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OBJETIVO(S) :
General :

Al final de la UEA el alumno sera capaz de:

Analizar cualitativa vy cuantitativamente las caracteristicas cinematicas de
los eslabones que constituyen un mecanismo.

CONTENIDO SINTETICO:

. Fundamentos.

.. Andlisis de posiciones.

Anédlisis de velocidad.

Andlisis de aceleracidn.

Levas.

Engranajes. -

Introduccidn a mecanismos de cadena abierts.
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MODALIDADES DE CONDUCCION. DEL PROCESO DE ENSENANZA-APRENDIZAJE:
Clase tedrica con apoyo computacional.

Como parte de las modalidades de conduccidn del proceso de
enseﬁanza—aprendizaje sera reéequisito que los alumnos con apoyo del profesor,
participen en la revisién y andlisis de al menos un texto técnico, cientifico
© de difusién escrito en idioma inglés y que contribuya a alcanzar los
objetivos del programa de estudios. -

Se procurard que como parté de las modalidades de conduccidn del proceso de|
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enseflanza-aprendizaje los alumnog participen en la presentacidn oral de sus
trabajos, tareas wu otras actividades académicas desarrolladas durante el

Curso.

MODALIDADES DE EVALUACION:

Evaluaciotn Global:

70%, Tres evaluaciones periddicas.
30%, Evaluacidn terminal global.

Evaluacidén de Recuperacidn:

Admite evaluacidn de recuperacidén.
No requiere inscripcidn previa.

BIBLIOGRAFIA NECESARIA O RECOMENDABLE:

Robert L. N., "Disefilo de Maguinaria", Mc Graw-Hill, 1995.

Calero Pérez R., Carta Gonz&dlez J. A., "Fundamentos de Mecanismos Y
Maquinas para Ingenieros", Mc Graw Hill, 1998.

3. Shigley J. E., Uiker J. J. Jr., "Teoria de Maquinas y Mecanismos", Mc
Graw Hill, 1993.
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4. Erdman A. G., Sandor G. E., "Disefio de Mecanismos-An&lisis y Sintesis",
Prentice Hall, 1997. | |

5. Hartenberg, Denavit, "Kinematic Synthesis of Linkages", Mc Graw Hill,
1964,

6. Hall A. 8. Jr., "Kinematics and Linkage Design", Waveland Press Inc,
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7. Barrientos A., "Fundamentos de Robdtica", 2da ed., Mc Graw-Hill, 2007.

8. Olleroc B. A., VY'Robética, Manipuladores y Robots Méviles", 1a ed.,
alfaomega grupo editor, 2007. '

9. John J. C., "Robdética", 3a ed., Prentice-Hall México, 200s6.

10. Perez R., "Analisis de Mecanismos Y Problemas Resgueltos", 2da ed.,

Alfaomega, 2006.

Revistas de divulgacién, técnicas o cientificas en inglés, relacionadas con

kfel contenido de la UEA.
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