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Recomendaciones para cursar esta asignatura

Esta es una asignatura optativa del master en la que es conveniente poseer conocimientos previos de los conceptos
fundamentales que aparecen en métodos numéricos y graficos avanzados en el disefio cinemético y dindmico de
mecanismos, y cuyo conocimiento va a ser necesario para comprender de forma mas efectiva los conceptos introducidos
en esta asignatura.

Se recomienda la lectura de alguno de los libros de caracter general e introductorio sobre métodos numéricos y graficos
avanzados en el disefio cinemético y dindmico de mecanismos que se incluyen en la bibliografia y se recuerda que el previo
estudio y comprensidn de la teoria presentada en las clases tedricas es imprescindible para la correcta realizacién posterior
de las practicas.

Actividades y fechas clave de la asignatura

- Inicio de las clases el 15 de febrero de 2010.

- Fin de las clases el 2 de junio de 2010.

Inicio

Resultados de aprendizaje que definen la asignatura



El estudiante, para superar esta asignatura, debera demostrar los siguientes resultados...

1:
Conoce los métodos avanzados de sintesis y andlisis de
mecanismos.
Conoce los métodos avanzados de sintesis y analisis de mecanismos.
2:
Sabe plantear modelos de célculo asi como las hipétesis de
calculo, asi como resuelve mecanismos y maquinas industriales
por diferentes métodos.
Sabe plantear modelos de célculo asi como las hipétesis de cdlculo, y resuelve mecanismos y maquinas
industriales por diferentes métodos.
3:
Maneja programas de simulacién numérica
Introduccion

Breve presentacion de la asignatura

Sintesis de mecanismos. Analisis cinematico y dindmico de mecanismos

planos y espaciales. Andlisis de robots en cadenas de montaje. Andlisis

de mecanismos especiales. Disefio de mecanismos asistido por ordenador

Sintesis de mecanismos. Andlisis cinematico y dindmico de mecanismos planos y espaciales. Andlisis de robots en cadenas
de montaje. Analisis de mecanismos especiales. Disefio de mecanismos asistido por ordenador

Contexto y competencias

Sentido, contexto, relevancia y objetivos generales de la asignatura

La asignatura y sus resultados previstos responden a los siguientes planteamientos y
objetivos:

El resultado de cursar esta asignatura serd el conocimiento de los conceptos tedricos, los métodos de andlisis y las
aplicaciones de permitan realizar la caracterizaciéon de métodos numéricos y graficos avanzados en el disefio cinematico y
dindmico de mecanismos, lo que incluye tanto la definicién del proceso como su aplicacién. Sabra realizar la interpretacion
de los datos obtenidos y su mejor tratamiento.

Es de suponer que el estudiante tiene una formacion previa que le ha proporcionado el conocimiento de los conceptos
relacionados para los problemas planteados y cuyo estudio se desea llevar a cabo.

Contexto y sentido de la asignatura en la titulacién

La asignatura forma parte de las optativas del Master en Sistemas Mecanicos, que es la integracién de dos programas de
doctorado en los Departamentos de Ingenieria Mecdnica e Ingenieria de Disefio y Fabricacién, por lo que, estd orientado a
formar postgraduados de elevado nivel con orientacién investigadora, y con capacidad de aplicacién en la practica
industrial.

Este contexto lleva a que el objetivo de la asignatura sea la formacién de especialistas que sean capaces de analizar,
investigar, definir y aplicar todos los conceptos relacionados con métodos numéricos y gréficos avanzados en el disefio
cinematico y dindmico de mecanismos y que sean capaces de responder a las necesidades de obtener determinados
resultados en su dmbito de trabajo.



Al superar la asignatura, el estudiante sera mas competente para...

1:
Conocimiento de los métodos avanzados de sintesis y analisis de
mecanismos.
Conocimiento de los métodos avanzados de sintesis y analisis demecanismos.
2:
Capacidad de plantear modelos de célculo e hipétesis de célculo a
partir de mecanismos y maquinas industriales.
Capacidad de plantear modelos de célculo e hipétesis de célculo apartir de mecanismos y maquinas
industriales.
3:
Capacidad de resolucién de mecanismos y maquinas industriales
por diferentes métodos. Capacidad de comparacién de dichos
métodos.
Capacidad de resoluciéon de mecanismos y maquinas industrialespor diferentes métodos. Capacidad de
comparacién de dichosmétodos.
4:

Aprendizaje de programas de simulacién numérica aptos para la
sintesis y analisis de maqguinas y mecanismos.
Aprendizaje de programas de simulacién numérica aptos para lasintesis y andlisis de maquinas y mecanismos.

Importancia de los resultados de aprendizaje que se obtienen en la asignatura:

En cualquier proceso de desarrollo de generacidn de conocimiento, las decisiones que han de tomarse a medida que avanza
el proceso de investigacion, se basan en el conocimiento previo del problema planteado, lo que obliga a un estudio profundo
previo de todos los conceptos relacionados.

