El cilindro hidraulico

“Los cilindros hidraulicos son actuadores
mecdnicos que son usados para dar una

fuerza a través de un recorrido lineal”.
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En la figura, BC es el cilindro hidraulico, esta
compuesto de un cilindro CD de tamaiio fijo y

un vastago BD de tamafio variable.



El cilindro hidraulico para levantar las tolvas de los volquetes,
una aplicacion del triangulo de base variable.
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En el triangulo ABC: .
AB y AC tienen longitudes fijas, AC se mantiene
inmovil, mientras AB es mévil y sobre él descansa
la tolva.

BC es de longitud variable y representa el

recorrido del cilindro hidraulico.
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©% Triangulo de base variable.
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Para construir el triangulo de base variable, se
construyen 3 circunferencias:
cl con centro en Ay radio de longitud fija de radio r1.
c2 con centro en Cy radio de longitud variable r2.

c3 con centro Cy de radio de longitud fija r3.

El vértice B se obtiene es la interseccion de las circunferencias c1y c2.

D se obtiene de la interseccion de la circunferencia c3 y BC.



Comenzando la construccion en Geogebra.
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. . £ Movimiento de Tolva verd.ggb - m} X
Objetos libres
Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda Abrir sesion...

Comando Explicacién ALY l>' @O &N =2 4 °

¥ Vista Algebralca ¥ Vista Grafica x
A =(0,0) Vértice del triangulo ABC. =[=lv i~ [ ac~
Obijetos libres
_ 2 .. . s ® A=(0,0) 12=13.6
C=(13,2.5) Veértice del triangulo ABC. o C= (13 25 o
rn=8
18 Deslizador se fijaen 8 y se ®r2=136
configura no visible. =58
Objetos dependientes
Deslizador se fija en 5.6 y se
(3 =5.6 : e Y .
configura no visible. A
Deslizador que se mueve desde c
r2 =12.6 r3 hasta r1+r3 con incremento de ®

0.05 Entrada:




Continuando la construccion en Geogebra

e

Objetos dependientes

Comando

Explicacion

2 Movimiento de Tolva verd.ggb

Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda

- O

X

Abrir sesion. ..

R A/}D@@«i\“

=)

c
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c1 = CircunferencialA, r1]

Circunferencia con
centro en Ay radio rl.

~ Vista Algebraica

¥ Vista Grafica

X

==~ fiv

.v A.\v‘ 4

c2 = CircunferencialC, r2]

Circunferencia con
centro en Cy radio r2.

c3 = CircunferencialC, r3]

Circunferencia con
centro en Cy radio r3.

B = Intersecalcl, c2, 1]

Vértice del triangulo
ABC, formado por la
interseccion de las

circunferencias c1y c2.

Objetos libres
~® A=(0,0)
-® C=(13, -2.5)
r=8
®r2=96
r3=5.6
Objetos dependientes
® B =(6.54, 4.6)
~@® cl:x2+y2=64
~® c2: (x-13)2+ (y+2.5)2=92.16
® c3: (x-13)* + (y + 2.5)* = 31.36

ci

2=96
o

c2

Entrada:




Construyendo el triangulo de base variable.

e

Comando Explicacion

p1 = PoligonolA, B, C]
Triangulo ABC, se crean
a = Segmentol[B, C, pll = automaticamente los
b = Segmento[C, A, p1l  segmentosa, by c.
C = SegmentolA, B, p1]

Se anima el deslizador r2 y se observa el desplaza-
miento del vértice B, el cambio de longitud de BC
y el movimiento del lado AB del triangulo ABC.
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Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda
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¥ Vista Algebraica
|=l> fa~
Objetos libres
-® A=(0,0)
-® C=(13, -2.5)
r=8
-®r2=13.6
r3=>56
Objetos dependientes
-® B=(3.47,7.21)
-® a=13.6
-® b=13.24
-®@c=8
-@ c1: X2 +y2=64
@ ¢2: (x - 13)2 + (y + 2.5)> = 184.96
-@ ¢3: (x - 132 + (y + 2.5)* = 31.36
-® p1=51.18

Entrada:

v Vista Grafica
W~ A~
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Abrir sesién. ..

12=13.6

x




Preparando las imagenes del camion con tolva para
%, insertarlas en Geogebra

Realizamos dos copias de la imagen original, editamos las imagenes en Paint, en una solo dejamos

el camion sin tolva y en la otra solamente la tolva.




Insertando la tolva.

e

Objetos dependientes

Comando Explicacion
I1 = RectalA, B] |Recta que pasa por los puntos Ay B.
E = Punto[ll]  E es el punto sobre la recta I1.
F = Puntolll]  |F es el punto sobre la recta I1.

