“ EDUCACION PROGRAMA EDUCATIVO a rP
o LICENCIATURA EN INGENIERIA MECATRONICA Y

DIRECCION GENERAL DE UNIVERSIDADES
TECNOLOGICAS y POLITECNICAS

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

PROGRAMA DE ASIGNATURA: ANALISIS DE MECANISMOS CLAVE: E-AM-3

I efele e Ne [SIETOI AN e IFET[He [CREMN El estudiante serd capaz de identificar y analizar los parametros cinematicos y cinéticos que actuan sobre
Asignhatura cuerpos rigidos que actian como mecanismos y que integran una maquina.

Disefiar sistemas mecatrdnicos con base a los requerimientos del proceso y la deteccidn de areas de
oportunidad mediante metodologias, herramientas de disefio, control, y simulacidn para brindar
soluciones tecnoldgicas e innovadoras a las necesidades de los procesos, automatizacién y servicios

Competencia a la que
contribuye la asignatura

Tipo de

. Cuatrimestre Créditos Modalidad Horas por semana Horas Totales
competencia

Especifica Escolarizada

Horas del Saber Horas del Saber Hacer Horas Totales

Unidades de Aprendizaje

I.  Cinemadtica de cuerpo rigido 10 5 15
1. Cinética de cuerpo rigido 15 5 20
[l Fundamentos y analisis de mecanismos 15 5 20
V. Levas y engranes 15 5 20

TOTALES 55 20 75
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Funciones

Desarrollar sistemas
mecatrénicos a través del
disefio, la integracion,
administracién y la aplicacion
de nuevas tecnologias para
satisfacer las necesidades del
sector productivo.

Capacidades

Determinar requerimientos de
procesos industriales y de
servicios mediante técnicas de
medicién de variables fisicas,
técnicas de analisis de las
necesidades y del proceso para
establecer las especificaciones
de disefio.

Criterios de Desempeiio

Elabora un reporte de los requerimientos del disefio que
incluya:

-Requisitos del cliente, necesidades o areas de oportunidad
- Capacidad de produccién o de servicio

- Costo inicial, de operacién y mantenimiento estimado
- Dimensionamiento

- Apariencia

- Funciones del sistema mecatrénico:

- Nivel de operabilidad

- Desempefio

- Requisitos del disefio

- Seguridad

- Normatividad

- Manufacturabilidad

- Factibilidad tecnoldgica

- De instalacion

- Mantenimiento

- Ergonomia

- Sustentabilidad

Construir los componentes del
sistema mecatrénicos mediante
el calculo y especificaciones de
los elementos mecanicos,
eléctricos, electrdonicos y de
control y su interaccion,
empleando software de disefio

Elabora el proyecto de disefo del sistema mecatrénico que
incluya:

Disefo conceptual

- Con base en requerimientos
- Diagrama de funciones

- Metodologia y conceptos
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mecanico, electrénico y de
instrumentacién; con base en la
normatividad aplicable, para
satisfacer los requerimientos
del proceso y la validacién de la
propuesta conceptual

- Bosquejos
- Disefio seleccionado en base a una metodologia

Disefio de detalle

- Cdlculos de disefio y control

- Seleccidn de elementos y componentes de sistemas,
mecanicos, eléctricos, electrdnicos, de control, robéticos,
interfaces o de visidn, con especificaciones técnicas y
justificacion.

- Diagramas y protocolos de comunicacidn e interaccién de
sistemas, mecanicos, eléctricos, electrénicos, de control,
robdticos, interfaces o de visién.

- Planos de manufactura y ensamble

- Diagrama de flujo del sistema y pseudocddigo.

- Normas y estandares de referencia.

Validar disefios de sistemas
mecatronicos a través del uso
de modelos matematicos y de
software especializado de
simulacidn, para evaluar la
funcionalidad y en su caso
adecuar la propuesta de disefio,
con base a la normatividad
aplicable

Elaborar un reporte de la simulacién de sistemas
mecatronicos usando un software especializado que incluya:

- Resultados tedricos del disefio obtenidos del modelo
matematico

- Resultados de simulacion de los sistemas mecanicos,
eléctricos y electrdnicos

- Programa y resultados de la simulacién de sistemas: de
control, monitoreo e interfaces

- Programa y resultados de la simulacién de las trayectorias
de robots y CNC para celdas de manufactura flexible

- Validacion o recomendaciones para redisefio
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Integrar Sistemas eléctricos,
mecanicos y electrdnicos a
través de tecnologias de
vanguardia a partir de las
especificaciones de diseno.

