Guia docente 2011/2012

Plan 210 Ing. Ind.
Asignatura 16104 CINEMATICA Y DINAMICA DE MECANISMOS

Grupo 1

Analisis dinamico de multicuerpos.

1.Problema de posicion de un sélido: coordenadas relativas y absolutas, generalizadas y lagrangianas.
2. Problema de posicién de multicuerpos: Analisis de los g.d.l. locales de un mecanismo.

3. Cinemaética del sélido: Jacobianos de posicion y giro.

4. Cinematica de multicuerpos: sistemas completos e incompletos de ecuaciones de restriccion.

5.Dindmica de multicuerpos: Métodos de Newton-Euler, Lagrange y Potencias Virtuales

El objetivo fundamental es que el alumno pueda determinar los esfuerzos dinamicos en los eslabones de un
mecanismo 3D o multicuerpo.

1.Problema de posicion de un solido:coordenads relativas y absolutas,generalizadas y lagrangianas.
2. Problema de posicién de multicuerpos: Analisis de los g.d.l. locales de un mecanismo.

3. Cinemética del solido:Jacobianos de posicion y giro.

4. Cinematica de multicuerpos: sistemas completos e incompletos de ecuaciones de restriccion.
5.Dindmica de multicuerpos: Métodos de Newton-Euler, Lagrange y Potencias Virtuales

6. Mecanica de robots: Identificacion de pardmetros geométricos y dindmicos.

7.Dindmica de mecanismos deformables.

Aplicacion de un programa de simulacion en la Ell (9h)

Criterios de evaluacion:

- Examen: Se valorara el nivel de comprensién de la asignatura y fundamentalmente, el rigor en las demostraciones.
-Trabajo de précticas: Se valorara la presentacion (calidad de los esquemas, dibujos, animaciones), la exposicion
(terminologia propia, desarrollos matematicos, claridad de la descripcion) y la seleccion de los multicuerpos (interés,
complejidad).
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