Ajustamos los puntos E y F sobre la recta I1, con
respecto a los puntos Ay B como en la figura.

Al insertar la imagen de la tolva, se agregan 2
puntos, uno para la esquina inferior izquierda y el
otro para la esquina inferior derecha de la imagen.

Se modifica la posicion de la imagen para que la
esquina inferior izquierda sea el punto E y la esquina
inferior derecha sea el punto F. Se anima r2.
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:| | _f:-v
Objetos libres
® A=(0,0)
® C=(13, -2.5)

rM=8
® r2=104

r3=56
Objetos dependientes
B = (6.05, 5.24)
E =(15.33, 13.27)
F = (-10.05, -8.7)
a=104
b=13.24
c=8
cl: x2+y2=64
c2: (x -13)* + (y + 2.5)> = 108.16
c3:(x-13)2+ (y + 2.5)> = 31.36
11: -5.24x + 6.05y = 0
p1=41.59

Entrada:

Al B OO £ Nl

~ Vista Grafica
AC~

m}

X

Abrir sesion...




Graficando el cilindro y vastago del cilindro hidraulico.
&

. . €2 Movimiento de Tolva ver4.ggb — O =
Objetos dependlentes Archivo Edita Vista Opciones Herramientas Ventana Ayuda Abrir sesioén...
. o -~ A o e a=2
Comando Explicacién AL P OO 4 N

~ Vista Algebraica X |~ Vista Grafica X
=i~ fav =

Punto de interseccién de a Objetos libres - 1095

. . ® A=(0,0)
con la circunferencia c3. eeci s

ri=8

® r2=10.95
Segmento que representa DS

el cilind ro. Objetos dependientes

B = (5.67, 5.64)

D = (9.25, 1.66)

E = (14.38, 14.29)

F = (-9.43, -9.37)

a=10.95

b=13.24

c=8

cl: x2 +y2=64

c2: (x-13)2+ (y + 2.5)*=119.9
€3: (x - 13 + (y + 2.5)2 = 31.36
d=5.6

e=535

11: -5.64x + 567y =0
p1=43.75

D = Intersecalc3, al

d = Segmento|C, D]

Segmento que representa

e = Segmentol[D, B] .
el vastago.

Se cambia en d el grosor del trazo a13 y el color a
negro.

Se cambia en e el grosor del trazo a7y el color a
gris. Se anima r2.

Entrada: 4




Insertando la imagen del camion sin tolva.

e

Objetos dependientes

Comando Explicacién

Cuando se inserta la imagen del camion sin
tolva, se agregan 2 puntos, uno para la esquina
inferior izquierda y el otro para la esquina
inferior derecha de la imagen.

La imagen se mueve hasta que se ajuste a la
tolva.

Se modifica la opacidad de las dos imagenes.
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v fiv

® C = (13, -2.5)
® | = (-4.86, -9.05)
® J = (38.76, -9.48)

r=8
® r2=10.95

r3=56
Objetos auxiliares
® imagen1
® imagen3
Objetos dependientes
® B = (5.67, 5.64)
® D = (9.25, 1.66)
® E = (14.38, 14.29)
® F = (-9.43, -9.37)
® a=10.95
® b=1324
®c=8
® cl: x2+y*=64
® c2: (x-13)2+ (y + 2.5)>=119.9
® c3: (x-13)% + (y + 2.5)* = 31.36
® d=56
® e=535
® 11: -5.64x + 5.67y =0
® p1=43.75

Entrada:

X
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~ Vista Grafica
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10.95

e =] X

Abrir sesion...




&, Configuracion final.

Se ocultan todos los objetos a excepcion
der2, d, e y las dos imagenes, luego se

escribe el siguiente comando:

IniciaAnimacion[r2]
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v Vista Algebraica

lv fev
C = (13, -2.5)
| = (-4.86, -9.05)
J = (38.76, -9.48)
r=8

® r2=945
r3=5.6

Objetos auxiliares
® imagen1
® imagen3
Objetos dependientes
B = (6.63, 4.48)
D = (9.22, 1.64)
E = (16.8, 11.35)
F = (-11.02, -7.44)
a=945
b =13.24
c=8
cl: x2+y2=64
c2: (x - 13)2 + (y + 2.5)> = 89.3
c3: (x -13)* + (v + 2.5)* = 31.36

Entrada:

X
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v Vista Grafica

B~ A~

r2 =9.45

= [m] X

Abrir sesion...




