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OBJETIVOS GENERALES

Esta asignatura tiene por objeto proporcionar al alumno el conocimiento de la problematica
relacionada con los sistemas de tipo mecanico. Se estudiara la relacién que existe entre la
geometria, tipologia y movimiento de los mecanismos. En primer lugar se desarrolla el
conocimiento de la Cinematica distinguiéndose los apartados correspondientes a sintesis
estructural, movimiento plano, levas y engranajes. Finalmente se plantean los fundamentos y
analisis de la problemética de la Cinemética y Dinamica de Robots y de maquinas.
PROGRAMA

1. INTRODUCCION.

Definiciones bésicas sobre mecanismos y maquinas. Métodos graficos analiticos y numéricos.
Estado del arte en TMM. Aplicaciones industriales de la TMM.

2. ANALISIS Y SINTESIS ESTRUCTURAL.

Representacion de mecanismos. Cadenas cinematicas, movilidad. Mecanismos. Grados de
libertad e inversiones. Criterios de Gribler y de Kutzbach. Sintesis estructural. Obtencion de
mecanismos por adicion de elementos y por equivalencias. Leyes de Grashoff.

3. MOVIMIENTO PLANO.

Estudio del movimiento continuo de una figura plana. Campo de velocidades y aceleraciones.
Foérmula de Euler-Savary. Perfiles conjugados. Circunferencia de retrocesos.

4. ANALISIS CINEMATICO DE MECANISMOS PLANOS.

Problemas no lineales de analisis cinematico: problema de posicion. Problemas lineales de
andlisis cinematico: velocidades, aceleraciones. Mecanismos simples y mecanismos complejos.
Métodos graficos. Métodos analiticos. Métodos numéricos.

5. LEVAS.

Comparacion entre levas y mecanismos con pares inferiores. Analisis cineméatico de levas.
Diagramas de desplazamiento. Aplicaciones de las levas.

6. ENGRANAJES.

Descripcion general. Ley general de engrane. Engranajes con perfil de evolvente. Propiedades
analiticas del perfil de evolvente. Otros tipos de perfiles. Relacion de contacto, relacién con el
ruido de engrane. Interferencias de tallado y funcionamiento. Trenes de engranajes.

7. CINEMATICA Y DINAMICA DE ROBOTS.

Formulacion matricial del movimiento. Cinematica de robots. Generacion de trayectorias
mediante robots. Dindmica de robots.

8. DINAMICA DE MAQUINAS.

Problemas en dindmica de maquinas, volantes de inercia y equilibrado de rotores.
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CRITERIOS Y FORMAS DE EVALUACION.




Examen final con la siguiente ponderacién 30% Teoria, 10% Practicas en laboratorio, 60%
Problemas.



