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( JUSTIFICACION DEL CURSO

El desarrollo de sistemas mecéanicos accionados por
medio de un dispositivo electromecénico involucra el
uso de mecanismos que permiten la transformacion del
movimiento del dispositivo que lo acciona, generalmente
circular o lineal, a otro muy diferente, requerido por el
sistema.

Para lograr este objetivo se necesita tanto del disefio
cinematico del mecanismo como la determinacién de su
comportamiento dindmico, requerido para su control. El
disefio cinematico involucra la seleccion del tipo de
mecanismo, la determinacién de sus dimensiones y el
analisis de su comportamiento cinematico y dindmico.

[ OBJETIVO DEL CURSO

)

Que el alumno obtenga una formacion sélida de los
principios fundamentales y métodos analiticos que se
requieren para la seleccion, dimensionamiento, analisis y

evaluacién del comportamiento cinematico y dindmico de
mecanismos y sistemas consistentes de multiples cuerpos.

( CONTENIDO TEMATICO

)

1. INTRODUCCION
Objetivo: Que el alumno sintetice
fundamentales de los mecanismos.

4 Hrs.
los conceptos

1.1.
1.2.
1.3.
1.4.
1.5.
1.6.
1.7.

Definicion de mecanismo
Clasificacion de los mecanismos
Cadenas cinematicas

Red topoldgica

Inversion cinematica

Pares, uniones o juntas

Grados de libertad

2. CINEMATICA ANALITICA 22 Hrs.
Objetivo: El analisis cineméatico de los mecanismos y
magquinas.

2.1. Introduccién a la cineméatica analitica de
mecanismos

2.2. Diagrama cinemdtico auxiliar

2.3. Coordenadas generalizadas

2.4. Andlisis cinematico articular (posicion, velocidad y

aceleracion)
Ejemplos de analisis cinematico articular
mecanismos

2.5. de

2.6. Analisis cinematico especifico (posicion, velocidad
y aceleracion)

2.7. Matrices de rotacién

2.8. Vector velocidad angular

2.9. Derivada de un vector con respecto al tiempo en un
sistema de coordenadas fijo y en un sistema de
coordenadas movil

2.10. Ley de aditividad de la velocidad angular

2.11. Ejemplos de andlisis cinematico especifico de

mecanismos
2.12. Analisis cinematico de mecanismos espaciales

3. SINTESIS DE MECANISMOS 22 Hrs.
Objetivo: La sintesis de mecanismos y maquinas simples.

3.1
3.2.
3.3.
3.4.
3.5.

Introduccion

Tipos de sintesis

Sintesis dimensional

Sintesis de generacion de funciones

Ecuacion de Freudenstein para el mecanismo plano
de cuatro barras

Ejemplos de sintesis de generacién de funciones de
mecanismos

Errores en la sintesis de mecanismos

3.6.

3.7.



3.8. Sintesis de generacion de trayectorias

3.9. Sintesis de conduccion de cuerpo rigido

3.10. Sintesis de conduccion de cuerpo rigido con tres
posiciones y orientaciones del mecanismo plano de
cuatro barras

3.11. Sintesis de conduccién de cuerpo rigido con cinco
posiciones y orientaciones del mecanismo plano de
cuatro barras

3.12. Defectos de los mecanismos sintetizados

3.13. Anaélisis de ramificacion

3.14. Analisis de singularidad

3.15. Anélisis de Grashof

3.16. Sintesis de Mecanismos espaciales

4. MECANISMOS ESPACIALES Y ROBOTICA
8 Hrs.
Objetivo: Analisis de los mecanismos espaciales y sus
aplicaciones en la robotica.

4.1. Introduccién

4.2. Tipos de mecanismos espaciales

4.3. Robotica

4.4. Matrices de transformacion homogénea
4.5. Método de Denavit-Hartenberg

4.6. Cinematica directa

4.7. Cinematica inversa

4.8. Analisis de posicion

4.9. Espacio de trabajo

4.10. Andlisis de velocidad

4.11. Jacobiano de la matriz del mecanismo
4.12. Andlisis de aceleracion

4.13. Transmision de fuerza y par de torsion
4.14. Andlisis estatico de fuerzas

4.15. Analisis dinamico de fuerzas en el plano

5. DINAMICA DE MECANISMOS 8 Hrs.
Objetivo: Estudio y sintesis de ecuaciones de movimiento
de maquinas y mecanismos.

5.1. Leyes de Newton

5.2. Principio de D’ Alembert

5.3. Método de energia - Trabajo virtual

5.4. Anédlisis estético de fuerzas

5.5. Andlisis dindmico de fuerzas en el plano
5.6. Andlisis dindmico de fuerzas en el espacio
5.7. Dindmica de levas

5.8. Volantes de inercia

( METODOLOGIA

)

Exposicion de temas, analisis de conceptos tedricos,
desarrollo de ejemplos y analisis de mecanismos en
clase por parte del profesor.

Exposicién de trabajos de investigacién y proyectos por
parte de los alumnos.

( EVALUACION )
Tres examenes parciales 40% Proyecto 40%

Tareas 20% Total 100%
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