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1. DATOS ADMINISTRATIVOS:
ASIGNATURA


:
MECANISMOS 

CODIGO



:
MC 416

ESPECIALIDAD


:
M3, M6

CREDITOS



:
04

REQUISITO


:
MC 338

CONDICION


:
OBLIGATORIO

NIVEL (CICLO)


:
6º, 7º
ÁREA ACADÉMICA


:
MECÁNICA
HORAS POR SEMANA

:
06 (TEORIA: 03, PRACTICA: 03)

SISTEMA DE EVALUACIÓN

:
D

PROFESORES


:
ING. ABREGU LEANDRO, EDWIN

ING. AVILA TOVAR, JORGE
2. OBJETIVO:
Los alumnos al finalizar el curso, serán capaces de determinar las fuerzas que intervienen en un mecanismo, es decir, su comportamiento dinámico de cuerpo rígido, realizando previamente el análisis cinemático y dinámico de los mecanismos, utilizando métodos grafo-analíticos y analíticos; asimismo, serán capaces de representar mecanismos y realizar síntesis de mecanismos. Para lo cual se hará uso de conceptos, procedimientos y técnicas de análisis adecuados.
3. SYLLABUS:
Introducción. Definición, clasificación y representación de mecanismos. Funcionalidad de un mecanismo. Mecanismos equivalentes. Inversión de mecanismos. Trayectorias cinemáticas. Diagramas cinematicos. Análisis cinemático de mecanismo planos simples por métodos grafo- analíticos. Análisis cinemático de mecanismos planos complejos. Análisis cinético- estático de mecanismos. Análisis cinemático de mecanismos planos por métodos analíticos. Análisis dinámico de mecanismos planos por métodos analíticos. Introducción a la síntesis de mecanismos. Análisis cinemático y dinámico de mecanismos de levas. Análisis cinemático y dinámico de mecanismos de engranajes. Introducción a los mecanismos espaciales.
4. TEXTO:
Shigley Joseph, Uicker John Joseph, Teoría de Máquinas y Mecanismos. McGraw-Hill, 1988
5. REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS:
· Hirschhorn Jeremy, Kinematics and Dynamics of Plane Mechanisms. McGraw-Hill, 1962.

· Mabie Hamilton H., Ocvirk, Fred W., Mecanismos y Dinámica de Maquinaria. Ed. John Whiley & Sons. Inc., 1990.

· Hain Curt, Teoría de los Mecanismos, principios y aplicaciones. Vol. XVI, Bilbao, (España), Ed. Urmo S.A., 1979, Manual de Ingeniería Técnica.

· Shigley Joseph, Uicker John Joseph, Teoría de Máquinas y Mecanismos. McGraw-Hill, 1988

· Dijksman E.A., Cinemática de Mecanismos. Ed. Limusa, 1982

· Norton Robert, Diseño de Maquinaria. McGraw-Hill, 1995

· Ham C. W., Crane E. J., Rogers W.L., Mecánica de Máquinas. McGraw-Hill, 1980

· Shigley Joseph E., Análisis cinemático de Mecanismos. McGraw-Hill, 1974

· Lent deane, Análisis y Proyecto de Mecanismos. Ed. Reverte S.A. Barcelona, 1974

· erdman Arthur G., Sandor George N., Diseño de mecanismos, Análisis y síntesis. 3º edición, Prentice Hall, México, 1998
6. PROGRAMA ANALÍTICO 

1st. SEMANA
Máquinas, mecanismos y criterios de funcionalidad.- Definición de máquinas y mecanismos. Tipos de movimiento. Componentes de un mecanismo: eslabones y pares cinemáticos: clasificación de pares cinemáticos. Clasificación de mecanismos. Esquematización de mecanismos. Movilidad de un mecanismo: criterio de Grubler. Cadena cinemática.
2nd. SEMANA
Mecanismos equivalentes e inversión cinemática.- Mecanismo de cuatro barras, mecanismo biela manivela, mecanismos de levas. Trayectorias cinemáticas. 

