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                 D I R E C C I O N    G E N E R A L    D E     I N S T I T U T O S    T E C N O L O G I C O S

        1. IDENTIFICACION DEL PROGRAMA DESARROLLADO POR UNIDADES DE APRENDIZAJE

                 NOMBRE DE LA ASIGNATURA:  MECANISMOS   ( 3-2-8 )

                 NIVEL:  LICENCIATURA

                 CARRERA:  INGENIERIA MECANICA

                 CLAVE:  MCM-9343

        2. HISTORIA DEL PROGRAMA

       ┌──────────────────────────┬─────────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────┐

       │   LUGAR Y FECHA DE       │        PARTICIPANTES        │                  OBSERVACIONES                   │

       │   ELABORACION O REVISION │                             │             (CAMBIOS Y JUSTIFICACION)            │

       ├──────────────────────────┼─────────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────┤

       │ 27 de Agosto al 1 de Sep.│ Todos los Institutos Tecno- │ Reunión Nacional de Revisión Curricular de la    │

       │ 1990                     │ lógicos que asistieron a la │ Carrera de Ingeniería Mecánica                   │

       │ I.T. de Orizaba          │ Reunión                     │                                                  │

       │                          │                             │                                                  │

       │ 15 de octubre de 1990    │ M.C. Alberto Servin         │ Desarrollo del programa por unidades de          │

       │ I.T. de Veracruz         │      Martínez.              │ aprendizaje                                      │

       │                          │                             │                                                  │

       │                          │                             │                                                  │

       │ Del 13 al 17 de Mayo de  │ Comité de Consolidación     │ Validación y enriquecimiento del programa en     │

       │ 1991                     │                             │ reunión de consolidación                         │

       │ I.T. de Durango          │                             │                                                  │

       │                          │                             │                                                  │

       └──────────────────────────┴─────────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────┘

       3. UBICACION DE LA ASIGNATURA

       a) RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS DEL PLAN DE ESTUDIO

       ┌────────────────────────────────────────────────────┐    ┌────────────────────────────────────────────────────┐

       │                A N T E R I O R E S                 │    │                P O S T E R I O R E S               │

       ├──────────────────────────┬─────────────────────────┤    ├──────────────────────────┬─────────────────────────┤

       │        ASIGNATURAS       │          TEMAS          │    │         ASIGNATURAS      │           TEMAS         │

       ├──────────────────────────┼─────────────────────────┤    ├──────────────────────────┼─────────────────────────┤

       │ Dinámica.                │- Cinemática de la partí-│    │ Vibraciones Mecánicas.   │- Sistema de un grado de │

       │                          │  cula.                  │    │                          │  libertad.              │

       │                          │- Cinemática de los cuer-│    │                          │- Análisis de sistemas   │

       │                          │  pos rígidos.           │    │                          │  reciprocates.          │

       │                          │- Cinética de la partícu-│    │                          │                         │

       │                          │  la.                    │    │                          │                         │

       │                          │- Cinética de los cuerpos│    │ Fundamentos de DiseĄo    │- Selección de elementos.│

       │                          │  rígidos.               │    │ Mecánico.                │                         │

       │                          │                         │    │                          │                         │

       │ Cálculo Vectorial.       │- Algebra vectorial.     │    │ DiseĄo de Elementos de   │- Engranajes.            │

       │                          │- Cálculo vectorial.     │    │ Máquina.                 │- Embragues y frenos.    │

       │                          │- Algebra compleja.      │    │                          │                         │

       │                          │                         │    │                          │                         │

       │ Análisis Numérico.       │- Solución de ecuaciones │    │                          │                         │

       │                          │  no-lineales y lineales.│    │                          │                         │

       │                          │- Solución de sistemas de│    │                          │                         │

       │                          │  ecuaciones lineales.   │    │                          │                         │

       │                          │                         │    │                          │                         │

       │                          │                         │    │                          │                         │

       └──────────────────────────┴─────────────────────────┘    └──────────────────────────┴─────────────────────────┘

       b) APORTACION DE LA ASIGNATURA AL PERFIL DEL EGRESADO

          Con el aprendizaje de esta materia, el alumno podrá realizar el análisis y síntesis cinemáticos,

          que se requieren para el diseĄo de sistemas mecánicos.

