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PROGRAMA DE LA ASIGNATURA
"Teoria de Maquinas y Mecanismos"
Grado en Ingenieria Eléctrica
Departamento de Ingenieria Mecéanica y de los Materiales

Escuela Politécnica Superior

DATOS BASICOS DE LA ASIGNATURA

OBJETIVOS Y COMPETENCIAS

Titulacién:

Afio del plan de estudio:
Centro:

Asignatura:

Cédigo:

Tipo:

Curso:

Periodo de imparticion:
Ciclo:

Area:

Horas :

Créditos totales :
Departamento:
Direccién fisica:

Direccién electrénica:

Grado en Ingenieria Eléctrica

2010

Escuela Politécnica Superior

Teoria de Maquinas y Mecanismos

2000015

Obligatoria

20

Cuatrimestral

0

Ingenieria Mecanica (Area responsable)

150

6.0

Ingenieria Mecénica y de los Materiales (Departamento responsable)
AVDA DE LOS DESCUBRIMIENTOS S/N 41092 SEVILLA

http://www.us.es/centrosdptos/departamentos/departamento_1060

Objetivos docentes especificos

Competencias:

Principios y aplicaciones de teoria de maquinas y mecanismos.
Andlisis cinematico y dinamico de maquinas y mecanismos.
Disefio y céalculo de dispositivos mecéanicos.

Competencias transversales/genéricas

G01, G02, G04, G07, G20, G21,

Curso: 2016-2017

Curso de entrada en vigor: 2011/2012 lde3
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Competencias especificas

EO02

CONTENIDOS DE LA ASIGNATURA

1. Andlisis estructural de mecanismos
1.1. Introduccién

1.2. Movimientos de los mecanismos
1.3. Clasificacion de los mecanismos
1.4. El mecanismo de cuatro barras
1.5. El mecanismo manivela-corredera
1.6. La cinematica como ciencia del movimiento relativo
1.7. Diagramas cinematicos

1.8. Inversion cinematica

1.9. Cadenas de seis eslabones

1.10. Grados de libertad

1.11. Actuadores y propulsores

1.12. Andlisis y sintesis

2. Andlisis posicional de mecanismos

2.1. Introduccion.

2.2. indices dtiles para el analisis de posicién de mecanismos de cuatro barras
2.2.1. Leyes de Grashof

2.2.2. Inversiones del mecanismo de cuatro barras

2.2.3. Condiciones limites: Agarrotamiento

2.2.4. Angulos de transmision

2.3. indices tiles para el andlisis de posicion de mecanismos manivela-corredera.
2.3.1. Posiciones limites

2.3.2. Rotabilidad completa de la manivela.

2.3.3. Angulo de transmision.

3. Disefio de mecanismos (1)

3.1. Introduccion.

3.2. Relacion de tiempos.

3.3. Disefio de mecanismos manivela — corredera.

3.3.1. Mecanismos manivela — corredera centrados.

3.3.2. Mecanismos manivela — corredera excéntricos.

3.4. Disefio de mecanismos manivela — balancin.

3.4.1. Disefio de mecanismos manivela — balancin de retorno rapido.

4. Disefio de mecanismos (I1)

4.1. Introduccion

4.2. Disefio de cuadrilateros articulados para generacion de movimiento
4.2.1. Dos posiciones: método gréafico.

4.2.2. Tres posiciones: método gréafico.

4.2.3. Tres posiciones. Articulaciones fijas seleccionadas: método grafico.
4.3. Disefio de cuadrilateros articulados mediante nimeros complejos.
4.3.1. Bases del método: La diada o forma estandar

4.3.2. Numero de posiciones de precision frente a nimero de elecciones libres.
4.3.3. Generacion de movimiento para dos posiciones

4.3.4. Generaci6n de movimiento para tres posiciones

4.3.5. Generacion de trayectoria con tiempo especificado.

5. Método de las velocidades y aceleraciones relativas

5.1. Introduccion.

5.2. Andlisis de velocidades.

5.2.1. Aplicacion al caso de puntos distintos de un mismo eslabdn.
5.2.2. Aplicacion al caso de puntos coincidentes de eslabones distintos.
5.3. Andlisis de aceleraciones.

5.3.1. Aplicacion al caso de puntos distintos de un mismo eslabén.
5.3.2. Aplicacion al caso de puntos coincidentes de eslabones distintos.

6. Otros métodos de andlisis cinematico.

6.1. Método de los centros instantaneos de velocidad.
6.1.1. Centro instantaneo de velocidad.

6.1.2. Teorema de Kennedy de los tres centros.

6.1.3. Localizacion de centros instantaneos de velocidad.
6.1.4. Analisis de velocidades usando los centros instantaneos.
6.1.5. Teorema de la razén de velocidades angulares.
6.2. Ventaja mecanica.

6.2.1. Ejemplo de aplicacion.

6.2.2. Caso particular del mecanismo manivela corredera.
6.3. Andlisis cinematico mediante nimeros complejos.
6.3.1. Bases del método.

6.3.2. Aplicacién al analisis de velocidades.

6.3.3. Aplicacién al analisis de aceleraciones.

7. Introduccion al andlisis Dinamico.
7.1. El problema general dinamico
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7.2. Tipos de problemas dinamicos

7.3. Sistemas de masas equivalentes

7.4. Fuerzas de inercia en los mecanismos planos
7.4.1. Aplicacién al andlisis dinamico

7.5. Algunos problemas simples de estatica

8. Anélisis dinamico de fuerzas

8.1. Introduccién

8.2. Método de superposicion

8.3. Método de las componentes normales
8.4. Método de las potencias virtuales

8.5. Fuerzas de trepidacién

9. Dinamica del equilibrado: Rotores

9.1. Introduccién

9.2. Equilibrado de rotores

9.3. Ecuaciones de equilibrado

9.4. Equilibrado de masas excéntricas con contrapesos
9.5. Método analitico para el equilibrado de masas en rotacion.
10. Elementos de maquinas

10.1. Introduccién a los elementos de maquinas

10.2. Transmisiones por engranajes

10.2.1. Geometria de los engranajes

10.2.2. Trenes de engranajes

10.3. Transmisiones por correas

10.4. Tornillos

10.4.1. Tornillos de potencia

10.4.2. Uniones atornilladas

10.5. Levas

ACTIVIDADES FORMATIVAS
Relacién de actividades formativas del cuatrimestre
Clases teoricas
Horas presenciales: 45.0
Horas no presenciales: 67.5
Metodologia de ensefianza-aprendizaje:
Clases magistrales
Competencias que desarrolla:

G01, G02, G04, G07.

Practicas de Laboratorio
Horas presenciales: 15.0
Horas no presenciales: 22.5
Metodologia de ensefianza-aprendizaje:
Précticas de laboratorio
Competencias que desarrolla:

G01, G02, G04, G05, G07, G21.

SISTEMAS Y CRITERIOS DE EVALUACION Y CALIFICACION

Examenes segun convocatorias oficiales

Examenes segun convocatorias oficiales publicadas en la web del centro.

Practicas presenciales con entrega de memoria en al menos 4 de las 5 programadas, practicas eliminables de la asignatura para eventual
repeticion de la asignatura.

El examen constara de una serie de problemas. La nota obtenida en las practicas se sumara a la nota del examen y tendra un peso del
10% sobre la nota final
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