
Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Diciembre 03 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La figura muestra un manipulador paralelo horizontal plano, que consta de una 
plataforma en forma de triángulo equilátero de lado l, cuya masa m se halla 
uniformemente distribuida, y tres actuadores lineales. 
 

 
 
En la posición representada, determinar, sabiendo que las velocidades de los 
actuadores son constantes, y que sus longitudes son todas iguales al lado del 
triángulo l: 
a) Velocidad del centro de masas (expresada en los ejes fijos xy) y velocidad 
angular de la plataforma. 
b) Aceleración del centro de masas (expresada en los ejes fijos xy) y aceleración 
angular de la plataforma. 
c) Diagrama de sólido libre de la plataforma, señalando las fuerzas de inercia y 
las fuerzas aplicadas sobre la misma. 
d) Fuerza en cada uno de los actuadores. 
 
Nota: el momento de inercia de un triángulo respecto a uno de sus lados es 

21
6

I mh= , donde h es la correspondiente altura del triángulo. 



 



 



 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Junio 04 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La figura muestra un manipulador paralelo plano horizontal de dos grados de 
libertad. El punto G del manipulador describe una circunferencia de radio L/4, y 
centro sobre la misma horizontal de G en la posición de la figura, dando una 
vuelta por segundo en sentido antihorario, a velocidad constante. 
 

 
 
En la posición de la figura, las barras AD, BE y CF, de longitud L y masa m, se 
hallan sobre los lados de un triángulo equilátero, mientras que las barras DG, 
EG y FG, de longitud L/2 y masa m/2, se encuentran perpendiculares, 
respectivamente, a las anteriores. En las articulaciones A y B se han montado 
sendos motores rotativos que proporcionan los pares necesarios para lograr el 
movimiento deseado del manipulador. 
 
El análisis cinemático del mecanismo proporciona los siguientes valores de 
velocidades y aceleraciones angulares de los elementos del mismo: 
 
Barra AD DG BE EG CF FG 
ω / 4π−  3 / 2π− / 2π 0 / 4π−  3 / 2π
α 2(4 3 3) /8π− +  29 /8π  0 23 / 2π− 2(4 3 3) /8π−  29 /8π  

 
Determinar, en la posición representada en la figura: 
a) Resultante y momento resultante de las fuerzas de inercia en cada barra. 
b) Valor del par motor en A. 



 



 



 



 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Septiembre 04 
Nombre .................................................................................................................. 
 
En el mecanismo de la figura, obtener la fuerza aplicada por el cilindro 
hidráulico 1C  para un ángulo θ=30º, sabiendo que el sistema se halla en 
equilibrio bajo la acción del peso de la plataforma P=5 kN, y que el peso del 
resto de elementos es despreciable. 
 

 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Diciembre 04 
Nombre .................................................................................................................. 
 
El mecanismo de la figura corresponde al tren de aterrizaje de una avioneta, el 
cual se repliega al aplicar, sobre la barra 2, un momento T alrededor del eje que 
pasa por O2. 
La masa del conjunto formado por la barra 4 y la rueda es de 50 kg, con centro 
de gravedad en G. Las masas de las barras 2 y 3 pueden despreciarse. 
En la posición indicada en la figura, el punto B se encuentra en la misma vertical 
de O2. Las dimensiones del mecanismo son: O4B=80 cm; O2A=50 cm; AB=50 
cm; BG=20 cm. 
 

 
 

Determinar, para la posición de la figura: 
a) Valor del par T que debe aplicarse para elevar la rueda. 
b) Fuerza cortante que debe aguantar el pasador situado en O2. 



 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Junio 05 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La figura muestra un robot serie de tres brazos que se emplea para empujar a un 
bloque de masa M (punto F) sobre una mesa horizontal. La posición del bloque 
viene dada por la función del tiempo ( )x t . En el instante representado, tanto su 
derivada como su derivada segunda son mayores que cero: 0x > , 0x > . 
 

 
 
Los tres brazos del robot tienen masa m y longitud l. Durante el movimiento del 
robot, el tercer brazo, DE, se halla siempre vertical, y su extremo E contacta en 
todo momento sobre el mismo punto del bloque. En la posición representada, la 
distancia entre la corredera del par prismático C y el extremo superior del tercer 
brazo D, toma valor a. Además, el primer brazo, AB, forma 45º con la 
horizontal, y el segundo, BC, se halla horizontal. 
 
El robot posee tres motores: motores rotativos en las articulaciones A y B, y un 
motor lineal en el par prismático C. El sistema se halla sometido a la acción de 
la gravedad. Los efectos del rozamiento pueden despreciarse. 
 
En el instante representado en la figura: 
a) Calcular la velocidad angular del primer brazo del robot, AB. 
b) Calcular la aceleración angular del primer brazo del robot, AB. 
c) Dibujar las fuerzas y momentos aplicados y de inercia sobre el sistema, 
calculando el valor de fuerzas y momentos de inercia. 
d) Determinar la fuerza de contacto entre brazo y bloque en el punto E. 
e) Obtener los esfuerzos que ha de soportar el par prismático C. 



 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Septiembre 05 
Nombre .................................................................................................................. 
 