3rd.  SEMANA

Equivalencia de mecanismo por: ampliación de pares y por sustitución de pares superiores de dos grados de movilidad por pares inferiores de un grado de movilidad. Polodias: pares rodantes
PRIMERA PRÁCTICA CALIFICADA

4th. SEMANA

Análisis cinemático de velocidades de mecanismos planos simples por métodos grafo-analíticos.- Método de las proyecciones ortogonales. Método de los Polos de velocidades o Centros Instantáneos de Rotación (CIR). Polos de velocidades, teorema de localización de polos.
5th. SEMANA

Análisis cinemático de mecanismos planos simples por métodos grafo-analíticos.-Método de Euler o método del movimiento relativo para puntos de un mismo eslabón. Determinación de velocidades y aceleraciones de mecanismos de cuatro barras, de biela-manivela y combinación de éstos.

6th. SEMANA

Análisis cinemático de mecanismos planos simples por métodos grafo-analíticos.- Método de Euler o método del movimiento relativo para puntos coincidentes de distintos eslabones: Mecanismos con pares de arrastre. Aceleración de Coriolis y Mecanismos de retorno rápido. Mecanismos con rodadura pura.

7th. SEMANA

Análisis cinemático de mecanismos planos complejos.- Clasificación de mecanismos complejos. Determinación de velocidades y aceleraciones de Mecanismos de Baja Complejidad por los métodos de Goodman, Hall-Ault, Hirschhorn, y Carter.
SEGUNDA PRÁCTICA CALIFICADA

8th. SEMANA

EXÁMENES PARCIALES

9th. SEMANA

Análisis cinemático de mecanismos planos complejos.- Determinación de velocidades y aceleraciones de Mecanismos de Alta Complejidad por los métodos de Goodman, Hall-Ault, Hirschhorn, y Carter.
10th. SEMANA

Análisis cinemático de mecanismos planos simples mediante la notación Polar compleja.- Determinación de velocidades y aceleraciones de mecanismos de cuatro barras, biela-manivela y sus inversiones.
11st. SEMANA

Análisis Cinético- estático de máquinas y mecanismos.- Principios fundamentales de la estática y dinámica de mecanismos. Fuerzas y momentos en mecanismos planos. Fuerzas de inercia, principio de D’Alembert. Determinación de fuerzas mediante el método de componentes radiales y transversales y método de superposición.
TERCERA PRÁCTICA CALIFICADA

12nd. SEMANA

Conceptos de: Momentos de Inercia, radio de giro, centro de percusión, centro de oscilación. Determinación experimental del Centro de gravedad y Momento de Inercia de cuerpos irregulares. Caso de biela. Métodos analíticos para el análisis de fuerzas en mecanismos planos. 
13rd. SEMANA

Mecanismos de levas.- Definición, clasificación, movimiento armónico, parabólico, cicloidal; polinomial. Análisis cinemático y dinámico de mecanismos de levas: cálculo de velocidades, aceleraciones y fuerzas; ángulo de presión y ángulo de transmisión. Movimiento básico del seguidor. Dimensionamiento del seguidor. Determinación del perfil de una leva. Levas tangentes y arcos de circunferencia. Curvas de leva mejorada.
14th. SEMANA

Introducción a la síntesis de mecanismos.- Síntesis por dos posiciones, propiedades del rotopolo, puntos de Chebyshev, ángulo de transmisión óptimo, síntesis con 3 puntos de precisión, síntesis con 4 puntos de precisión

CUARTA PRÁCTICA CALIFICADA

15th. SEMANA

EXÁMENES FINALES

16th. SEMANA

ENTREGA DE TRABAJOS DE MONOGRAFÍA

7. SISTEMA DE EVALUACION

PROMEDIO DE PRÁCTICAS CALIFICADAS (PESO: 3)
: PPC
(se trunca al décimo)
MONOGRAFIA (PESO: 1)




: MO
(número entero)
NOTA FINAL




: NF
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8. SUBSISTEMA DE EVALUACIÓN 

· 04 practicas calificadas cada uno de peso 1, se elimina 01 práctica (25 %)
· Monografía (no cancelable), comprende:
· parte 1: Maqueta a escala.

(40%)
· parte 2: Análisis del mecanismo

(60%)
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