Seleccionar los elementos del
sistema mecatrénico Mediante
el cdlculo y especificaciones de
los elementos mecanicos,
eléctricos, electrénicos y de
control y su interaccién,
empleando software de disefio
mecanico, electrénico y de
instrumentacién; con base en la
normatividad aplicable, para
satisfacer los requerimientos
del proceso y la validacién de la
propuesta conceptual.

Elabora un reporte en donde se describen los calculos y
criterios de seleccidn de los elementos mecatrdnicos.
Asimismo, se muestran las condiciones de fronteray
resultados de las simulaciones que llevan a la validacion de
los elementos mecatrénicos empleados.

Ejecutar la instalacién, conexion
y programacion del sistema
mecatronico De los elementos
mecanicos, eléctricos,
electrénicos y de control y su
interaccion, empleando
software de programacién,
sistemas de comunicacién,
control e instrumentacién
industrial; con base en la
normatividad aplicable, para
satisfacer los requerimientos
del proceso y la validacién de la
propuesta conceptual.

Realiza un informe del procedimiento para incorporar el
sistema mecatrdnico a un proceso que incluya lo siguiente:
- Ensamble y conexiones de acuerdo a planos, manuales
técnicos, estandares y normas establecidas.

- Programacién de los sistemas de control e interfaces de
acuerdo a los requerimientos del proceso

- Calibracién de los sistemas de medicidn de acuerdo a los
parametros del proceso.

- Pruebas de operacién y ajustes

- Planos y diagramas del equipo a integrar

- Layout de la planta

- Requerimiento de instalaciones y servicios
-Procedimientos de calibracién

-Resultados de pruebas de funcionamiento y ajustes.
-Manual de usuario

-Manual de mantenimiento del equipo.
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Gestionar proyectos y sistemas
mecatrdnicos para el desarrollo,
conservacién, control y mejoras
mediante la metodologia de
administracién de recursos
humanos, materiales, técnicos y
energéticos.

Administrar recursos humanos,
materiales, técnicos y
energéticos para el desarrollo y
conservacién de proyectos de
ingenieria, mediante la
metodologia de administracion
por proyectos.

Elabora un programa anual de mejora y mantenimiento que
incluya los siguientes aspectos:

- Requerimientos

- Cronograma de Actividades

- Periodicidad

- Horas de trabajo

- Tiempo de ejecucion

- Responsable de actividad

- Personal requerido

- Herramientas

- Refacciones y consumibles requeridos
- Servicios especiales

- Presupuesto estimado

Evaluar los indicadores de
desempefio de sistemas
mecatrdnicos a través del uso
de herramientas estadisticas y
graficas de control, para
determinar su calidad e
impacto.

Realiza un estudio comparativo de los indicadores de
desempefio en condiciones reales de operacién contra los
establecidos en el disefio, identificando areas de mejora.
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje

I.  Cinematica del cuerpo rigido

Propdsito esperado

Horas del

Tiempo Asignado

Traslacion y rotacion

Horas del Saber Hacer
Saber

Saber
Dimension Conceptual

Definir los conceptos de traslaciény
rotacion

Explicar las ecuaciones de posicidn,
velocidad y aceleracién que definen la
rotacion alrededor de un eje fijo

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Calcular las componentes
vectoriales de la velocidad y
aceleracion de cuerpos rigidos
alrededor de un eje fijo.

Velocidades en
movimiento plano general

Definir el concepto de movimiento plano
general.

Explicar las ecuaciones del calculo de
velocidad absoluta y relativa.

Calcular las componentes
vectoriales de la velocidad absoluta
y relativa en el movimiento plano
de cuerpos rigidos.

Aceleraciones en
movimiento plano general

Explicar las ecuaciones del calculo de la
aceleracién absoluta y relativa.

Calcular las componentes
vectoriales de la velocidad absoluta
y relativa en el movimiento plano
de cuerpos rigidos.