        4. OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DEL CURSO

           Conocerá los tipos de mecanismos que se emplean en ingeniería y tendrá la capacidad para analizar

           sus movimientos y diseĄarlos, tomando en cuenta especificaciones de movimiento.

        5.TEMARIO.

       ┌────┬─────────────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────────────────────────────┐

       │NUM.│         T E M A S               │                      S U B T E M A S                                     │

       ├────┼─────────────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────────────────────────────┤

       │ I  │ Introducción al Análisis de Me- │1.1  Definición y/o clasificación de conceptos básicos.                   │

       │    │ canismos.                       │1.2  Análisis y formas de la transmisión del movimiento.                  │

       │    │                                 │1.3  Análisis del movimiento de mecanismos planos.                        │

       │    │                                 │                                                                          │

       │ II │ DiseĄo Gráfico y Analítico de   │2.1  Definición, clasificación y momenclatura del mecanismo de leva.      │

       │    │ Levas.                          │2.2  Diagramas de desplazamiento para el seguidor de acuerdo a ciertos    │

       │    │                                 │     movimientos.                                                         │

       │    │                                 │2.3  DiseĄo gráfico del perfil de levas planas.                           │

       │    │                                 │2.4  DiseĄo analítico de levas.                                           │

       │    │                                 │                                                                          │

       │ III│ Análisis Cinemático de Engrana- │3.1  Conceptos básicos y nomenclatura de engranajes rectos.               │

       │    │ ges Rectos, Helicoidales, Coni- │3.2  Curvas de contorno de dientes que cumplen la ley fundamental.        │

       │    │ cos y Sinfin-Corona.            │3.3  Herramientas que generan el contorno de evolvente con métodos conti- │

       │    │                                 │     nuos o por rodadura.                                                 │

       │    │                                 │3.4  Coeficiente de contacto.                                             │

       │    │                                 │3.5  Función de evolvente (involuta)                                      │

       │    │                                 │3.6  Cantidad límite de dientes para evitar la interferencia y el destalo-│

       │    │                                 │     nado o socavación por maquinado con herramienta cremallera y con mor-│

       │    │                                 │     tajador de Fellows.                                                  │

       │    │                                 │3.7  Determinación de los parámetros básicos  de engranaje estandar tipo  │

       │    │                                 │     evolvente.                                                           │

       │    │                                 │3.8  Determinación del juego lateral o circunferencial (Backlash)         │

       │    │                                 │3.9  Engranajes helicoidales con ejes paralelos y cruzados.               │

       │    │                                 │3.10 Cantidad substituida o equivalente de dientes.                       │

       │    │                                 │3.11 Cantidad límite de dientes teórica y práctica en el plano transversal│

       │    │                                 │3.12 Engranajes cónicos.                                                  │

       │    │                                 │3.13 Tipos de engranajes cónicos.                                         │

       │    │                                 │3.14 Parámetros de los engranajes conicos.                                │

       │    │                                 │3.15 Engranajes cónicos zerol.                                            │

       │    │                                 │3.16 Engranajes cónicos espirales.                                        │

       │    │                                 │3.17 Engranajes hipoides.                                                 │

       │    │                                 │3.18 Corona y tornillo Sinfin.                                            │

       │    │                                 │3.19 Parámetros de los engranajes Sinfin.                                 │

       │    │                                 │                                                                          │

       │ IV │ Trenes de Engranajes.           │4.1  Introducción a los trenes de engranajes                              │

       │    │                                 │4.2  Trenes de engranajes simples.                                        │

       │    │                                 │4.3  Trenes de engranajes compuestos.                                     │

       │    │                                 │4.4  Trenes de engranajes recurrentes.                                    │

       │    │                                 │4.5  Trenes de engranajes epicicloidales o planetarios.                   │

       │    │                                 │4.6  Ventaja mecánica de trenes de engranajes.                            │

       │    │                                 │                                                                          │

       │  V │ Introducción a la Síntesis de   │5.1  Introduccion a la síntesis.                                          │

