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1. Introducción

El diseño de sistemas, incluido el de leva y seguidor, es relativamente 
fácil y amigable cuando es virtual, tridimensional y paramétrico.

Del número infinito de soluciones, para un conjunto de datos, pueden 
simularse tantas como se desee;  evaluarse y optimizar rápidamente 

el sistema, aumentando la exactitud, reduciendo el personal y 
recursos necesarios para su implementación.

Estas técnicas son ratificadas por publicaciones de otros 
investigadores en diferentes espacios y tiempos.



2. Metodología

Como ejemplo se consideró una leva de placa en rotación a velocidad 
angular constante y un seguidor con rodillo descentrado cuyo diagrama de 

desplazamientos se muestra.



Considerando lo aseverado por Harold A. R., se decidió 
que la excentricidad fuese igual al radio de la 
circunferencia primaria (Rp) de la leva. El radio del 
rodillo (Rr) se seleccionó lo suficientemente pequeño, 
respecto de Rp, para evitar problemas geométricos al 
contactar el rodillo con la leva cuando ésta tiene, en su 
perfil, una parte cóncava; con posibilidad de que 
contenga un radio local reducido.



3. Diagrama de desplazamientos
Se utilizó subdivisión recursiva para discretizar.



4. Curva de trazo
(7)

(8)



5. Familia de
circunferencias

(9)



6. Perfiles de leva
(11)

(12)



7. Eslabones

Los archivos gráficos de 

base, leva, rodillo y 

seguidor; se controlaron 

geométricamente en función 

de los parámetros, 

registrados en una hoja 

electrónica de cálculo. En la 

figura el radio del barreno 

en el rodillo se parametrizó 

de manera indirecta.

y



8. Ensamble
y simulación





9. Resultados
y discusión

q grados s calculado q grados s medido

36.09542633356 0.473963375626152000 36 0.47

71.92126134235 2.550525625222610000 72 2.59

108.01760243559 5.070525625222610000 108 5.07

143.90118504412 7.481985176971370000 144 7.48

179.79925081841 7.534036318592690000 180 7.52

216.00324161634 4.391187901427860000 216 4.385

252.20723241427 1.222599981947810000 252 1.23

288.41122321221 0.072949016875157900 288 0.07

323.90365890676 0.000000000000000000 324 0

360.00000000000 0.000000000000000000 360 0



La curva de trazo y los perfiles de leva tangentes a la 
familia de circunferencias se generaron con curvas 

spline graficadas por la computadora utilizando 
curvas de Bézier no paramétricas, definidas por 

polinomios de Berstein.



10. Conclusiones

Tanto para ambientes académicos o industriales los resultados 
del presente trabajo permiten el diseño, tan exacto como se 

requiera, fácil y amigable de sistemas leva seguidor análogos en 
forma al presentado; permitiendo cambios lógicos en los 

parámetros de entrada.



La simulación permite hacer pruebas del mecanismo en poco 
tiempo. En caso de existir radios de curvatura, menores que el 

radio del rodillo, en partes cóncavas del perfil interior de la leva, 
pueden detectarse fácilmente y corregirse; aspectos 

importantes desde el punto de vista de la cinemática, de la 
fabricación, instalación, operación, capacitación y 

mantenimiento pueden resaltarse visualmente para optimizar el 
mecanismo así como los procesos industriales  mencionados.
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