El regulador de Watt, que se muestra en la figura, tuvo una gran importancia en 
el desarrollo industrial, por tratarse de un mecanismo sencillo que permitía 
controlar la velocidad de giro de las máquinas. Muestra de la relevancia del 
dispositivo es su presencia central en el emblema de los ingenieros industriales 
españoles. 
 
Una variación en la velocidad de giro del eje vertical EF, provoca una variación 
en la altura de las bolas C, debido al cambio en la fuerza centrífuga que éstas 
soportan. Como consecuencia, se produce también una variación en la altura de 
la deslizadera D, que puede ser aprovechada para actuar sobre el sistema de 
control de potencia de la máquina, y recuperar así la velocidad original. 
 

 
 
En el regulador de la figura, se considera sólo la masa de las bolas C, y la 
deslizadera D, con valores M y m respectivamente. Las distancias de interés son 
AB=BC=BD=L. 
 
a) Indicar el número de grados de libertad del regulador, y elegir los parámetros 
que puedan servir para medir el movimiento del sistema. 
b) Para una cierta velocidad de giro ω del regulador alrededor del eje vertical 
EF, calcular la inclinación de las barras AC que hace que el sistema se encuentre 
en equilibrio, esto es, que tanto ω como la altura de las bolas se mantengan 
constantes durante el giro del sistema. 
c) Supuesto el regulador girando en la posición de equilibrio calculada en el 
apartado anterior, determinar la fuerza que soporta la barra BD, precisando si 
dicha barra se encuentra sometida a tracción o a compresión. 



d) Obtener la expresión de la energía cinética del sistema para unas condiciones 
generales de funcionamiento (velocidad de giro ω variable alrededor del eje 
vertical EF, e inclinación variable de las barras AC). 
e) Obtener la expresión de la energía potencial gravitatoria del sistema para unas 
condiciones generales de funcionamiento. 



 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Diciembre 05 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La figura muestra el mecanismo de una máquina cargadora. 
 

 
 
Las coordenadas de los distintos puntos del mecanismo se indican en la tabla 
siguiente, en mm. 
 
 A B C D E F G H I G1 G2 

x 0 280 0 2000 1440 1760 1520 2760 2362 1560 3320
y 1640 1640 1240 1640 640 1040 440 220 0 900 200 
 
a) Indicar el número de grados de libertad del mecanismo. 
b) Si el sistema se halla en reposo, y se desea que realice un movimiento tal que 
la pala mantenga su orientación (para evitar que se caiga la carga), y que la 
componente vertical de su aceleración en el instante inicial sea de 1 m/s2, 
calcular, en ese instante inicial, la aceleración lineal que deberá comunicarse a 
los pistones, indicando en cada caso si es de alargamiento o acortamiento del 
pistón. 
c) La carga es de 500 kg, y el peso del brazo principal es de 150 kg. El peso del 
resto de componentes de la máquina puede despreciarse. El valor de la gravedad 
es g=9.81 m/s2. Dibujar un esquema de la máquina en el instante inicial, e 
indicar en el mismo las fuerzas y momentos aplicados y de inercia, precisando 
sus valores, orientaciones y sentidos. 



 



 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Junio 06 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La barra AB del cuadrilátero articulado de la figura gira con velocidad angular 
constante ω saliente. Las tres barras poseen masa M, uniformemente distribuida, 
y longitud L. La distancia entre puntos fijos es también L. El conjunto se halla 
sometido a la acción de la gravedad. 
 

 
 
Si el mecanismo es movido por el pistón, cuyos elementos se suponen sin masa:  
 
a) Dibujar el sistema en una posición genérica, indicando las fuerzas aplicadas y 
de inercia que actúan sobre los elementos. 
 
b) Determinar el esfuerzo realizado por el pistón en función del tiempo. 



 

 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Septiembre 06 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La barra AB del cuadrilátero articulado de la figura gira con velocidad angular 
constante ω saliente. Las tres barras poseen masa M, uniformemente distribuida, 
y longitud L. La distancia entre puntos fijos es también L. El conjunto se halla 
sometido a la acción de la gravedad. 
 

 
 
Si el mecanismo es movido por el pistón, cuyos elementos se suponen sin masa:  
 
a) Dibujar el sistema en una posición genérica, indicando las fuerzas aplicadas y 
de inercia que actúan sobre los elementos. 
 
b) Determinar la fuerza de reacción en la articulación B, en función del tiempo. 



 



 
 



Examen de TEORIA DE MAQUINAS – Diciembre 06 
Nombre .................................................................................................................. 
 
La figura muestra un robot paralelo de dos grados de libertad, que permite 
posicionar la mano en cualquier punto del espacio de trabajo. En este caso, la 
mano lleva un masa puntual de valor m, mientras que la masa de los actuadores 
lineales se considera despreciable. En la posición indicada, la longitud de ambos 
actuadores tiene valor l, y la mano se mueve con velocidad constante v. El 
mecanismo se encuentra en un plano horizontal (trabaja sobre una mesa). 
 

 
 
Determinar, en el instante representado, para cada actuador: 
a) Velocidad (3 puntos). 
b) Aceleración (4 puntos). 
c) Esfuerzo motor (3 puntos). 



 



 
 