       │    │ Mecanismos.                     │5.2  Espaciado de los puntos de precisión.                                │

       │    │                                 │5.3  DiseĄo de un mecanismo de cuatro barras para conducir un cuerpo por  │

       │    │                                 │     posiciones dadas.                                                    │

       │    │                                 │5.4  DiseĄo de un mecanismo de cuatro barras articuladas generador de     │

       │    │                                 │     funcion utilizando algebra compleja.                                 │

       │    │                                 │5.5  Síntesis con tres y cuatro puntos de precisión.                      │

       │    │                                 │                                                                          │

       └────┴─────────────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────────────────────────────┘

       6. A P R E N D I Z A J E S      R E Q U E R I D O S

            Dibujo (Croquizado, trazo de levas).

            Dinámica (Cinemática de cuerpo rígido).

            Algebra Compleja (Representacion polar y rectangular).

            Análisis Numérico (Solución de ecuaciones no-lineales, solución de sistemas de ecuaciónes lineales).

        7.- SUGERENCIAS DIDACTICAS

            - UNIDAD I

              EN ESTA UNIDAD SE UTILIZARA EL METODO DE CONFERENCIA EN AULA Y EL MAESTRO COMPLMETARA CON LA FABRICACION DE

              MODELOS POR LOS ALUMNOS QUE PODRAN SER REALIZADOS EN CUALQUIER TIPO DE MATERIAL

            - UNIDAD II

              EN ESTA UNIDAD EL MAESTRO AUXILIANDOSE DE MODELOS DIDACTICOS EXPLICARA LAS FUNCIONES QUE REALIZA UNA LEVA,

              SU FORMA Y FUNCIONAMIENTO, EL ALUMNO HARA EL DISEąO GRAFICO DEL PERFIL DE UNA LEVA PLANA

            - UNIDAD III

              MEDIANTE UNA INVESTIGACION DE CAMPO REALIZADA POR LOS ALUMNOS GUIADA POR EL MAESTRO EN LOS TALLERES DE LA

              PROPIA INSTITUCION O CON LA SALIDA AL EXTERIOR EL ALUMNO CONOCERA Y OBSERVARA FUNCIONANDO LOS DISTINTOS

              TIPOS DE ENGRANES MENCIONADOS EN LA UNIDAD DE APRENDIZAJE. EL MAESTRO EN EL AULA COMPLEMENTARA CON LA

              EXPLICACION DE LAS FUNCIONES E IMPORTANCIA DE CADA ELEMENTO Y APOYANDOSE EN LA LITERATURA APROPIADA SE VERAN

              LAS DISTINTAS FORMULAS APLICABLES EN EL DISEąO DE ENGRANES

            - UNIDAD IV

              EL MAESTRO DISERTARA SOBRE EL CONCEPTO DE TRENES DE ENGRANES POR EL METODO CONVENCIONALEN EL AULA Y

              CONJUNTAMENTE CON LOS ALUMNOS ANALIZARAN LOS MODELOS DIDACTICOS QUE EL ALUMNO FABRIQUE AUXILIADOS POR EL

              MAESTRO

            - UNIDAD V

              CONJUNTAMENTE MAESTRO Y ALUMNOS HARAN UN COLORARIO DE LOS MECANISMOS ESTUDIADOS ANTERIORMENTE Y TOMANDO

              COMO EJEMPLO UNA MAQUINA FISICA SE HARA EL ANALISIS O SINTESIS DE LOS MECANISMOS QUE COMPONEN DICHA MAQUINA

          8.- SUGERENCIAS DE EVALUACION

        Nota: Los puntos 7 y 8 deberan ser desarrollados y/o enriquecidos en las academias correspondientes

              en conjunto con el departamento de desarrollo académico.

        9.  U N I D A D E S    D E    A P R E N D I Z A J E

        NUMERO DE UNIDAD      I

        NOMBRE DE LA UNIDAD:  INTRODUCCION AL ANALISIS DE MECANISMOS.

