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Tipus: Credits totals: 6 Hores/setmana totals: 4
Troncal Creédits presencials Teoria: 3 Hores/setmana presencials Teoria: 2
Credits presencials Problemes: 1,5 | Hores/setmana presencials Problemes: 1
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Arees de coneixement (BOE): Enginyeria Mecanica. Mecanica de Medis Continus i Teoria
d'Estructures.

Descriptors (BOE): Estatica, cinematica i dinamica del solid rigid i aplicacions fonamentals en
I'enginyeria. Analisi cinematica i dinamica de mecanismes i maquines.

Responsable: Jesus Petreiias

Prerequisits: MTM1

Corequisits:

Objectius: Adquirir coneixement general i eines operatives per a I'analisi, calcul i disseny
cinematic, estatic i dinamic dels sistemes mecanics que constitueixen els mecanismes,
maquines i estructures. Aplicacio a I'analisi de diferents sistemes i grups mecanics.

Programa:

Tema 1: Introduccid i conceptes generals. (8h)
Definicions generdes. Classficacio de les bares i dds parells cineméatica. Cadena cinemética i
Mecanismes plans. Criteris per a la determinacié dd Graus de llibertat. Lle de Grashof.
Consideracions. Consequiencies.

Tema 2: Cinematica de Mecanismes Plans. Velocitats. (7h)
Andis de veocitas en d moviment pla Equacio de didribucié de velocitas Metodes gréfic i
anditic per d cacul delesvdocitas. Centre ingtantani de rotacio. Determinacio grafica

Tema 3: Cinematica de Mecanismes Plans. Acceleracions. (10h)
Andis daccderacions. Metodes grafic | anditic per d cdecul de les accderacions. Moviment
relativ. Equacio de velocitats i accderacions en @ moviment darossegament. Teorema de
Coriolis.

Tema 4: Analisi estatic de forces en els mecanismes. (7h)
Forca equilibrant: métode grafic. Principi de superposicid. Principi de velocitats virtuds. Trebdls
virtuas.

Tema 5: Analisi dinamic dels mecanismes en moviment pla. (5h)
Forces dinercia en mecanismes. Criteri de Newton. Principi dAlembert. Siemes dinamicament
equivalents. Subgtitucié per masses puntuals. Centre de percussio.

Tema 6: Dinamica dels sistemes amb un grau de llibertat. (8h)
Energia cinética dun mecanisme. Principi de reduccié. Moment dinercia reduit a un ex
principa. Massa reduii da en un punt. Dinamica dels mecaniames dun grau de llibertat.

Practiques de Laboratori:

1. Cinematica de Mecanismes. Maguina de Cosr. (2h)
2. Cinemética de Mecanismes. Llevai seguidor. (2h)
3. Equilibratge de forces. Equilibratge d'un rotor. (2h)
4. Maguines Cicliques. Volant dinercia. (2h)

Activitats No Presencials:

1. Estudi d'un mecanisme escallit en I'entorn industria, urba o dométic. (1,5h)

2. Disseny, exquemacinematic i centre instantani de rotacié del mecanisme escallit. (2h)
3. Andis ddsgraus de llibertat. Cacul cinemetic dd mecanisme escallit. (2h)

4. Smulacio dd mecanisme escallit. (2h)
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Sistema d’avaluacio:

Controls de seguiment: Primer:  30% Segon: 0% | Provafind:  50%

No presenciditat:  10% | Practiques 10% [Altra 0%




