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Resumen

Resumen

En el presente trabajo vamos a demostrar las muchas diversidades de
implementacién en el modelado de sistemas mecanicos usando los
components embedded a través de Maplesoft. Los sistemas mecénicos se
utilizan para tareas diferentes y por tanto tienen diferente estructura en su
diseno; en cuanto a la naturaleza de los elementos funcionales utilizados
puestas en ellos, varian enormemente. Esta diversidad se refleja en los
enfoques y practicas en su modelado.Los siguientes casos se centran en los
componentes mecanicos de las unidades de méquinas de fabricacién y
procesamiento. Podemos generar graficas para su andlisis usando diferentes
pardmetros dindmicos; todas en tiempo real para consideraciones en costos
de su fabricacién a partir de las ecuaciones de la conservacion de la energia.
Por tanto el modelado con maplesoft garantiza el buen rendimiento éptimo
en sistemas mecdanicos, resaltando los criterios de sostenibilidad para otras
areas de ingenieria.
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Aspectos importantes antes de proponer una solucién

;Por qué

Intenterfaz amigable; posee hojas dindmicas y soporte en la
nube.

Maple y Maplesim

Con Maple realizamos el modelado en base a las ecuaciones
dindmicas y Maplesim para modelar fisicamente el objeto.
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s importantes antes de proponer una solucién

;Por qué uso Maplesoft?

Intenterfaz amigable; posee hojas dindmicas y soporte en la
nube.

Maple y Maplesim

Con Maple realizamos el modelado en base a las ecuaciones
dindmicas y Maplesim para modelar fisicamente el objeto.

Identificacién con la realidad

Todos los algoritmos se basan en un lenguaje algebraico
computacional.
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use DocumentTools in

restart:with(VectorCalculus);
Do(%MathContainer76=<%ComboBox6 , %¥ComboBox7 , %ComboBox8>)
Do(%MathContainer?7=<ComboBoxd, %ComboBox1e, %ComboBox11>) ;

LIS

nvirtiendo una matriz (vector) a una list
o(Array(convert (¥MathContainer76,list))):
o(Array(convert (%¥MathContainer77,list))):

3 S alando 1os elementos de una matriz (vector)
o Do(¥MathContainer78=dc1[1]-dc2[1]);
1o Do(¥MathContainer8@=dc1[2]-dc2[2]);
11 Do(¥MathContainer82=dc1[3]-dc2[3]);
e

12 SR s ol vemos el sistema de ecuaciones
5 Do(¥MathContainer79=evalf (solve (¥MathContainer78, [t],s
14 Do(¥MathContainer8l-evalf (solve (¥MathContainer8®, [t],s
15 Do(¥%MathContainer83=evalf (solve(%MathContainer82, [t],s

ymbolic=true)),5);
ymbolic=true)),5);
ymbolic=true)),5);

de

Resolvemos el sistema de ecuaciones
o(dcl[1]-de2[1]):

15 eq2:=Do(dc1[2]-dc2[2]):

19 eq3:=Do(dc1[3]-dc2[3]):
Do(%MathContainer8a-evalf (solve ({eql,eq2},{x,y},symbolic-true)),5);#2x2
Do(%MathContainer85=evalf (solve({eql,eq2,eq3},{x,y,z},symbolic=true)),5)
end use;

o emors
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o La insercién de AF en diagrama de bloques es inevitable.

Lenin



Resultados Primeipeiles

Visualizaciéon

o La insercién de AF en diagrama de bloques es inevitable.

@ Programar de acuerdo a las ecuaciones de conservacién de energia.




Resultados Primeipeiles

Visualizaciéon

o La insercién de AF en diagrama de bloques es inevitable.

@ Programar de acuerdo a las ecuaciones de conservacién de energia.

@ Respuestas en tiempo real.
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e Haber logrado la solucién completa de un sistema mecénico.
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e Utilizacién de los diagramas de bloques en forma 6ptima.




Conclusione Recomen

Hojas Dinamicas

e Haber logrado la solucién completa de un sistema mecénico.

e Utilizacién de los diagramas de bloques en forma 6ptima.

o Reducir significativamente el tiempo de calculo.
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