El estudiante determinard la relacién entre posicién, velocidad y aceleracién de cuerpos rigidos para describir
sus movimientos en el plano general.

Horas Totales

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

Desarrollar el pensamiento

analitico a través de la
comprensidn de traslacion y
rotacion.

Desarrollar el pensamiento
analitico a través de la
comprensidn de traslacion y
rotacion.
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Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula

Tarea de Investigacion Material de lectura Laboratorio / Taller |X
Lectura comentada Material digital e impreso
Resolucién de problemas Proyector
Aprendizaje apoyado en las TIC Computadora

Mesa de fuerzas

Giroscopio

Empresa

Proceso de Evaluacién

Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacion
El estudiante determina la relacidn entre posicidn, | A partir de un caso de estudio de un cuerpo
velocidad y aceleracion de cuerpos rigidos para|de 6 grados de libertad descifrar los Estudio de caso
describir sus movimientos en el plano general. patrones de movimiento individuales para | Rubrica

llevarlo a equilibrio.

ELABORO: DGUTYP REVISO: DGUTYP
F-DA-01-PA-LIC-61.6

APROBO: DGUTYP VIGENTE A PARTIR DE: SEPTIEMBRE 2024




UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje Il.  Cinética de cuerpo rigido

Propdsito esperado . S . L.
cuerpo rigido, para generar un modelo dindmico de un sistema mecanico

Horas del

Horas del Saber Hacer
Saber

Tiempo Asignado

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Saber
Dimension Conceptual

Definir el concepto de momento de
inercia.

Momentos de inercia
de drea.

Explicar el teorema de ejes paralelos o
Teorema de Steiner.

Calcular los momentos de inercia

Calcular las componentes
vectoriales de fuerzas y aceleracién
en el movimiento plano de cuerpos
rigidos.

Movimiento plano: fuerza y | Describir las ecuaciones de movimiento.
aceleracién
Explicar las ecuaciones de movimiento

angular en movimiento plano.

Explicar las ecuaciones de movimiento
general en movimiento plano: Principio
de D'Alembert.

Calcular el trabajo y la energia de
cuerpos rigidos.

Reconocer los conceptos de Trabajo y
Energia.

Trabajo y energia

Describir el principio del trabajo y la
energia.

El estudiante determinard las relaciones existentes entre velocidades, aceleraciones y fuerzas que actian en un

Horas Totales

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

Desarrollar el pensamiento
analitico a través de su
participacion activa en un
ejercicio colaborativo.

Fortalecer la actitud
proactiva a través de la
asignacion de actividades y
retos implicados en la
relacidn trabajo y energia
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Explicar las ecuaciones que describen el
trabajo de las fuerzas.

Explicar las ecuaciones que describen la
energia cinética.

Impulso y cantidad de

Definir los conceptos de impulso,

Analizard las reacciones de dos

movimiento cantidad de movimiento lineal y angular. | cuerpos intercambian energia
Explicar el principio de impulso y cinética.
cantidad de movimiento asociado al
movimiento lineal y angular.
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Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula

Lectura comentada Material de lectura Laboratorio / Taller |X
Resolucién de problemas Material digital e impreso
Aprendizaje apoyado en las TIC Proyector

Computadora

Mesa de fuerzas

Giroscopio

Empresa

Proceso de Evaluacion

Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacion
. . . . Practica de prueba de campo con un cuerpo | Portafolio de evidencias
El estudiante determina las relaciones existentes entre . . o
en movimiento perfilando sus Rudbrica

velocidades, aceleraciones y fuerzas que actian en un
cuerpo rigido, para generar un modelo dindmico de un
sistema mecanico.

caracteristicas fisicas y la energia
involucrada en el movimiento y su control.
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje [lIR Fundamentos y analisis de mecanismos

El estudiante calculara los parametros relacionados con el andlisis y sintesis de la cinemdatica de mecanismos, a
través de métodos gréficos, analiticos y de simulacién para establecer las trayectorias requeridas en el disefio de
sistemas mecatrodnicos.

Propdsito esperado

Horas del

Saber Horas Totales

Tiempo Asignado Horas del Saber Hacer

Fundamentos de
mecanismos, grados de
libertad y movilidad.

Saber
Dimension Conceptual

Reconocer los tipos de movimiento
plano.

