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Il. PRESENTACION

Los temas que se presentan en la materia de mecanismos son fundamentales
para el estudiante de Ingenieria Mecanica, con estos conocimientos entendera
de manera mas amplia la materia de disefio de maquinas.

En esta materia el alumno comprendera las relaciones entre la geometria y los
movimientos de las piezas de una maquina o un mecanismo.

ll. PROPOSITO DEL CURSO

Desarrollar en el alumno la habilidad para obtener soluciones viables de disefio
de mecanismos cuyo fin es el de obtener un movimiento deseado o cumplir con
una tarea especifica.




IV. CONTENIDOS PROGRAMATICOS

Objetivo por unidad

Contenidos

Que el alumno comprenda la
terminologia y definiciones de

UNIDAD I. Conceptos fundamentales

determinar la velocidad de los
eslabones y puntos de interés
de un mecanismo plano.

conceptos que se emplearan a 1. Terminologia, definiciones e hipotesis.
lo largo de todo el curso. 2. Tipos de mecanismos.

3. Movilidad.

4. Inversion cinematica.

5. Ley de Grashof.

6. Ventaja mecanica.

Que el alumno conozca los | UNIDAD Il. Andlisis de desplazamiento
diferentes meétodos que

existen para  definir el 1. Ecuacioén de cierre del circuito.
desplazamiento de un 2. Analisis grafico de la posicion de
mecanismo plano. mecanismos planos.

3. Analisis de desplazamiento de
mecanismos planos utilizando algebra
compleja.

4. Analisis algebraico de posicion de
eslabonamientos planos.

El alumno conocerd los | UNIDAD Illl. Analisis de velocidad
diferentes meétodos para

. Andlisis grafico de velocidad.
. Analisis de velocidad utilizando algebra

8.

9

compleja.

Analisis de velocidad utilizando algebra
vectorial.

Centro instantaneo de velocidad.
Teorema de Aronhold-Kennedy de los
tres centros.

Localizaciéon de centros instantaneos
de velocidad.

Analisis de velocidad utilizando centros
instantaneos.

Teorema de la razén de velocidades
angulares.

Teorema de Freudenstein.

16. Centrodas.

El  alumno conocera los
diferentes metodos para
determinar la aceleracion en
mecanismos planos.

1.
2.

3.

UNIDAD |IV. Analisis de aceleraciéon

Analisis grafico de la aceleracion.
Contacto directo y contacto por
rodadura.

Analisis de la aceleracion utilizando
algebra compleja.




4. Centro instantaneo de aceleracion.

El alumno aprendera técnicas
simples de sintesis de
mecanismos que le permitiran

crear soluciones de
eslabonamientos para
aplicaciones cinematicas
tipicas.

UNIDAD V. Sintesis de eslabonamientos
planos

1. Sintesis de tipo, del numero y
dimensional.

2. Generacion de la funcién, generacion
de trayectoria y guia del cuerpo.

3. Espaciamiento de Chebychev.

4. Sintesis de posicion del mecanismo de
corredera y manivela.

5. Sintesis de mecanismo de manivela y

oscilador.

Mecanismo de manivela-oscilador con

angulo 6ptimo de transmision.

7. Sintesis de tres posiciones.

8. Sintesis analitica de cuatro posiciones

9.

1

o

Teorema de Roberts-Chebychev.
0.Sintesis analitica utilizando algebra
compleja.
11.Ecuacién de Freudenstein.

El alumno aprendera a disenar
un sistema de leva y seguidor,
comprenderan las
consideraciones tedricas de
las funciones matematicas
empleadas para las curvas de
levas y dimensionaran levas
con consideraciones del
angulo de presion y radio de
curvatura.

UNIDAD VI. Diseino de levas

-

Clasificacion de las levas y los
seguidores.

Diagramas de desplazamientos.
Disefo grafico de perfiles de levas.
Derivadas del movimiento del seguidor.
Levas de gran velocidad.

Movimiento estandar de las levas.
Igualacion de las derivadas de los
diagramas de desplazamiento.
Diseno polinomial de levas.

Leva de placa con seguidor oscilante
de cara plana.

10.Leva de placa con seguidor oscilante
de rodillo.
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El alumno aprendera los
principios basicos y |la
nomenclatura general de los
engranes y podra analizar la
cinematica de trenes de
engranajes.

UNIDAD VII. Trenes de engranajes

1. Terminologia, clasificacion y usos de
los engranajes.

2. Trenes de engranajes de ejes

paralelos.

Ejemplos de trenes de engranes.

Determinacion del numero de dientes.

Trenes de engranes epiciclicos.
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VL.

conicos.

Trenes epiciclicos de engranajes

7. Solucion de trenes planetarios.
8. Analisis tabular de trenes planetarios.
9. Diferenciales.
. LINEAMIENTOS DIDACTICOS
Estrategias didacticas
Discusion dirigida * | Exposicion * | Corrillo
Lluvia de ideas * | Phillip 66 Demostracion
Debates Discusién en pequenos | * | Otra
grupos
Mesa redonda Lectura dirigida * | Otra
Experiencias de aprendizaje

Investigacion * | Practicas Mapa conceptual

Lectura * | Resolucion de | * | Examen
problemas

Reporte de lectura | * | Ensayo Otras

Proyecto * | Exposiciéon * | Otras

Recursos didacticos

Material impreso

Proyector multimedia

*

Video casetera

Material virtual Proyector de acetatos * | Laminas
Pintarrén * | Television Fotocopias
Computadora * | Otros Otros

CRITERIOS DE EVALUACION CONTINUA

Aspectos a evaluar

Ponderacion

1er parcial

22 parcial

32 parcial

Examen escrito

40 %

20%

20%

Examen oral

Examen practico

Tareas

10%

20%

20%

Practicas

Proyecto

30%

40%

40%

Participacion individual

Participacion en equipo

Ensayo




Investigacion 20% 20% 20%
Otros - - -
TOTAL 100% 100% 100%
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Links de Internet

Practicas de laboratorio:
Analisis cinematico de mecanismos utilizando los paquetes computacionales de
Mat Lab y Working Model.

Horas de utilizacion de infraestructura computacional:
3 horas por semana.







