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Il. PROPOSITO DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE

La unidad de aprendizaje proporciona los aspectos basicos de la fisica, asi como los diferentes tipos de mecanismos, ajustes y
tolerancias, lo que permite analizar el comportamiento estatico y dinamico de mecanismos para su aplicacion en productos de
disefio industrial.

Se ubica en la etapa disciplinaria con caracter obligatorio, y forma parte del area de Tecnologias.

lll. COMPETENCIA GENERAL DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE

Analizar el comportamiento estatico y dinamico de mecanismos, mediante el uso de modelos matematicos, herramientas
informaticas, componentes digitales y simulaciones, considerando a los fendmenos fisicos y parametros geométricos involucrados,
para implementarlos en prototipos de disefo industrial con actitud critica, sintesis y trabajo colaborativo.

IV. EVIDENCIA(S) DE APRENDIZAJE

Elabora y entrega problemas resueltos de fisica empleando modelos matematicos que representan la relacion del conocimiento de
objetos ante los fenbmenos planteados.

Realiza y presenta practicas de modelado en 3D y simulacion de movimiento bajo condiciones de contacto, fuerza y gravedad para
el analisis de posicion, velocidad y aceleracion en mecanismos.




V. DESARROLLO POR UNIDADES
UNIDAD I. Fisica

Competencia:
Distinguir los conceptos y principios de mecanica clasica, mediante el analisis estatico y dinamico de los objetos, para calcular
fuerzas, velocidades, posiciones y aceleraciones, con disposicion en el trabajo colaborativo, objetividad y creatividad.

Contenido: Duracion: 8 horas

1.1. Conceptos de mecanica clasica
1.1.1. Leyes de newton
1.1.2. Conceptos de masa y fuerza
1.1.3. Descomposicion y suma de vectores
.2. Equilibrio de cuerpo rigido
.3. Dinamica
1.3.1. Velocidad, aceleracién y posicion
1.3.2. Dinamica del movimiento circular
1.4. Centroide y centro de masa

1
1




UNIDAD Il. Mecanismos

Competencia:
Analizar los diferentes mecanismos, reconociendo su funcionamiento y comportamiento, para aplicarlos en el disefio de prototipos,
con interés, vision y objetividad.

Contenido:

2.1.

2.2.

2.3.
24.
2.5.

2.6.
2.7.
2.8.

Animacion en SolidWorks

2.1.1. Camaras

2.1.2. Fotogramas clave

2.1.3. Renderizado de clip de video
Simulacion en SolidWorks Motion
2.2.1.1. Gravedad

2.2.1.2. Fuerzas

2.2.1.3. Motores

2.2.1.4. Contactos

2.2.1.5. Calcular/Ejecutar Simulacion
Biela manivela corredera

Biela manivela balancin

Engranes

2.5.1. Engranes rectos

2.5.2. Engranes cénicos

2.5.3. Engranes helicoidales
Tornillo sin fin

Pindn cremallera

Levas

Duracion: 20 horas




UNIDAD Illl. Ajustes y tolerancias

Competencia:
Identificar el tipo de ajustes, reconociendo los usos, aplicaciones y cumpliendo con los estandares internacionales que determinan la
tolerancia, para obtener la unién 6ptima de dos elementos, con responsabilidad.

Contenido: Duracion: 4 horas

3.1. Definiciones de ajustes y tolerancias
3.1.1. Notacion
3.1.2. Ajustes en el sistema ISO y ANSI
3.1.3. Determinacion del tipo de ajuste
3.1.4. Ajuste para el sistema Americano
3.1.5. Interpretacion de limites de tamarfo




VI. ESTRUCTURA DE LAS PRACTICAS DE LABORATORIO

No. Nombre de la Practica Procedimiento Recursos de Apoyo Duracién
UNIDAD |
1 Suma de vectores 1. Atiende las orientaciones del Computadora. 2 horas
profesor para elaborar la Internet.
practica. Software de citacién y editor de
2. Resuelve ejercicios. texto.
a) Descomposicion de Recursos bibliograficos (libros,
vectores. revistas, capitulos de libros,
b) Suma 'y resta de articulos, manuales, etc.).
vectores.
3. Entrega ejercicios resueltos.
2 Equilibrio de cuerpo rigido 1. Atiende las orientaciones del Computadora. 3 horas
profesor para elaborar la Internet.
practica. Software de citacién y editor de
2. Resuelve ejercicios de texto.
equilibrio de cuerpo rigido. Recursos bibliograficos (libros,
3. Entrega ejercicios resueltos. revistas, capitulos de libros,
articulos, manuales, etc.).
3 Cuerpos en movimiento 1. Atiende las orientaciones del Computadora. 3 horas
profesor para elaborar la Internet.
practica. Software de citacién y editor de
2. Resuelve egjercicios. texto.
a) Aplicacion de las leyes Recursos bibliograficos (libros,
de newton. revistas, capitulos de libros,
b) Movimiento rectilineo articulos, manuales, etc.).
¢) Movimiento circular.
3. Entrega ejercicios resueltos.
UNIDAD II
4 Simulacion y video 1. Atiende la exposicion del Computadora 2 horas
profesor sobre los conceptos Software de disefio 3D
basicos de simulacién, video y
como se aplican.
2. Realiza simulacién con