       ┌──────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────────────────────────┬──────────────┐

       │         OBJETIVO         │                       ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE                     │ BIBLIOGRAFIA │

       │        EDUCACIONAL       │                                                                      │              │

       ├──────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────────────────────────┼──────────────┤

       │ Efectuará un análisis  de│ 1.1 Definir los términos básicos del estudio de los mecanismos.      │      1       │

       │ los diferentes mecanismos│ 1.2 Estableser la movilidad o grados de libertad de un mecanismo dado│      2       │

       │ planos, aplicando métodos│ 1.3 Calcular las velocidades angulares de los eslabones de diferentes│      5       │

       │ gráficos y analíticos.   │     mecanismos.                                                      │      6       │

       │                          │ 1.4 Determinar la posición, velocidad lineal y aceleración  de  cual-│      7       │

       │                          │     quier punto de un eslabón de diferentes mecanismos.              │      9       │

       │                          │                                                                      │              │

       │                          │                                                                      │              │

       └──────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────────────────────────┴──────────────┘

        NUMERO DE UNIDAD      II

        NOMBRE DE LA UNIDAD:  DISEąO GRAFICO Y ANALITICO DE LEVAS.

       ┌──────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────────────────────────┬──────────────┐

       │         OBJETIVO         │                       ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE                     │ BIBLIOGRAFIA │

       │        EDUCACIONAL       │                                                                      │              │

       ├──────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────────────────────────┼──────────────┤

       │ Determinará el perfil  y │ 2.1 Definir el mecanismo de leva.                                    │              │

       │ parámetros de diseĄo  de │ 2.2 Clasificar las levas y los seguidores.                           │      1       │

       │ levas planas.            │ 2.3 Trazar el diagrama de desplazamiento para diferentes tipos de mo-│              │

       │                          │     vimientos de seguidores.                                         │      2       │

       │                          │ 2.4 Trazar el perfil de una leva a partir de una diagrama de  despla-│              │

       │                          │     miento.                                                          │      7       │

       │                          │ 2.5 Determinar el perfil de una leva a partir de una función  matemá-│              │

       │                          │     tica.                                                            │              │

       │                          │ 2.6 Analizar curvas de S-T, V-T  y  A-T para los diferentes movimien-│              │

       │                          │     tos del seguidor.                                                │              │

       │                          │ 2.7 Conjuntar movimientos normalizados para obtener el perfil de  una│              │

       │                          │     leva de alta velocidad.                                          │              │

       │                          │                                                                      │              │

       └──────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────────────────────────┴──────────────┘

        NUMERO DE UNIDAD      III

        NOMBRE DE LA UNIDAD:  ANALISIS CINEMATICO DE ENGRANAJES RECTOS, HELICOIDALES, CONICOS Y SIN-FIN CORONA.

       ┌──────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────────────────────────┬──────────────┐

       │         OBJETIVO         │                       ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE                     │ BIBLIOGRAFIA │

       │        EDUCACIONAL       │                                                                      │              │

       ├──────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────────────────────────┼──────────────┤

       │ Determinará las relacio- │ 3.1 Definir el concepto de engranaje.                                │      1       │

       │ nes cinemáticas para di- │ 3.2 Clasificar los diferentes tipos de engranajes.                   │              │

       │ ferentes tipos de engra- │ 3.3 Analizar las relaciones cinemáticas para cada tipo de engranajes.│      2       │

       │ najes, aplicando las  e- │ 3.4 Trazar el perfil de un diente tipo cicloide y tipo evolvente.    │              │

       │ cuaciones correspondien- │ 3.5 Determinar los parámetros más importantes de los diferentes tipos│      5       │

       │                          │                                                                      │      6       │

       │                          │                                                                      │      7       │

       └──────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────────────────────────┴──────────────┘

        NUMERO DE UNIDAD      IV

        NOMBRE DE LA UNIDAD:  ANALISIS CINEMATICO DE TRENES DE ENGRANAJES.

