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FUNDAMENTACION

El disefio de este Programa se orienta al estudio de las caracteristicas cinematicas y
cinéticas de los diferentes elementos mecanicos, considerandolos como particulas o cuerpos
rigidos, utilizando los conceptos fundamentales de la dinamica.

Su contenido general es el siguiente:

I
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Unidad: Introduccion a los Mecanismos y a la Cinematica

Unidad: Cinematica plana del cuerpo rigido: Velocidad.

Unidad: Cinemaética plana del cuerpo rigido: Aceleracion

Unidad: Andlisis de Fuerzas: Estéticas y Dindmicas

Unidad: Engranajes y Transmision por Correas y Cadenas: Analisis
Cinematica

Unidad: Levas: Disefo y Andlisis Cinematica

El conocimiento y determinacion de las mencionadas caracteristicas es esencial para
comprender el movimiento de particulas y cuerpos rigidos e iniciarse en el disefio de elementos de
maquinas, lo cual forma parte integral del perfil que debe tener un Ingeniero en Mantenimiento

Mecanico.

La estrategia de ensefianza se basa en clases tedricas, ejercicios y talleres tendientes a
impartir una educacion integral al estudiante.

OBJETIVO GENERAL DE LA ASIGNATURA

Aplicar correctamente las ecuaciones de la Cinematica y la Cinética para el movimiento
plano y en tres dimensiones de la particula y el cuerpo rigido.



UNIDAD |

OBJETIVO TERMINAL

INTRODUCCION A LOS MECANISMOS Y A LA
CINEMATICA

DURACION

2 SEMANAS

EVALUACION

10 %

ESTABLECER LOS PRINCIPIOS ESENCIALES
PARA IDENTIFICAR Y COMPRENDER LOS
ELEMENTOS CONSTITUYENTES DE UN

MECANISMO

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE
INSTRUCCION

e Maquinas y mecanismos

Explicar la necesidad del andlisis e Terminologia del
cinematico de los mecanismos mecanismo
Definir los componentes basicos que e Diagramas cinematicos

e Movilidad, ecuacién de

integran un mecanismo

Elaborar el diagrama cinemético de
la vista de una maquina compleja
Calcular el numero de grados de

libertad de un mecanismo.

Gruebler
e Eslabones y uniones
e Mecanismos de
barras

cuatro

Presencial
Revisién bibliogréfica.
Estudio de casos.
Talleres.

Ciencias exactas.

Semi-Presencial

Ejercicios de desempefio.
Ejemplos de aplicacion
Interaccion en el aula virtual

Exposiciones modalidad
video

Materiales didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Presencial

Semi-Presencial

Evaluaciones escritas.
Talleres evaluados.

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosarios, Wikis
Proyecto de Defensa

Evaluacion presencial
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OBJETIVO TERMINAL

CINEMATICA PLANA DEL CUERPO RIGIDO:

VELOCIDAD

DURACION

3 SEMANAS

EVALUACION

20 %

CALCULAR VECTORES DE PUNTOS
PERTENECIENTES A UN CUERPO RIGIDO EN
MOVIMIENTO PLANO: COMBINANDO METODOS
ANALITICOS Y GRAFICOS.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE

INSTRUCCION
1. Definir velocidad lineales, de giro y|e  Centro instantaneo de rotacion. Presencial
relativas e  Vector velocidad.
2. Convertir velocidades lineales en | Método grafico, de velocidades | ® Revision bibliogréafica.
velocidades angulares relativas . Estudio de casos.
3. Utlizar el método de velocidad |, Movimiento de rodadura |e  Talleres.
relativa para obtener graficamente la cicloidal. . Ciencias exactas.

velocidad de un punto sobre el
eslabon conociendo la velocidad del
otro punto sobre el mismo eslabén

4. Construir tridngulos de velocidad
para obtener velocidades, por sumas
vectoriales

Semi-Presencial

e Ejercicios de desempefio.
Ejemplos de aplicacion
Interaccion en el aula virtual

Exposiciones modalidad
video

e Materiales didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Presencial

Semi-Presencial

. Talleres evaluados.
. Evaluaciones escritas.

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosarios, Wikis
Proyecto de Defensa

Evaluacion presencial
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OBJETIVO TERMINAL

CINEMATICA PLANA DE CUERPO RIGIDO:

ACELERACION

DURACION

3 SEMANAS

EVALUACION

15%

CALCULAR VECTORES DE ACELERACION DE
PUNTOS PERTENECIENTES A UN SISTEMA DE
CUERPOS RIGIDOS EN MOVIMIENTOS PLANOS

COMBINANDO LOS METODOS ANALITICOS Y

GRAFICOS

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE
INSTRUCCION

Definir la aceleracion lineal, normal,
tangenciales, de Coriolis y relativa
Utilizar el método de aceleracion
relativa para obtener graficamente la
velocidad de un punto sobre el
eslabon conociendo la velocidad del
otro punto sobre el mismo eslabén
Saber cuando se presenta la
aceleracion de Cariolis e incluirla en
el andlisis

Construir poligonos de aceleracion, a
través de ecuaciones vectoriales

Aceleracion lineal
aceleracién de un eslabén
Aceleracién angular
normales vy

Aceleracién
tangenciales
Componente

aceleracion relativa
aceleracion
relativa: métodos gréficos
Aceleracion de Cariolis

Andlisis de

Presencial

Revision bibliogréfica.
Estudio de casos.
Talleres.

