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INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE SAN ANDRES TUXTLA PRODUCTO: TRIPTICO (lista de cotejo)
ASIGNATURA: MECANISMOS GRUPO: 511-A |PERIODO:
AGOSTO-DICIEMBRE 2024
DOCENTE: M.l. LORENA PALMA CRUZ FECHA: 06-SEP-2024
NOMBRE DE (LOS) ALUMNO (S): UNIDAD No. UNIDAD 1
EDUARDO AZAMAR FRANCISCO 22100822
QUINO CAIXBA PERLA JOSELIN 22100555 NOMBRE DE LA UNIDAD:
TEOBA HERRERA ROCIO 22100562 INTRODUCCION A LOS SISTEMAS
MECANICOS
INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “S|” cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES" ocupela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

CUMPLE
150 CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES

NO

20 |[Presentacién. Contiene una portada y contraportada.

20 [Clasificacion. Utiliza titulos, subtitulos y vifietas.

Sintesis. Sintetiza la informacion, ésta debe ser clara y los

0 datos relevantes.

20 llustraciéon. Acompaiia el texto con imagenes y graficos
alusivos al tema.

20 Apoyo visual. Maneja adecuadamente diferentes tipos de

NINNRNE

fuentes y colores para transmitir la informacion eficazmente.

100% |CALIFICACION. 7 @ ‘? %O

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontar4 10% en su calificacién final de la unidad.
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El Lérmino Pay cinemalico’
puede definirse como la unton
movil de dos cuerpos o elémentos
cuyo movimiento relativo queda
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El desplazamiento de un en \inea
' vecta o en una direccion determinada
(un vehiculo, por ejemplo).
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mecanica y la robotica,una
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INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE SAN ANDRES TUXTLA

PRODUCTO: PROTOTIPO (lista de cotejo)

ASIGNATURA:

MECANISMOS

GRUPO:

511-A

PERIODO:

AGOS- DIC 2024

DOCENTE: M.l. LORENA PALMA CRUZ

FECHA: 19 DE SEPTIEMBRE DE 2024

NOMBRE DE (LOS) ALUMNO (S):

ROCIO TEOBA HERRERA

UNIDAD No. 1

MECANICOS

NOMBRE DE LA UNIDAD:

INTRODUCCION A LOS SISTEMAS

INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI" clando la evidencia a evaluar se cumple; en caso contrario marque
“NQ”. En la columna "OBSERVACIONES" oclpela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

CUMPLE
VALOR % CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES
SI
15 Presentacion fisica: El prototipo elaborado es presentado 4 g
de forma limpia, prolija y formal. /
£
15 Ingenio. Utiliza su ingenio para la fabricacién del prototipo. / >
Funcionalidad. El prototipo funciona correctamente, la
30 integracion de los elementos es adecuada para los fines :
solicitados. /‘
Aplicacién. Aplica conocimientos adquiridos en su formacioi
20 académica para transferirlos de manera eficiente a un
problema real /
20 Resultados. Los resultados obtenidos satisfacen los / /
objetivos planteados. / . N
100% CALIFICACION. / O (

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontard 10% en su calif

icacion final de la unidad










INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE SAN ANDRES TUXTLA PRODUCTO: PRACTICA (lista de cotejo)
ASIGNATURA: GRUPO: PERIODO:
MECANISMOS
511-A AGOS- DIC 2024
DOCENTE: M... LORENA PALMA CRUZ ' FECHA: 19 DE SEPTIEMBRE DE 2024
NOMBRE DE (LOS) ALUMNO (S): UNIDAD No. 1
ROCIO TEOBA HERRERA NOMBRE DE LA UNIDAD:
INTRODUCCION A LOS SISTEMAS MECANICOS|

INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI" cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES" ocupela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

CUMPLE
e CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) . ¥ OBSERVACIONES

SI
Seleccion: Selecciona las dimensiones de forma acertada en /

10 cada caso solicitado.

10 Nomenclatura: Aplica la nomenclatura correcta en la .
elaboracion del diagrama cinematico. "

Analisis: Sigue una metodologia coherente para evaluar el

10 prototipo mediante la ley de Grashof. )
15 Analisis: La metodologia empleada es correcta en el analisis /
de posicién para un mecanismo de cuatro barras. 3
10 Contenido. Utiliza imagenes claras y coherentes con el /
desarrollo de la practica. /
Resultados. Aplica e interpreta de forma correcta la ley de /
15 |Grashof en los prototipos fisicos, relacionandola con la
movilidad en un mecanismo de cuatro barras. A )
Resultados. Verifica la posicion calculada para cada eslabon / / l
15 |haciendo una comparacién con las mediciones adecuadas en /
el prototipo fisico. 0 /
/ ) -
15 |Conclusién. Redacta las conclusiones acertadas. (

/ ‘\\V r Taver de escvibiv
las ‘F‘d'mq\czb con
(et Werwamient=x
s

100% [CALIFICACION.

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontara 10% en su calificacién final de la unidad.



INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE SAN

m ANDRES TUXTLA
\

AREA ACADEMICA
ITSSAT

MANUAL DE PRACTICAS DE LA CLAVE DE LA MATERIA: AE0-1043
MATERIA: MECANISMOS

REVISION: 1

UNIDAD 1
PROTOTIPO

Ley de Grashof e inversion cinematica

COMPETENCIA ESPECIFICA
Demostrar la Ley de Grashof en las diferentes inversiones cinematicas del mecanismo de cuatro barras, mediante
el desarrollo de un prototipo, determinando su posicion de forma trigonométrica, verificando fisicamente la

solucion obtenida; permitiendo al estudiante una comprension adecuada de dichos mecanismos.

COMPETENCIAS PREVIAS
Comprension de los conceptos basicos.
Comprension y manejo de ley de senos y cosenos.

Sintesis de informacion.

INTRODUCCION

La consideracion mas importante cuando se disefia un mecanismo que sera impulsado por un motor
es asegurarse que la manivela de entrada pueda girar una revolucion completa. Para los mecanismos
de cuatro barras, la ley de Grashof permite averiguar de manera sencilla si se cumple esta condicion.
La ley de Grashof afirma que la barra mas corta de un mecanismo de cuatro barras da vueltas enteras
respecto a todas las otras si se cumple que la suma de la longitud de la barra mas larga / y la de la més
corta s es mas pequena o igual que la suma de las longitudes de las otras dos p y ¢.

La ley de Grashof especifica que uno de los eslabones, en particular la barra mas corta, girard

continuamente solo cuando

s+l < p+gq
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ITSSAT

INSTITUTO TECNOLQGICO SUPERIOR DE SAN
ANDRES TUXTLA

AREA ACADEMICA

MATERIA: MECANISMOS

MANUAL DE PRACTICAS DE LA CLAVE DE LA MATERIA:

AE0-1043

REVISION: 1

Donde:

v’ [ es la longitud del eslabon més largo

v s es la longitud del eslabon mas corto

v" py g son las longitudes de los eslabones restantes

En el enunciado de la ley no interviene el orden en que se conectan las barras, ni cudl es la barra

fija. De esta forma, existen varios mecanismos que se pueden formar dependiendo de la forma en

que los eslabones se configuran:

1. Si el soporte del mecanismo es una de las barras adyacentes a la menor, la barra menor

actia de manivela y su opuesta de balancin (mecanismos de manivela-balancin).

2. Si el soporte del mecanismo es la barra menor, las dos barras adyacentes a ¢l actiian de

manivelas (mecanismos de doble-manivela).

3. Cuando un mecanismo no cumple una de las condiciones anteriores, las dos barras que

giran respecto al soporte, se comportan como balancines (mecanismos de doble-

balancin).

4. Paralelogramo articulado: Mecanismo donde cada barra es igual a su opuesta (la barra

soporte es igual a la biela y la barra conductora es igual a la barra conducida). En este

tipo de mecanismos las dos barras adyacentes al soporte son manivelas (mecanismos

de doble-manivela)

MATERIAL/EQUIPO

M Camara fotografica

M Software (Geogebra/AutoCAD/SolidWorks)

M PC
M Carton
M Tijeras




INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE SAN

m ANDRES TUXTLA
\

AREA ACADEMICA
ITSSAT

MANUAL DE PRACTICAS DE LA CLAVE DE LA MATERIA: AE0-1043

MATERIA: MECANISMOS REVISION: 1

M Tornillos (o algun otro material que permita girar los eslabones)
M Escalimetro (o regla)

M Compas

M Transportador

METODOLOGIA Y DESARROLLO
Verifica la lista de asignacion de prototipos publicada.
1. Elabora el prototipo asignando longitudes a los eslabones:
a) Primer caso: propon longitudes en los eslabones en donde al comprobar la Ley
de Grashof, ésta no se cumpla.

b) Segundo caso: propon longitudes en los eslabones en donde se cumpla con la

ley de Grashof guiate con las caracteristicas del mecanismo proporcionadas en
clases.
2. Elabora ambos prototipos en carton, con ayuda de los tornillos se hace posible que
se puedan mover los eslabones, cambiandolos de posicion.
3. Comprueba la movilidad de cada uno de los eslabones, maniobrandolos, observa el
comportamiento de cada uno de ellos, compara el funcionamiento que realiza con el que

se estudid en clases.



DATOS

S=12 CM
=22 CM
P=14 CM
Q=17 CM

CALCULO

COMPROBACION DE LA LEY DE GRASHOF

S+I1< P+0

2(M+22CM<14CM +17 CM

34 CM <31 CM
NO SE CUMPLE LA CONDICION



CASO 2:
SE CUMPLE LA LEY DE GRASHOF

DIAGRAMA CINEMATICO

22cm
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T
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DATOS

S=12 CM
=22 CM
P=15 CM
Q=19 CM

CALCULO

COMPROBACION DE LA LEY DE GRASHOF

S+I1< P+0

2CM+22CM<15CM + 19 CM

34 CM < 34 CM
SI SE CUMPLE LA CONDICION



