constante
Distancia

Oscilante
Segmentos

Puntos de datos
Expresian

Serva Motor

Cargar funcian desde archiva...
Eliminar funciones...

Movimiento L

1

i —

1 |D|stanna v|
i
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Componente/Direccion ~

ﬁa |Cara<1>@PiezaE-1 |

Movimiento L

|Distancia

o | 360

% | 0.00s

| Cara<1>@Pieza2-1 |

Movimiento L

Duracion

|Distancia v|
| 380

% | 0.00s

tly |s5.00s
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Y asi se observard coémo dicho motor se cargard en el panel de

animacién, pudiendo agregar cuantos se quiera.
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'SOLIDWGF‘.KS Premium 2017 x84 Edition

| APLICACION DE CARGA

Se pueden aplicar fuerzas o cargas externas a las piezas de la animacion.
Esto solo se podrd aplicar en un estudio de andlisis de movimiento; para

ello, dar clic a su icono.
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A parecerd un panel, el cual contiene una serie de pardmetr

poder configurar la fuerza a aplicar. Luego se debe seleccionaruna cara

para Direccién.
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Después se debe de escoger una arista que defina la direccion
' seleccionada.
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1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

| Arista<1> @Pieza2-1
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Definir un valor para dicha fuerza, y una vez completo todo, aceptar.

s """ o o
: @ | . | E | ‘$‘ | @ | » d@Ensamblajﬂ (Predetermi..
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| Constante u

‘ Y de la misma manera que se cargd un motor, también se cargard la

| fuerza asignada.
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MALLADO Y EJECUCION (CALCULAR SIMULACION)

Todos los estudios de movimiento, una vez asignados sus pardmetros, se

pueden correr. Para ello, dar clic en el icono Calcular.
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. ¥
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. Y, automdticamente, empezard a funcionar el mecanismo de acuerdo

con las acciones usadas, bien sea un motor o una carga.
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VISUALIZACION DE RESULTADOS

Para poder visualizar los resultados de una simulacién, dar clic alicono de

Reproducir.
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Y asi, la simulacion se reproducird sin ningun problema.

POCHEER W-v & -2

-
a‘@ Ensamblajel (Predeterminado<Estad
Historial
Sensores .
L3 Anctaciones :|

|i| Alzado

El Planta
e

|_1,| Vista lateral N

I_. Origen
» B (f) Piezal <1> (Predeterminado<- "

I i
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
by @@ () pieza2<1> (Predeterminado<: ¥ 1
1 > 1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
L

:Anima:io’n v|ﬁ|b> '-"%|ﬁ| |é§\&gu|
_ [Ee & w & o IENTRNEE o I 5 AT L A
2l ~ @Ensamhlmﬂ (Predeterminado-| ‘—0

‘

L4

¢

4

¢

¢

[

6? Orientacion y vistas de can|
4 Luces y camaras

é RotaryMotorl

K. Fuerzal
» B (f) Piezal<1> (Predetermin
3 % (-) Pieza2 < 1> (Predetermir,

v 4 @m] Relaciones de posicidn (2 1
<

g0 ] Modelo | Vistas3D | Estudio de movimiento 1 |
=

Instituto Cientifico del Pacifico
www.icip.edu.pe




