Guia docente 2006/2007

Plan 210 Ing. Ind.
Asignatura 16015 TEORIA DE MAQUINAS

Grupo 1

Cinematica y dindmica de maquinas y de mecanismos planos. Mecanica de robots. Fatiga.

1.Analisis topoldgico de mecanismos. (0.1cr.)
Cadenas cinematicas. Pares cinematicos. Inversion.

2.Movilidad.(0.2 cr.)
Coordenadas y velocidades generalizadas..Problema de posicion: Método analitico y grafico. Configuraciones
singulares.

3.Cinematica de mecanismos con movimiento plano (0.3 cr.).
Analiticamente y por los métodos de velocidades absolutas y
relativas.

4.Levas (0.5 cr.).
. Seleccion de una ley de desplazamiento.
Obtencion del perfil de la leva conocidas la curva de desplazamiento y la geometria del seguidor.

5.Engranajes (0.5 cr.).
Perfil de evolvente. Trenes de engranajes.

6.Vibraciones de sistemas con 1 g.d.I (1.5 cr.)
Sistema libre y forzado con excitacién armonica.. Aislamiento activo y pasivo de vibraciones. Velocidad critica de
ejes. Instrumentos para la medicion de vibraciones. Excitacién general

7.Andlisis dinamico (0.9 cr.).
Teoremas vectoriales. Equilibrado estético y dindmico de rotores.

8.Resistencias pasivas. (0.2 cr).
Resistencia al deslizamiento, al pivotamiento y a la rodadura. Autorretencion..

Introducir al alumno en el campo industrial a través de la mecénica de las maquinas.

1.Analisis topoldgico de mecanismos. (0.1cr.)
Cadenas cinematicas. Pares cinematicos. Inversioén.

2.Movilidad.(0.2 cr.)

Coordenadas y velocidades generalizadas. Ecuaciones de

restriccion. Namero de coordenadas independientes y de grados de libertad. Redundancia total y tangente.
Espacio de configuraciones. Subespacio de configuraciones accesibles.Problema de posicién:Método analitico y
gréafico.

Configuraciones singulares.
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3.Cinemética de mecanismos con movimiento plano (0.3 cr.).
Célculo de velocidades y aceleraciones: Analiticamente

y por los métodos de velocidades absolutas y

relativas. Representacion gréafica de los dos métodos
anteriores

4.Levas (0.5 cr.).

Andlisis del mecanismo leva-seguidor. Analisis de levas con seguidor de translacién, conocida la ley de
desplazamiento. Seleccion de una ley de desplazamiento.

Obtencion del perfil de la leva conocidas la curva de desplazamiento y la geometria del seguidor.
Caracteristicas geométricas del perfil de la leva.

5.Engranajes (0.5 cr.).

Transmisién de la rotacion entre ejes. Perfiles conjugados.
Dentado de los engranajes. Perfil de evolvente

Trenes de engranajes.

6.Vibraciones de sistemas con 1 g.d.I (1.5 cr.)

Sistema libre, no amortiguado. Sistema libre, amortiguado: sub, sobre y criticamente amortiguado.

Disipacion de la energia mecanica.

Sistema forzado con excitacién arménica. Respuesta permanente. Resonancia. Aislamiento activo y pasivo de
vibraciones. Velocidad critica de ejes. Instrumentos para la medicion de vibraciones.

Sistema forzado con excitacién arbitraria. Excitacion escalén e impulso

Excitacion general: integral de convolucion e integral de Duhamel. Espectro de la respuesta

7.Andlisis dinamico (0.9 cr.).

Teoremas vectoriales: aplicacién a la dindmica de mecanismos planos. Torsor de las fuerzas de inercia de
D"Alambert,

Equilibrado estatico y dinamico de rotores.

Equilibrado de mecanismos.

8.Resistencias pasivas. (0.2 cr).

Resistencia al deslizamiento, al pivotamiento y a la rodadura.
Autorretencion. Cono de rozamiento.

Contacto multipuntual.

Mecanismos basados en el rozamiento.

9.Método de las potencias virtuales (0.1 cr.).
Fundamentos del método. Tipos de movimientos virtuales.
Potencia asociada a un torsor de fuerzas sobre un sélido rigido. Fuerzas generalizadas.

10.Trabajo y potencia en maquinas (0.5 cr.).

Teorema de la energia. Principio de conservacién de la energia. Version diferencial del teorema de la energia
Rendimiento.

Masa/momento de inercia y fuerza/par reducidos a una coordenada.

Régimen de funcionamiento de las maquinas. Grado de irregularidad.

Volantes.

Curvas caracteristicas de las maquinas.

11.Mecénica de robots tipo serie (1 cr.)

Problema de posicién . Ecuacion de lazo.

Cinemética de robots . Calculo de velocidades: jacobiano de posicion, seudojacobiano de orientacién. Célculo de
aceleraciones

Dindmica de robots: ecuaciones de Lagrange.

12.Fallo de los materiales (1 cr.)

Criterios de fallo bajo carga estatica: materiales ddctiles y fragiles.

Carga variable: Ensayo de fatiga. Curva de Wholer

Factores que modifican el limite de fatiga.

Influencia de la tensién media: teorias de Soderberg y de Goodman modificada.
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Coeficiente de seguridad. Combinacion de esfuerzos: tension estatica equivalente.

-Practica de vibraciones (2 h.)
-Practica con programas de ordenador de mecanismos(5 h.)

Examen escrito de teoria (Programa y Practicas) y problemas, con igual peso.

* CARDONA, S. "Teoria de maquinas". UPC, 2001.

* LEON, L.J. "Dinamica de maquinas". Limusa, 1983.

* MONTOYA, F. "Cinematica y dinamica de mecanismos 3D". Universidad de Valladolid, 1997.

* SHIGLEY, E. y MICHK, C.R. "Disefio en ingenieria mecéanica". McGraw-Hill, 1990.

viernes 19 junio 2015 Page 3 of 3



