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Presentación

Este texto, escrito inicialmente para ser utilizado en la asignatura Teoría de máquinas de la Escuela
Técnica Superior de Ingeniería Industrial de Barcelona (ETSEIB) de la Universidad Politécnica de
Cataluña, hace de puente entre la mecánica vectorial y el cálculo y diseño de máquinas. Este espacio
no lo cubren los textos clásicos, que parten de unos conocimientos de mecánica muy elementales y no
introducen las herramientas analíticas adecuadas para el estudio de los sistemas multisólido. Otros
textos, dirigidos a la simulación de sistemas mecánicos, no son adecuados como libros de texto para
asignaturas introductorias a la teoría de máquinas y mecanismos.

En el desarrollo que se ha hecho de los diferentes temas se presuponen conocimientos previos de la
cinemática del sólido rígido y de los teoremas vectoriales y de la energía aplicados al sólido rígido.
Los temas se tratan de manera que el texto pueda ser utilizado como libro de consulta más allá del
ámbito de una asignatura de teoría de máquinas. Si se seleccionan los ejemplos de trabajo y se aligera
el contenido conceptual de algunos puntos, sobre todo de los que se presentan en los anexos, este libro
puede ser utilizado también en una escuela de ingeniería técnica.

El contenido del texto se inicia con un capítulo, Máquina y mecanismo, en el cual se introducen los
elementos y conceptos propios de la teoría de máquinas y mecanismos. En los capítulos 2, Movilidad,
y 3, Cinemática de mecanismos, se presenta el estudio general de la cinemática de sistemas mecánicos
y se hace énfasis en el movimiento plano. Este estudio se presenta tanto desde un enfoque vectorial,
destinado principalmente al estudio del movimiento plano, como desde un punto de vista analítico, a
partir de las coordenadas generalizadas que describen la configuración del sistema. El capítulo 4,
Mecanismos leva-palpador, se destina al análisis de los pares superiores. También se estudia el diseño
de funciones de desplazamiento mediante curvas de Bézier no paramétricas para obtener perfiles de
levas. La cinemática de los engranajes se trata de manera monográfica en el capítulo 5.

Los cuatro capítulos siguientes se centran en el estudio de la dinámica desde diferentes puntos de
vista. En el capítulo 6, Análisis dinámico, se introduce la utilización de los teoremas vectoriales en el
estudio dinámico de los sistemas mecánicos multisólido y se hace una introducción al equilibrado de
mecanismos. La importancia que tienen las resistencias pasivas en el funcionamiento de las máquinas
hace que se dedique el capítulo 7, Resistencias pasivas y mecanismos basados en el rozamiento, a su
estudio. Este capítulo incluye una introducción a los principales mecanismos que basan su
funcionamiento en el rozamiento. El capítulo 8 se destina al método de las potencias virtuales,
teniendo en cuenta su utilidad para la obtención selectiva de fuerzas y ecuaciones del movimiento en
los sistemas mecánicos. La energía, que aparece en todos los ámbitos de la física, es objeto de estudio
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en el capítulo 9, Trabajo y potencia en máquinas, para analizar la transformación de energía en las
máquinas y el intercambio con su entorno.

En la elaboración de este texto se ha utilizado material preparado con la colaboración de profesorado
con experiencia docente e investigadora en los temas que se tratan. Esta experiencia es el resultado de
la impartición de las asignaturas de mecánica y teoría de máquinas, la dirección de proyectos de fin de
carrera y el desarrollo de actividades de tercer ciclo, como son las asignaturas de simulación de
sistemas mecánicos y de introducción al diseño geométrico asistido por ordenador.

La primera versión de unos apuntes para la asignatura de teoría de máquinas fue escrita para el curso
1996-1997 y coordinada por Salvador Cardona. Intervinieron, aparte de los autores, los profesores
Jordi Martínez, en los capítulos 6 y 8, Javier Sánchez-Reyes, en los capítulos 4 y 5, y la profesora Mª.
Antonia de los Santos, en los capítulos 1, 3 y 7.

Al inicio del curso 1997-1998, se realizó una segunda versión de los apuntes ampliada y revisada por
los autores, que incorporaron cambios que, sin afectar los contenidos básicos, los pulieran. Así, en el
cuerpo se introdujeron algunas modificaciones y algunos ejemplos nuevos y, en lo referente a los
ejercicios propuestos, se introdujeron enunciados nuevos y la mayoría de las soluciones.

Durante los cursos 1997-1998 y 1998-1999 se ha utilizado esta nueva versión, al mismo tiempo que se
ha hecho un análisis crítico del contenido y de la ordenación de los temas y se han resuelto todos los
ejemplos propuestos. En esta tarea han colaborado los profesores Joan Puig y Eduard Fernández-Díaz.

Tomando como material de base esta versión de los apuntes y toda la información recogida, a
principio del curso 1999-2000 se inicia la estructuración del libro que ahora presentamos. En esta
última etapa, colabora la profesora Lluïsa Jordi, que revisa el formato final.

Queremos manifestar nuestro agradecimiento a todos aquellos, familiares y compañeros, que de una
manera u otra nos han ayudado durante la realización de este libro. En particular, a todas las personas
mencionadas y al profesor Joaquim Agulló, a quien debemos gran parte de nuestros conocimientos de
mecánica y el gusto por las cosas bien hechas.

Barcelona, Enero de 2000 Salvador Cardona

Daniel Clos
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Osculador, circulo, 94
Osculadora, cuádrica, 94

P
Palpador

circular, 97
plano, 96

Par
cilíndrico, 15
cinemático, 15, 165
de revolución, 15
esférico, 16
guia-botón, 67
guia-corredera, 67
helicoidal, 16, 182

plano, 16
prismático, 16
superficial o inferior, 15
superior, 17

Perfil
conjugado, 124
de evolvente, 128

Pivotamiento, 170
resistencia al, 170
velocidad angular de, 170

Polo
de velocidades, 72
de aceleraciones, 74

Potencia, 218
virtual, 193, 198, 200

Principio
de conservación de la energía, 215
de acción i reacción, 140

Punto muerto, 45, 65

Q
Cuadrilátero articulado, 21, 48
Cantidad de movimiento, 140

R
Redundancia, 41, 45

tangente, 42
total, 41

Régimen de funcionamiento, 223
Relación de transmisión, 121, 127
Rendimiento, 218
Resistencia

al deslizamiento, 166
al pivotamiento, 170
a la rodadura, 169

Resistencias pasivas, 165, 219
Rodadura, 68, 169

resistencia a la, 169
velocidad angular de, 165

Rotor, 146, 152

S
Apriete, hipótesis de, 174
Sistema, 142, 215

holónomo, 38
mecánico, 142

Subespacio de configuraciones accesibles, 43
Superfície desgastada, hipótesis de la, 174
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T
Teorema

de la energía, 213
del momento cinético, 140
de la cantidad de movimiento, 140
de los tres centros o Aronhold-Kennedy, 73
de Euler, 50

Teoremas vectoriales, 139
Torsor,

de enlace, 200
de fuerzas de inercia de d’alembert, 145, 151, 200

Tren de engranajes, 24
de ejes fijos, 130
planetario o epicicloidal, 130

V
Velocidad

absoluta, 51
angular,

de pivotamiento, 165
de rodadura, 165

de deslizamiento, 93, 125
generalizada, 34

independiente, 35
virtual, 193

Virtual
movimiento, 194
potencia, 193

Volante de inercia, 224

W
Willis, ecuación de, 112


	c: © Los autores, 2001; © Edicions UPC, 2001.