software de disefio 3D.




Genera video

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Animacion y simulacion

Atiende la exposicion del
profesor sobre los conceptos
basicos de animacién, video y
coémo se aplican.

Realiza simulacién y
animacion con software de
diseno 3D.

Genera video.

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Computadora
Software de disefio 3D

3 horas

Conversiéon de movimiento de
rotacion a traslacion

Atiende la exposicion del
profesor sobre el mecanismo,
los parametros fisicos
involucrados y como se
aplican.

Realiza simulacién y animacion
con software de disefio 3D.
Genera video.

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Computadora
Software de disefio 3D

2 horas

Conversion de movimiento de
rotacion a pendular

Atiende la exposicion del
profesor sobre el mecanismo,
los parametros fisicos
involucrados y como se
aplican.

Realiza simulacién y animacion
con software de disefio 3D.
Genera video.

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Computadora
Software de disefio 3D

2 horas




Transmisidén por engranes rectos

Atiende la exposicion del
profesor sobre el mecanismo,
los parametros fisicos
involucrados y cdmo se
aplican.

Realiza simulacién y animacion
con software de disefio 3D.
Genera video.

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Computadora
Software de disefio 3D

2 horas

Transmisién por engranes
helicoidales y conicos

Atiende la exposicion del
profesor sobre el mecanismo,
los parametros fisicos
involucrados y como se
aplican.

Realiza simulacién y animacion
con software de disefio 3D.
Genera video.

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Computadora
Software de disefio 3D

3 horas

10

Cambio de direccion

Atiende la exposicion del
profesor sobre el mecanismo,
los parametros fisicos
involucrados y como se
aplican.

Realiza simulacion y animacion
con software de disefio 3D.
Genera video.

Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.

Computadora
Software de disefio 3D

3 horas

11

Movimiento lineal

Atiende la exposicion del
profesor sobre el mecanismo,
los parametros fisicos
involucrados y como se
aplican.

Computadora
Software de disefio 3D

3 horas




Realiza simulacién y animacion
con software de disefio 3D.

3. Genera video.
4. Entrega de archivos
comprimidos 'y video del
resultado.
Unidad
1]
12 Ajustes y tolerancias 1. Atiende las orientaciones del Estandares internacionales de | 4 horas
profesor para elaborar la ajustes y tolerancias
practica. Computadora.
2. Resuelve ejercicios de calculo Software de citacién y editor de
de ajustes y tolerancias. texto.
3. Entrega ejercicios resueltos.




VIl. METODO DE TRABAJO

Encuadre: El primer dia de clase el docente debe establecer la forma de trabajo, criterios de evaluacion, calidad de los trabajos
académicos, derechos y obligaciones docente-alumno.

Estrategia de enseianza (docente):

Presenta informacién sobre los conceptos basicos

Presenta ejercicios practicos relacionados con las tematicas
Dirige, supervisa y retroalimenta las practicas

Propicia la participacion activa de los estudiantes

Revisa y evalua reportes de practicas y actividades

Elabora y aplica evaluaciones

Estrategia de aprendizaje (alumno):

Investiga y analiza informacion sobre conceptos basicos
Resuelve ejercicios practicos proporcionados por el profesor
Realiza las practicas

Participa activamente en clase

Elabora y entrega reportes de practicas

Trabaja de manera individual y en equipo

Elabora y entrega actividades y practicas en tiempo y forma




VIIl. CRITERIOS DE EVALUACION

La evaluacion sera llevada a cabo de forma permanente durante el desarrollo de la unidad de aprendizaje de la siguiente manera:

Criterios de acreditacion
- Para tener derecho a examen ordinario y extraordinario, el estudiante debe cumplir con los porcentajes de asistencia que
establece el Estatuto Escolar vigente.
- Calificacién en escala del 0 al 100, con un minimo aprobatorio de 60.