Describir los conceptos de:
-Mecanismo.

-Maquina.

-Eslabdn, juntas y cadenas cinematicas.
-Par cinematico.

Identificar la clasificacién de los

mecanismos articulados y no articulados.

Definir el concepto de grado de libertad
y

movilidad de un mecanismo articulado.
Explicar el Criterio de Kutzbach.

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Investigara diferentes mecanismos

simples cotidianos

Inversion cinematica.

Definir el concepto de inversion
cinematica.

Explicar la ley de Grashoff.

Explicar procedimiento de simulacién de
mecanismo articulado.

Explicar el procedimiento de

construccion de mecanismos articulados.

Construira un mecanismo
articulado

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

Desarrollar el pensamiento

analitico al observar
diversos disefios de
mecanismos.

Fortalecer la actitud
proactiva a través de la
asignacion de actividades y
retos implicados en el
analisis de mecanismos.

ELABORO: DGUTYP

REVISO:

DGUTYP

F-DA-01-PA-LIC-61.6

APROBO: DGUTYP

VIGENTE A PARTIR DE:

SEPTIEMBRE 2024




Introduccion a la sintesis
de mecanismos.

Definir los conceptos en el andlisis de
mecanismos y su importancia en un
sistema mecatrodnico.

Identificar las caracteristicas
geométricas, cinéticas y cinematicas de
las uniones en un mecanismo.

Identificar los diferentes tipos de
movimiento y los pares cinematicos de
los elementos de un mecanismo.

Representa el funcionamiento de
un mecanismo simple

Sintesis analitica de
mecanismos.

Identificar los grados de libertad de un
mecanismo o una cadena cinematica.

Aplicar la metodologia de analisis para
perfilar, evaluar y modelar mecanismos,
con el propésito de disefio sistemas
Optimos

Estudiard un mecanismo para
Identificar los parametros que le
definen

Posicion de eslabones de
mecanismo.

Reconocer los conceptos vectoriales en
el andlisis de posicion.

Explicar los métodos de analisis de
posicion de mecanismos.

Explicar las ecuaciones de lazo cerrado
de mecanismos.

Describir el proceso de obtencién de la
funcién matematica de posicién de
mecanismos.

Simulara los movimientos de los
componentes de un mecanismo

Velocidad relativa de

eslabones de mecanismo.

Reconocer los conceptos de velocidad
absoluta, relativa, lineal y angular.

Calcular la velocidad de los
componentes de un mecanismo.
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Explicar las ecuaciones de velocidad
relativa de mecanismos.

Describir el proceso de obtencién de la
funcién matematica de velocidad de

mecanismos.
Aceleracion relativa de Reconocer los conceptos de aceleracién | Evaluar la aceleracion de los
eslabones de mecanismo. |absoluta, relativa, lineal y angular. componentes de un mecanismo

Explicar las ecuaciones de aceleracién
relativa de mecanismos.

Describir el proceso de obtencién de la
funcion matematica de aceleracion de
mecanismos.

Explicar procedimiento de simulacién de
mecanismo articulado.

Proceso Enseinanza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula
Lectura comentada Material de lectura Laboratorio / Taller |X
Resolucién de problemas Material digital e impreso
Aprendizaje apoyado en las TIC Proyector
Computadora
Kits de ensamble de sistemas mecanicos
Giroscopio
Empresa
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Proceso de Evaluacion
Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacion
Con base en un caso de estudio sobre un
mecanismo plano articulado, integra un
portafolio que incluya:
- Esquema de elementos que componen al
mecanismo articulado.
- Calculos del nimero de grados de
libertad.
- Reporte de funcionalidad del mecanismo a
través de la ley de Grashoff.
- Resultados de la simulacién del
mecanismo articulado para determinar la
movilidad e inversidn cinematica.
- Prototipo de mecanismo articulado
construido.

El estudiante calcula los pardmetros relacionados con
el andlisis y sintesis de la cinematica de mecanismos, a
través de métodos graficos, analiticos y de simulacién
para establecer las trayectorias requeridas en el
disefo de sistemas mecatrdnicos.