Ciencias exactas.

de una

Semi-Presencial

e Ejercicios de desempefio.
Ejemplos de aplicacion

e Interaccion en el aula virtual
Exposiciones modalidad
video

e Materiales didéacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Presencial

Semi-Presencial

Evaluaciones escritas
Ejercicios evaluados
Talleres evaluados

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosarios, Wikis
Proyecto de Defensa

Evaluacién presencial




UNIDAD IV

OBJETIVO TERMINAL

ANALISIS DE FUERZA: ESTATICA Y DINAMICA

DURACION

3 SEMANAS

EVALUACION

15%

ESTUDIAR EL COMPORTAMIENTO DE
MECANISMOS BASICOS SOMETIDOS A LA
FUERZA FiSICA QUE PROCEDEN SU
CINEMATICA

ESTRATEGIAS DE

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
Fuerzas
Definir e identificar fuerzas vy Momentos y Torques Presencial

momentos inerciales

Calculo de fuerzas y momentos
inherente

Utilizar el método de fuerzas relativa
para obtener graficamente la
velocidad de un punto sobre el
eslabon conociendo la velocidad del
otro punto sobre el mismo eslabon

Equilibrio estatico

Centro de gravedad
Momentos de inercia
Métodos graficos de fuerzas
y torques de mecanismos
de cuatro barras

Revision bibliogréfica.
Estudio de casos.
Talleres.

Ciencias exactas.

Semi-Presencial

e Ejercicios de desempefio.
Ejemplos de aplicacion

e Interaccion en el aula virtual
Exposiciones modalidad
video

e Materiales didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Presencial

Semi-Presencial

Evaluaciones escritas
Ejercicios evaluados.
Talleres evaluados.

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosarios, Wikis
Proyecto de Defensa

Evaluacion presencial
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OBJETIVO TERMINAL

ENGRANAJES, TRANSMISION POR CORREAS Y
CADENAS: ANALISIS CINEMATICO

DURACION

3 SEMANAS

EVALUACION

20 %

CALCULAR LAS RELACIONES DE VELOCIDAD DE
UN TREN DE ENGRANAJES, Y EN
TRANSMISIONES POR CORREAS Y CADENAS,
REQUERIDO PARA UN TRANSMISION
DETERMINADA

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE
INSTRUCCION

Calcular y usar la razén de velocidad
para determinar las propiedades

cinematicas de los engranajes
acoplados
Determinar las propiedades

cinematicas y razones de velocidad
en trenes planetarios

Identificar varios tipos de disefio de
correas

Identificar varios tipos de disefio de
cadenas

Determinar las relaciones
geométricas y cinematicas de ejes
acoplados por correas

Determinar las relaciones
geométricas y cinematicas de ejes
acoplados por cadenas

Tipos de engranaje
Cinemética de un engranaje

recto y helicoidal
Cinemética de la cremallera
y el pifién

Cinemdtica del tornillo sinfin
Trenes de  engranajes
sencillos

Trenes de  engranajes
plenarios

Cinematica de transmision
de correas
Tipos de cadenas

Presencial

Método expositivo.
Revisién bibliogréfica.
Método de problemas.
Talleres.

Ciencias exactas.

Cinematica de transmision | e

de cadenas

Semi-Presencial

Ejercicios de desempefio.
Ejemplos de aplicacion
Interaccion en el aula virtual
Exposiciones modalidad
video

Materiales didéacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Presencial

Semi-Presencial

Evaluaciones escritas
Ejercicios evaluados.
Talleres evaluados.

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosarios, Wikis
Proyecto de Defensa

Evaluacién presencial
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OBJETIVO TERMINAL

LEVAS: DISENO Y ANALISIS CINEMATICO

DURACION

2 SEMANAS

EVALUACION

20 %

CONOCER Y ESTUDIAR LOS DIVERSOS
DESPLAZAMIENTOS, VELOCIDADES Y
ACELERACIONES ENTRE LAS LEVAS Y SUS
SEGUIDORES

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE
INSTRUCCION

Identificar los diferentes tipos de
levas y sus seguidores

Crear el diagrama de
desplazamiento del seguidor, a partir
de los criterios de su movimiento
Utilizar ecuaciones para construir
diagramas de desplazamiento

Tipos de levas

Tipos de seguidores
Esquemas de movimientos
del seguidor

Disefio analitico del perfil de
una leva

Presencial
Ciencias exactas.
Estudio de casos
Talleres.

Revisién bibliografica.

Semi-Presencial

Ejercicios de desempefio.
Ejemplos de aplicacion
Interaccién en el aula virtual
Exposiciones modalidad
video

Materiales didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Presencial

Semi-Presencial

Evaluaciones escritas
Ejercicios evaluados.
Talleres evaluados.

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosarios, Wikis
Proyecto de Defensa

Evaluacion presencial
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