Criterios de evaluacion

- Practicas de simulacion................. 35%
-Evaluaciones.........cccovveiiiiinnn. 50%
- Ejercicios resueltos....................... 15%




IX. REFERENCIAS

Basicas

Complementarias

Beer, F. P., E. Russell Johnston, Jr, Phillip J Cornwell. (2010).
Mecénica vectorial para ingenieros. Estatica. DF,
México. Editorial McGraw-Hill. [clasica]

Beer, F. P., E. Russell Johnston, Jr, Phillip J Cornwell. (2010).
Mecanica vectorial para ingenieros. Dinamica. DF,
México. Editorial McGraw-Hill. [clasica]

Bueche, F.J. , Hetch, E. (2007). Fisica general. DF, México.
Editorial McGraw-Hill. [clasica]

Hibbeler, R.C. (2004). Mecanica vectorial para ingenieros:
dinamica. DF, México. Editorial McGraw-Hill. [clasica]

Dassault Systemes SolidWorks Co. (2010). Introduccién a las
aplicaciones de analisis de movimiento con SolidWorks
Motion, Cuaderno de trabajo del estudiante.
Recuperado de:
https://www.solidworks.com/sw/docs/Motion_Sim_Stude
nt WB 2011 _ESP.pdf[clasica]

Facultad de ingenieria UNMdP. (2015). Ajustes y tolerancias.

Recuperado de:
http://www3.fi.mdp.edu.ar/tecnologia/archivos/TecFab/1
1.pdf

Juvinall, R.C. , Marshek, K.M. (2013). Disefio de elementos de
maquinas. México. Limusa. [clasica]

Onwubolu, G. (2013). Computer-aided engineering design
with  SolidWorks. London. Imperial College

Gonzalez, S.G. (2019). El gran libro de SolidWorks® Simulation.
Barcelona. Editorial Marcombo.

Ohanian, H. C. & Markert, J. T. (2009). Fisica para ingenieria y
ciencias (Volumen 1). Ed. McGraw-Hill. [clasica]

Meriam, J. L., Kraige, L. G., Bolton, J. N. (2014). Engineering
Mechanics. Statics, Wiley. [clasica]

Meriam, J. L., Kraige, L. G., Bolton, J. N. (2016). Engineering
Mechanics. Dynamics, Wiley.

Marion J. B., 2002. Dinamica Clasica de las Particulas y Sistemas.
Editorial Reverte. Impreso en México. [clasica]

Tippens, P., Fisica. Conceptos y aplicaciones, Mc Graw Hill,
Séptima-revisada (2011). [clasica]

Tipler, Paul Allen/Mosca Gene. (2010). Fisica para la ciencia y la
tecnologia Volumen 1.Editorial Reverte. [clasica]

Wolfgang Bauer; Gary D. Westfall. (2011). Fisica para ingenieria y
ciencias (Volumen 1). Ed. McGraw-Hill. [clasica]
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http://www3.fi.mdp.edu.ar/tecnologia/archivos/TecFab/11.pdf
http://catalogocimarron.uabc.mx/cgi-bin/koha/opac-search.pl?q=Provider:Imperial%20College%20Press%2C

Press]clasica]

Torres, C.G. (2016) Analisis y sintesis de mecanismos con
aplicaciones. México, D.F, Grupo Editorial Patria.



http://catalogocimarron.uabc.mx/cgi-bin/koha/opac-search.pl?q=Provider:Imperial%20College%20Press%2C
http://catalogocimarron.uabc.mx/cgi-bin/koha/opac-detail.pl?biblionumber=214078&query_desc=kw%2Cwrdl%3A%20mecanismos%20de%20maquinas
http://catalogocimarron.uabc.mx/cgi-bin/koha/opac-detail.pl?biblionumber=214078&query_desc=kw%2Cwrdl%3A%20mecanismos%20de%20maquinas
http://catalogocimarron.uabc.mx/cgi-bin/koha/opac-detail.pl?biblionumber=214078&query_desc=kw%2Cwrdl%3A%20mecanismos%20de%20maquinas
http://catalogocimarron.uabc.mx/cgi-bin/koha/opac-detail.pl?biblionumber=214078&query_desc=kw%2Cwrdl%3A%20mecanismos%20de%20maquinas

X. PERFIL DEL DOCENTE

El docente que imparta la unidad de aprendizaje debe contar con titulo de Disefiador Industrial, Ingeniero, Fisico o de un area afin.
Con conocimientos avanzados de fisica, dibujo técnico y software de modelado 3D y simulacién digital; preferentemente con
estudios de posgrado y dos afios de experiencia docente o tres afios de experiencia profesional en ambientes relacionados a los

temas de la asignatura. Debe ser vanguardista, proactivo y disciplinado.