Portafolio de evidencias
A partir de casos practicos sobre andlisis de | Rubrica

eslabones en mecanismos, elabora un
reporte que contenga:

-Resultados del calculo de posicidn,
velocidad y aceleracion relativa de los
eslabones de mecanismos

-Resultados de la validacidn de los
pardmetros analiticos con respecto a la
simulacion.

Presenta un reporte de solucidn de caso
practico con lo siguiente:

-Resultados del célculo de dimensiones de
mecanismo articulado con respecto a la
trayectoria especificada.
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

Unidad de Aprendizaje [\A Levas y Engranes

El estudiante determinard los parametros cinemdticos de los engranes y trenes de engranaje, para establecer
Propdsito esperado especificaciones de disefio de transmisiones mecanicas, asi como calcular el desplazamiento del seguidor y el
perfil de la leva para generar trayectorias en sistemas mecdnicos.

. . Horas del
Tiempo Asignado Saber Horas del Saber Hacer Horas Totales

Saber Saber Hacer Ser y Convivir
Dimension Conceptual Dimension Actuacional Dimension Socioafectiva

Mecanismo leva-seguidor. |Identificar el concepto de leva-seguidor y | Disefar en simulador un autémata

su nomenclatura. simple

Explicar el principio de funcionamiento

de mecanismos leva-seguidor. Fortalecer la actitud
Describir las caracteristicas y funcién de proactiva a través de la

los mecanismos de leva-seguidor. asignacion de actividades y
Explicar las leyes de movimiento de leva- retos implicados en un
seguidor. variador mecanico.

Explicar la elaboracidn de diagramas de
desplazamiento de leva-seguidor.

Explicar procedimiento de simulacién de Desarrollar el pensamiento
mecanismo leva-seguidor. analitico a través de

Perfil de levas planas. Definir el concepto de perfil de leva. Construir un autdmata simple resolucién de la adecuacién
Explicar el procedimiento de de pares de fuerzas para su
construccion de perfil de leva. aplicacion.

Engranes. Reconocer el concepto de engrane. Construir un variador de velocidad-

Explicar la ley fundamental de engranes. |fuerza
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Identificar la nomenclaturay
clasificacidn de engranes.

Describir las aplicaciones de engranes en
sistemas mecanicos.

Cinematica de trenes de
engranaje.

Describir los tipos y caracteristicas de
trenes

de engranaje:

- Simples.

- Compuestos.

- Planetarios.

Describir los pardmetros de trenes de
engranaje.

Describir el proceso de célculo de la
relacién de velocidad de trenes de
engranaje.

Disefiar una caja de transmision

Trenes de engranaje.

Explicar el funcionamiento de trenes de
engranaje:

- Transmisiones.

- Reductores.

- Diferenciales.

Describir las aplicaciones de trenes de
engranaje.

Explicar el procedimiento de calculo de
relacién de velocidad y direccion de
rotacidn en flechas de trenes de
engranaje.

Construir una caja de transmisién

Impulsar la iniciativa y
liderazgo a través de
actividades colaborativas e
interdisciplinarias para el
desarrollo de un sistema de
transmisién mecanica.
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Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula

Lectura comentada Material de lectura Laboratorio / Taller |X
Resolucién de problemas Material digital e impreso
Aprendizaje apoyado en las TIC Proyector

Computadora

Kits de ensamble de sistemas mecanicos

Giroscopio

Empresa

Proceso de Evaluacion
Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacion
- Cuadro comparativo y descriptivo de
engranes.
- Resultados del calculo de relacién de
velocidades en
trenes de engranaje.
- Resultados del calculo de direccion de
rotacion en flechas
de trenes de engranaje.

Determina los pardmetros cinematicos de los
engranes y trenes de engranaje, para establecer
especificaciones de disefio de transmisiones Portafolio de evidencias
mecanicas, asi como calcular el desplazamiento del Rubrica

. . . - Mapa conceptual sobre nomenclatura,
seguidor y el perfil de la leva para generar trayectorias e s L .

. . clasificacién y aplicacion de leva-seguidor.
en sistemas mecanicos.

- Diagramas de desplazamiento de
seguidor.

- Resultados de la simulacidn del
mecanismo leva-

seguidor.

- Diagrama de perfil de leva.
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Perfil idoneo del docente

Formacidn académica Formacion Pedagdgica Experiencia Profesional
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