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Studio cinematico della manovellaa glifo oscillante

I meccanismo a glifo oscillante, detto anche meccanismo di Fairbain, trasforma il moto rotatorio della
manovella nel moto rettilineo aternativo dello dittone e permette che la corsa di ritorno a vuoto sia piu
veloce di quella attiva.
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Derivando membro a membro la[1] rispetto al tempo S ottiene:
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eper definizionedi F ews ha

xsing +1
(x +sing )’

(1+tan® F ) xw=- [2]

Sostituendo nella[2] il valore di tanF espresso dalla[1] s ha

xsing +1

W= 2x sing +(1+x2)

[3]

Fig. 2. rapporto k trala velocita angolare W del braccio
e lavelocita angolare w della manovella
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Derivando membro amembro la[3] rispetto al tempo s ottiene™:

dw_ (x3 - x)>cosq o

4
t (2x sng +1+x2)2 “

! DallaFig. 2 e/o dalla[4] si ricavache lavelocita W presenta un massimo e un minimo in corrispondenza di un angolo
di manovellaq pari rispettivamente a270 e 0°
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Fig. 3. rapporto D tral'accelerazione angolare (dW/dt) del braccio
eil quadrato della velocita angolare w dellamanovella
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Derivando ulteriormente la [4] rispetto & tempo s ottengono gli angoli di manovellain corrispondenza del
quali I’ accelerazione angolare assume valori massimi €/o minimi®
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Lafigura soprarappresentata mostral’ andamento delladerivataprimaper x = 2.5. Tale derivatasi annullain
corrispondenzadi angoli di manovellapari a 4.185e5.24rad . Per x =5 il massimo e il minimo si verificanoin
corrispondenzadi angoli di manovellapari a5.06 e 3.812 rad.
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L’ accelerazione centripetadi P vae

ace = QP W
L’ accelerazione tangenziae di P vale
dw
ap =QP XE

L’accelerazione totale di P vale:

(xsing +1)" + §x° - x ) cosq 82
A, =43 *+ap = QP W’ X . 4 5]
“ o+

Fig. 4: rapporto Stral'accelerazionetotale di P e il quadrato della
velocita angolarew della manovella (lunghezza del braccio unitaria)
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Derivando rispetto a tempo la[5] s ottengono gli angoli di manovellain corrispondenza dei quali
|’ accelerazione totale raggiunge i vaori massimi e minimi®
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Per x = 2.5’ accelerazione totale di P raggiunge il massimo in corrispondenza di un angolo di manovellapari a 4.219 e
5.206 rad. Per x = 5 il massimo viene raggiunto per angoli di manovella pari a3.817 e 5.606 rad.



