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Resumen El disefio estructural de dispositivos de precision tiene gran importanciatepdanicial

del disefio conceptual. Esta etapa iterativa se facilita si se emplean simulaciompegacionales
utilizando el método de los elementos finitos y técnicas de optimizacion. Léesliegistentes de
dispositivos con igual propoésito consistentes de mecanismos rigidos y cuerpos de contacto de
precision permiten obtener disefios de partida para aplicar técnicas de reetaplammes flexibles.

Las uniones flexibles tienen la ventaja de evitar superficies en contacto, elimiaaret®sidad de
lubricacién y mantenimiento. En contraposicién, al reemplazar una unién rotativan pitexor
aparecen concentraciones de tensiones y desplazamientos indeseados de los centros instantaneos de
rotacion que se conocen como movimientos parasitarios. Estos dos problemas pueden reducirse
eligiendo restricciones adecuadas. En este trabajo se presenta el proceso de dispfimicde un
mecanismo generador de angulos pequefios de un grado de libertad y se persigue obtener una precision
nanométrica y tener un rango de trabajo de un grado. Se propone un mecanismo carioakikula
flexibles y un indicador lineal cuya junta deslizable es un conjunto de flexoreaades paralelas
conectados en serie. Se utilizan ecuaciones analiticas para dimensionar flexoressciradgplacas
cruzadas para juntas rotacionales. Se realizaron simulaciones de analisis @saticoediante el
software SolidWorks Simulation. Con el mismo se evalu6 el desplazamiento de localizacémtiael
instantaneo de rotacién de la mesa de soporte de los instrumentos a calibeamamgal (niveles,
autocolimadores). Se trabajo en forma iterativa para aumentar la flexibilidad del smecam el

sentido de los movimientos deseados, satisfaciendo restricciones de tensioagsesdmyial mismo

tiempo, se busco incrementar la rigidez (reducir la flexibilidad) en eldsed& los movimientos
parasitarios indeseados. De este modo, se obtuvo un mecanismo flexible con cinenidiizd yo
comportamiento lineal elastico. Con estas simulaciones preliminares se constprirdanrprototipo

fisico para caracterizar los errores reales del dispositivo. Por las conglideneo a temperatura
controlada y en mesa antivibratoria activa, no se requiere analizar fenébmenagadé\ fatturo, se
realizardn simulaciones para hallar formas de compensar o corregir las orisade dispositivo

para distintos pesos del instrumento calibrado.
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