       ┌──────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────────────────────────┬──────────────┐

       │         OBJETIVO         │                       ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE                     │ BIBLIOGRAFIA │

       │        EDUCACIONAL       │                                                                      │              │

       ├──────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────────────────────────┼──────────────┤

       │ Determinará la razón  de │ 4.1 Definir el concepto de tren de engranajes.                       │              │

       │ velocidades para los di- │ 4.2 Determinar el valor del tren para los diferentes tipos de  trenes│      1       │

       │ ferentes tipos de trenes │     de engranajes.                                                   │              │

       │ de engranajes, aplicando │ 4.3 Determinar el valor epicicloidal de un tren planetario.          │      2       │

       │ análisis cinemático.     │ 4.4 Calcular la razón de velocidades angulares de trenes planetarios,│              │

       │                          │     utilizando fórmulas y además el método tabular.                  │      5       │

       │                          │ 4.5 Analizar las consecuencia cinemáticas de una transmisión para  el│              │

       │                          │     proceso de diseĄo.                                               │      6       │

       │                          │ 4.6 Analizar la ventaja mecánica de la transmisión de un tren de  en-│              │

       │                          │     granajes.                                                        │      7       │

       │                          │                                                                      │              │

       └──────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────────────────────────┴──────────────┘

        NUMERO DE UNIDAD      V

        NOMBRE DE LA UNIDAD:  INTRODUCCION A LA SINTESIS DE MECANISMOS.

       ┌──────────────────────────┬──────────────────────────────────────────────────────────────────────┬──────────────┐

       │         OBJETIVO         │                       ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE                     │ BIBLIOGRAFIA │

       │        EDUCACIONAL       │                                                                      │              │

       ├──────────────────────────┼──────────────────────────────────────────────────────────────────────┼──────────────┤

       │ Efectuará  una  síntesis │ 5.1 Definir el concepto de síntesis en los mecanismos.               │     1        │

       │ para  mecanismos  planos │ 5.2 Desarrollar la síntesis de un mecanismo plano de cuatro barras   │     2        │

       │ de cuatro barras.        │     generador de una función usando algebra compleja y algebra vec-  │     3        │

       │                          │     torial.                                                          │     4        │

       │                          │ 5.3 Desarrollar la síntesis para tres y cuatro puntos de precisión.  │     8        │

       │                          │                                                                      │     10       │

       │                          │                                                                      │              │

       └──────────────────────────┴──────────────────────────────────────────────────────────────────────┴──────────────┘

       BIBLIOGRAFIA  BASICA  Y  COMPLEMENTARIA

       1.- HAMILTON H. MABIE Y CHARLES F. REINHOLTZ

           MECANISMOS Y DINAMICA DE MAQUINARIA.

           ED. JOHN WILEY AND SONS.

       2.- JOSEPH EDWARD SHIGLEY Y JOHN-JOSHEP VICKER, JR.

           TEORIA DE MAQUINAS Y MECANISMOS.

           ED. MC. GRAW HILL

       3.- HARTENBERG AND DENAVIT.

           KINEMATIC SYNTHESIS OF LINKAGES.

           ED. MC. GRAW HILL

       4.- J. ANGELES ALVARES.

           ANALISIS Y SINTESIS CINEMATICOS DE SISTEMAS MECANICOS.

       5.- E. A. DIJKSMAN

           CINEMATICA DE MECANISMOS.

           ED. LIMUSA.

       6.- JOSEPH EDWARD SHIGLEY

           KINEMATIC ANALYSIS OF MECHANISMS.

           ED. MC. GRAW HILL

       7.- GUILLET

           CINEMATICA DE LAS MAQUINAS.

           ED. C.E.C.S.A

       8.- A.H. SONI

           MECHANISM SYNTHESIS

           ED. MC. GRAW HILL

       9.- BURDON PAUL

           KINEMATICS OF PLANAR (LINKAGES MECANISMS)

           ED. PRENTICE HALL

       10.-JUSTO NIETO

           SINTESIS DE MECANISMOS

           ED. A.C. MADRID.

       11.-JONES, FRANCKLIN D., HORTON, HOLBROOK L. Y NEWELL, JOHN

           INGENIOUS MECHANICS FOR DESIGNERS & IVENTORS 4 VOL.

           RITLANS TOOL & SUPPLY CO. CALIFORNIA (MODEL 2281 2011)

       11.   P R A C T I C A S

             En este punto, se deberan elaborar las Guías de Prácticas con base en la metodología oficial emitida por la

             Subdirección de Docencia (DGIT), para tal efecto.