En este sentido, el estudio de métodos numéricos y graficos avanzados en el disefio cinematico y dindmico de mecanismos
que proporciona esta asignatura, otorga al alumno la capacidad apropiada de andlisis y de toma de decisiones, que le
permitird avanzar de forma mds efectiva en sus desarrollos posteriores de investigaciones relacionadas.

Evaluacion

Actividades de evaluacion

El estudiante debera demostrar que ha alcanzado los resultados de aprendizaje previstos
mediante las siguientes actividades de evaluacion

1:

Participacién y resultados obtenidos en las practicas de laboratorio

Redaccion de una memoria y presentacién oral de los trabajos practicos

Examen escrito de los contenidos tedricos

Participacion y resultados obtenidos en las practicas de laboratorio (30%) Redaccién de una memoria y
presentacion oral de los trabajos practicos (50 %) Examen escrito de los contenidos teéricos (20%)

- Evaluacién continua a lo largo de la imparticién de la asignatura con trabajos/examen durante el periodo de
clases.

- Trabajo de Asignatura

- Presentacién Oral del Trabajo



Actividades y recursos

Presentacion metodoldgica general

El proceso de aprendizaje que se ha disenado para esta asignatura se basa en lo siguiente:

- Recepcién de informacién a través de las clases magistrales.

- Asimilacién y compresién de la informacién con apoyo del material biblogréfico recomendado.

. Utilizacién de la teoria para resolver casos practicos, y las practicas de laboratorio, incrementando la comprensién de la
informacidn y transfiriendo los conocimientos a nuevas situaciones.

- Retencién a largo plazo.

Actividades de aprendizaje programadas (Se incluye programa)

El programa que se ofrece al estudiante para ayudarle a lograr los resultados previstos
comprende las siguientes actividades...

1:
CONTENIDOS de las sesiones tedricas y de problemas:

1.- Introduccién y conceptos basicos.
2.- Analisis Cinematico y Dindmico de Mecanismos

- Introduccién al andlisis de Mecanismos
- Descripcion del giro del sélido rigido
- Desplazamiento del sélido rigido. Notacién de Hertengerg-Denativ
- Analisis cinematico de mecanismos. Matrices cinematicas
- Estudio cinematico de mecanismos espaciales
- Estudio de diferentes cadenas cinematicas
= Cadena cinematica RRP
= Cadena cinematica RRR
- Analisis Estatico y Dindmico de Mecanismos espaciales
= Torsores de pares cinematicos espaciales
¢ Principio de D Alembert y Métodos Newtonianos
o Teorema de Trabajos Virtuales y Teorema de Potencias Virtuales
o Teorema de la Energia y Método de Quinn
- Andlisis dindmico de pares de unién de barras en mecanismos

3.- Sintesis de mecanismos

- Sintesis estructural o sistematica de Mecanismos

- Sintesis de generacién de funciones

- Métodos graficos en la sintesis de generacién de funciones

- Sintesis de Generacién de Trayectorias. Curvas del acoplador del cuadrilatero articulado
- Generacion de trayectorias particulares: simétricas, puntos dobles, cUspides, etc.

4.- Disefio de mecanismos asistido por ordenador. Software PROENGINEER y PROMOTION

- Introduccién al software ProEngineer

- Modelizacién cinematica y dindmica de mecanismos asistido por ordenador.

- Andlisis de mecanismos por medio de ProMotion: Introduccién de datos de entrada y condiciones de trabajo
- Simulacién Cineméatica de mecanismos con software ProMotion

- Simulacién Dindmica de mecanismos con software ProMotion

2:
PRACTICAS (total de 20 horas)

1. Creacion de la maqueta de un robot mediante elementos de FischerTechnik.



2. Andlisis numérico del comportamiento cinematico y dindmico del mismo.

. Simulacién mediante Pro/Engineer del robot.

4. Andlisis cinematico comparativo de los resultados obtenidos, tanto experimentales del robot, como del
analisis numérico y de la simulacién por ordenador.

5. Analisis dindmico comparativo de los resultados obtenidos, tanto experimentales del robot, como de la
validacion numérica y de la simulacién por ordenador.

w

Planificacion y calendario

Calendario de sesiones presenciales y presentacion de trabajos

Esta asignatura esta planificada en el segundo semestre, que en el curso 2009 - 2010 se extiende del
15 de Febrero de 2010 hasta el 2 de junio de 2010.

Esta asignatura se imparitrd en los Seminarios del Area de Ingenieria Mecanica del Edificio Torres
Quevedo del Campus Rio Ebro en horario de:

Miércoles de 18 a 21 h.

Referencias bibliograficas de la bibliografia recomendada



