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1. Breve descripcion

La Dindmica de Sistemas Multicuerpo (DSM) como actual herramienta de disefio permite el modelado y la
simulacion de cualquier sistema mecéanico, con fines de analisis, disefio y optimizacion. Una de las aplicaciones
maés clasicas de la DSM esta en la Teoria de Maquinas y Mecanismos. Considerando que los Maquinas y
Mecanismos estan presentes en todos los sectores de la economia, es de valor y pertinencia conocer y dominar
los principios que permitan formular los modelos matematicos en este tipo de sistemas y, ademas, aplicar
diversas metodologias numeéricas de resolucidn que permitan simular y optimizar su comportamiento desde el
punto de vista técnico y econémico.

Con la asignatura de Mecanismos Avanzados se busca que los egresados del programa sean capaces de generar
sus propios codigos de simulacion para mecanismos de eslabonamientos que componen la maquinaria industrial
utilizada en el campo de la Ingenieria Mecénica.

2. Objetivo general

Formular modelos matematicos que sirvan para describir el comportamiento estatico y dinamico de
componentes 0 sistemas mecanicos, aplicando los principios de la DSM, con el fin de analizar, simular y
optimizar mecanismos y sistemas.

3. Resultados de aprendizaje de asignatura

El estudiante:

1. Compara en funcion de la naturaleza del problema, los modelos teéricos para el analisis de un sistema
mecanico.

2. Planifica la mejor estrategia en la formulacién computacional de analisis de un problema gue involucre
sistemas mecanicos e implementa modelos computacionales que resuelvan problemas cineméticos y
dindmicos en mecanismos planos y espaciales, creando herramientas propias de analisis.

3. Aplica métodos de optimizacion que permitan el mejoramiento funcional de los sistemas mecéanicos.

4. Trabajar efectivamente de manera autébnoma, en los ambientes propios del mercado laboral y de su
desempefio profesional.

4. Contenido

1. INTRODUCCION 231 (~2 horas)

Técnicas empleadas en el andlisis de sistemas mecéanicos. Comparacion entre métodos gréficos y analiticos.
Consideraciones en la resolucion numérica de modelos cinemaéticos y dindmicos. Simulacion dinamica
multicuerpo.

2. CINEMATICA DE MECANISMOS ESPACIALES 23 (~10 horas)

Anadlisis cinemadtico, criterio de movilidad, uniones en cinemaética plana y espacial, transformacion de
coordenadas, ecuaciones de posicion, velocidad y aceleracién, configuraciones singulares, cinemética de punto
mavil en cuerpo rigido, restricciones cinematicas, métodos computacionales en cinemaética.

3. CINETICA DE MECANISMOS 14581 (~18 horas)

Problemas dinamicos. Principios de la dinamica: Ecuacion de Newton-Euler, ecuacion de Lagrange, ecuacién
de Gibbs-Apple, ecuaciones de Hamilton, desplazamientos y trabajos virtuales. Fuerzas generalizadas, fuerzas
conservativas y no conservativas, fuerzas de friccion. Formulaciones de la dindmica: particion de coordenadas,
formulacion completa, formulacion compacta, formulacién aumentada. Resolucion numérica del problema
dindmico.

4. PARAMETROS REDUCIDOS DE UN MECANISMO ™ (~6 horas)




Determinacién de pardmetros inerciales, concepto de transferencia de masas, determinacién de masas y
momentos de inercia reducidos.

5. REGULACION DEL MOVIMIENTO DE MECANISMOS Y BALANCEO " (~10 horas)
Control de par motriz mediante un volante de inercia, balanceo de eslabonamientos.

6. MEDICIONES EN SISTEMAS MECANICOS [ (~2 horas)

Medicidn de fuerzas: galgas extensiométricas, anillos dinamomeétricos normales y octogonales, dinamémetros
varios. Medidores de aceleracién, velocidad y desplazamiento. Medicion de vibraciones: captadores de
desplazamiento, acelerometros y captadores sismicos.

5. Recursos y bibliografia
Recursos:
Computadores, Internet, software de disefio e ingenieria asistidos por computador y recursos audiovisuales.
Laboratorio de Mecanica Computacional. Programas computacionales: Matlab, Solidworks, Ansys.
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6. Metodologia
Exposicion magistral por parte del profesor y solucion de problemas de ejemplo en clase, usando técnicas de
aprendizaje activo.
Elaboracion e implementacion de algoritmos de programacion para analisis de modelos cinematicos y
dindmicos en el Laboratorio de Mecanica Computacional.
Realizacion de lecturas cientificas relevantes en cada tematica, con el proposito de considerar diversas
perspectivas de mejora desde el punto de vista técnico (explotacidn, mantenimiento, seguridad) y econémico
de los sistemas descritos y analizados.
Cada estudiante a lo largo del curso, realizard un proyecto donde disefiara e implementar4 un programa
computacional para la simulacion cinemética y dinamica de un sistema mecanico con aplicacion industrial,
aplicando simulacion dindmica multicuerpo.

7. Evaluacion
Tomando en cuenta la libertad de catedra, cada profesor definira la evaluacion al inicio del semestre. Sin
embargo, como minimo se requieren dos evaluaciones parciales y la elaboracion de un proyecto de curso.




