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Análisis Dinámico de Mecanismos Espaciales 
Prof:  Dr. Francisco Cuenca Jiménez 
 
La materia proporciona teoría vectorial y matricial de la cinemática y dinámica de mecanismos 
espaciales, comúnmente requeridos en las áreas de mecanismos, robótica, dinámica de 
vehículos, mecatrónica, biomecánica y modelado de sistemas mecánicos. Los modelos 
obtenidos a partir de los métodos estudiados serán programados mediante el software 
Mathematica para el cálculo de las variables lineales y angulares de la posición, velocidad, 
aceleración y el cálculo de las fuerzas y momentos generados en el sistema. 
 
1. Introducción a los Mecanismos Espaciales 

1.1.  Introducción. 
1.2.  Grados de libertad de mecanismos espaciales. 

 
2. Método Matricial 

2.1. Posición de un Cuerpo Rígido 
2.2. Orientación de un Cuerpo Rígido 
2.3. Conmutatividad de Matrices 
2.4. Análisis de Velocidad y Aceleración 
2.5.  Ejemplos. 

 
3. Método Vectorial 

3.1.  Posición de un cuerpo rígido. 
3.2.  Orientación de un cuerpo rígido. 
3.3.  Derivadas de vectores. 
3.4.  Vector de velocidad angular. 
3.5.  Vector de aceleración angular. 
3.6.  Vector de velocidad y aceleración lineal. 
3.7.  Ejemplos de aplicación. 

 
4. Transformaciones Homogéneas 

4.1.  Posición matricial. 
4.2.  Velocidad matricial. 
4.3.  Aceleración matricial. 
4.4.  Movimientos Básicos. 
4.5.  Ejemplo 1 Análisis cinemático de mecanismo manivela-corredera. 
4.6.  Ejemplo 2 Análisis cinemático de mecanismo CCCC. 
4.7.  Programación de ejemplos. 
 

5. Análisis Dinámico de Fuerzas 
5.1.  Introducción. 
4.2.  Ecuación dinámicas Newton – Euler. 

 5.3.  Fuerzas de reacción en mecanismos espaciales. 
 5.4.  Ejemplo 1 Análisis dinámico de fuerzas de mecanismo manivela-corredera. 

5.5.  Ejemplo 2 Análisis dinámico de fuerzas de mecanismo CCCC. 
5.6.  Programación de ejemplos. 
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