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Indicativa ( )

Asignatura antecedente

Asignatura consecuente

Objetivo general:

El alumno disefiarad eslabonamientos mecanicos planos; tales como sistemas de barras, trenes de
engranes y acoplamientos levas-seguidor, desde el punto de vista cinematico y dinamico.

Objetivos especificos:
El alumno:

1. Analizard sistemas mecanicos a través de su modelo cinematico y de las ecuaciones de

movimiento asociadas.

2. Describird el comportamiento de un mecanismo a partir de su esquematizacion.
3. Determinara los parametros geométricos de un mecanismo de topologia dada, con base en su

operacion.
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6. Definira los sistemas de fuerzas y pares que actian en los mecanismos.

Obtendra los parametros geométricos de un mecanismo leva-seguidor con base en su operacion.
Calculara la velocidad angular de la salida de los trenes de engranes en base a sus parametros.
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mecanismos

Cinemética del cuerpo rigido plano y generalidades sobre

12
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Analisis de mecanismos con paresinferiores 12

Sintesis de mecanismos con pares inferiores 12

Andlisis y sintesis de mecanismos con pares superiores 12

Trenes de engranes 4
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Dindmica plana 12

Subtotal 64
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Total 96

Contenido Tematico

Tema

Subtemas

Cinematica del cuerpo rigido plano y generalidades sobre mecanismos

1.1 Caracterizacion de los mecanismos mas cominmente empleados.

1.2 Descripcién del movimiento plano por medio de matrices y nimeros complejos.
1.3 Posicion, velocidad y aceleracion de los puntos de un cuerpo rigido en elplano.
1.4 Teoremas relativos al movimiento de cuerpos rigidos.

Analisis de mecanismos con paresinferiores

2.1 Grado de libertad de una cadena cinematica, férmula de Griibler.
2.2 Clasificacion de los pares cinematicos: Inferiores ysuperiores.
2.3 Andlisis entrada-salida. Ecuacién de Freudenstein.

2.4 Analisis del movimiento de los puntos de la barraacopladora.
2.5 Movilidad de los mecanismos.

Sintesis de mecanismos con pares inferiores

3.1 Sintesis y su clasificacién.

3.2 Sintesis de mecanismos para generacién de funcion.

3.3 Sintesis de conduccion de cuerpo rigido.

3.4 Aplicaciones de las trayectorias de los puntos de la barra acopladora al disefio de
mecanismos con seis eslabones.

3.5 Mecanismos cognados y sus aplicaciones, angulo de transmisién

Analisis y sintesis de mecanismos con pares superiores

4.1 Analisis del mecanismo leva-seguidor de punta y de carretilla.
4.2 Analisis del mecanismo leva-seguidor de caraplana.

4.3 Sintesis del mecanismo leva-seguidor de punta y de carretilla.
4.4 Sintesis del mecanismo leva-seguidor de caraplana.

Trenes de engranes

5.1 Clasificacion de los engranes.

5.2 Acoplamiento de los dientes de dos engranes. Lainvoluta.

5.3 Determinacion del perfil de un diente de involuta.

5.4 Trenes de engranes simples y compuestos.

5.5 Andlisis de trenes planetarios, por medio de la tabla y férmula.
5.6 Aplicaciones.

Dinamica plana

6.1 Fuerzas y momentos en el plano.

6.2 Momentos de inercia y teoremas.

6.3 Fuerzas de inercia en mecanismos planos.
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Aprendizaje basado en problemas (X) Portafolios ()

Casos de ensefianza

X) Listas de cotejo ()

Otras (especificar)

() Otras (especificar) ()

Perfil profesiografico.

Titulo o Grado

Licenciatura en Ingenieria o carreras cuyo contenido en el area sea
similar. Deseable haber realizado estudios de posgrado.

Experiencia docente

Debe contar con experiencia docente o haber participado en cursos o
seminarios de iniciacion en la practica docente.

Otra caracteristica

El profesor que impartira la asignatura debera ser, preferentemente,
académico de la UNAM con &rea de competencia y trabajo afin a la
disciplina. La asignatura puede ser impartida por un profesor o investigador
de tiempo completo o de asignatura con actividad profesional o académica
directamente relacionada con el programa de la asignatura y con su
aplicacion profesional.

Bibliografia basica

Norton, R. (2012). Design of Machinery: An introduction to the Synthesis and Analysis of Mechanism
and Machines. 3a ed. McGraw Hill.

Russell, Shen (2015). Kinematics and Dynamics of Mechanical Systems. Implementation in Matlab
and Simmechanics. CRC Press

Suh, C. & Radcli E. (1983). Kinematics and Mechanism Design. John Wiley & Sons.

Bibliografia complementaria

Mott, R. (2017). Machine Elements in Mechanical Design. 6a ed. Pearson.

Sandor, E. (1998). Disefio de mecanismos. 3a ed. México: Prentice Hall.




