UNIVERSIDAD NACIONAL DE ASUNCION
FACULTAD POLITECNICA
INGENIERIA AERONAUTICA
PLAN 2012
PROGRAMA DE ESTUDIOS
Resolucion N° 17/12/04-00 Acta N° 1000/05/06/2017 - ANEXO 02

l. - IDENTIFICACION

1. Asignatura : Mecanica de Materiales
2. Nivel : Tercero
3. Horas semanales : 5 horas
3.1. Horas teéricas : 3 horas
3.2.  Horas practicas : 2 horas
4. Total real de horas disponibles : 80 horas
4.1. Clases tedricas : 48 horas
4.2. Clases préacticas : 32 horas

Il. - JUSTIFICACION

La mecanica es la ciencia que describe y predice las condiciones de reposo o movimiento de los cuerpos bajo la accion de fuerzas.

Es la base de la mayoria de las ciencias de la ingenieria y es un requisito indispensable para estudiantes de ingenieria.

El propésito del curso es desarrollar en el estudiante la capacidad de analizar, predecir y aplicar en la ingenieria fenémenos fisicos

béasicos bien definidos.

. - OBJETIVO GENERAL

Investigar sobre los fendmenos fisicos basicos para describir las diversas estructuras mecanicas.

V. - OBJETIVOS ESPECIFICOS
1. Definir la Estatica y las propiedades geométricas de los cuerpos.
2. Describir el equilibrio de cuerpos rigidos.
3. Identificar centroides y centros de gravedad.
4. Calcular el momento de inercia de areas y masas.
V. - PRE-REQUISITO
. Fisica |

e  Algebra Lineal

VI. - CONTENIDO
5.1. Unidades programaticas

Introduccion y estatica de particulas.

. Cuerpos rigidos. Sistemas equivalentes de fuerzas.
Equilibrio de cuerpos rigidos.

Fuerzas distribuidas: centroides y centros de gravedad.
Andlisis de estructuras.

Fuerzas en vigas. Fuerzas internas.

. Momento de inercia y producto de inercia de areas y masas.

No g~ R

5.2. Desarrollo de las unidades programaticas
1. Introduccion. Estatica de particulas.

1.1. Conceptos y principios fundamentales.
1.1.1. Sistemas de Unidades.
1.1.2. Conversion de un sistema de unidades a otro.
1.1.3. Exactitud numérica.
1.2. Fuerzas en un plano.
1.2.1. Fuerza sobre una particula. Resultante de dos fuerzas.
1.2.2. Vectores.
1.2.3. Adicién o suma de vectores.
1.2.4. Resultante de varias fuerzas concurrentes.
1.2.5. Componentes rectangulares de una fuerza. Vectores unitarios.
1.2.6. Adicion de fuerzas sumando sus componentes x e y.
1.3. Equilibrio de una particula.
1.3.1. Primera ley de Newton.
1.3.2. Problemas relacionados con el equilibrio de una particula.
1.3.3. Diagrama de cuerpo libre.
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1.4. Fuerzas en el espacio.
1.4.1. Componentes rectangulares de una fuerza en el espacio.
1.4.2. Fuerza definida en términos de su magnitud y dos puntos sobre su linea de accion.
1.4.3. Adicion de fuerzas concurrentes en el espacio.
1.4.4. Equilibrio de una particula en el espacio.
2. Cuerpos rigidos. Sistemas equivalentes de fuerzas.

2.1. Fuerzas externas e internas.
2.1.1. Principio de transmisibilidad. Fuerzas equivalentes.
2.1.2. Productos vectorial de dos vectores.
2.1.3. Producto vectorial expresado en términos de componentes rectangulares.
2.2. Momento de una fuerza con respecto de un punto.
2.2.1. Teorema de Varignon.
2.2.2. Componentes rectangulares del momento de una fuerza.
2.2.3. Producto escalar de dos vectores.
2.2.4. Triple producto mixto de tres vectores.
2.3. Momento de una fuerza con respecto a un eje dado.
2.3.1. Momento de un par.
2.3.2. Pares equivalentes.
2.3.3. Adicién o suma de pares.
2.3.4. Los pares pueden representarse por medio de vectores.
2.3.5. Descomposicion de una fuerza dada en una fuerza en O y un par.
2.3.6. Reduccioén de un sistema de fuerzas a una fuerza y un par.
2.4. Sistemas equivalentes de fuerzas.
2.4.1. Sistemas equipolentes de vectores.
2.4.2. Otras reducciones de un sistema de fuerzas.
2.5. Reduccion de un sistema de fuerzas a una llave de torsion o torsos.

3. Equilibrio de cuerpos rigidos.

3.1. Diagrama de cuerpo libre.
3.2. Equilibrio en dos dimensiones.
3.2.1. Reacciones en los puntos de apoyo y conexiones de una estructura bidimensional.
3.2.2. Equilibrio de un cuerpo rigido en dos dimensiones.
3.2.3. Reacciones estaticamente indeterminadas. Restricciones parciales.
3.2.4. Equilibrio de un cuerpo sujeto a dos fuerzas.
3.2.5. Equilibrio de un cuerpo sujeto a tres fuerzas.
3.3.  Equilibrio en tres dimensiones.
3.3.1. Equilibrio de un cuerpo rigido en tres dimensiones.
3.3.2. Reacciones en puntos de apoyo y conexiones para una estructura tridimensional.

4.  Fuerzas distribuidas: centroides y centros de gravedad.

4.1. Centro de gravedad de un cuerpo bidimensional

4.1.1. Centroides de areasy lineas.

4.1.2. Primeros momentos de areas y lineas.

4.1.3. Placas y alambres compuestos.

4.1.4. Determinacion de centroides por integracion.
4.2. Cargas distribuidas en vigas.

4.2.1. Centro de gravedad de un cuerpo tridimensional.

4.2.2. Centroide de un volumen.

4.2.3. Cuerpos compuestos.

5. Andlisis de estructuras.

5.1. Armaduras
5.1.1. Definicién de una armadura.
5.1.2. Armaduras simples.
5.1.3. Andlisis de armaduras mediante el método de los nodos.
5.1.4. Nodos bajo condiciones especiales de carga.
5.1.5. Armaduras en el espacio o espaciales.
5.1.6. Analisis de armaduras por el método de secciones.
5.1.7. Armaduras formadas por varias armaduras simples.
5.1.8. Analisis de un armazon.
5.1.9. Armazones que dejan de ser rigidos cuando se separan de sus soportes.
5.2. MAaquinas.

6. Fuerzas en vigas. Fuerzas internas.

6.1. Fuerzas internas en elementos.
6.1.1. Vigas.
6.1.1.1. Diferentes tipos de cargas y apoyos.
6.1.1.2. Fuerza cortante y momento flector en una viga.
6.2. Diagramas de fuerza cortante y de momento flector.

7. Momento de inercia y producto de inercia de areas y masas.

7.1. Momentos de inercia de areas.
7.1.1. Segundo momento o momento de inercia de un area.
7.1.2. Determinacién del momento de inercia de un area por integracion.
7.1.3. Momento polar de inercia.
7.1.4. Radio de giro de un area.
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7.1.5. Teorema de los ejes paralelos o teorema de Steiner.
7.1.6. Momentos de inercia de areas compuestas.
7.1.7. Producto de inercia.
7.1.8. Ejes principales y momentos principales de inercia.
7.1.9. Circulo de Mohr para momentos y productos de inercia.
7.2. Momento de inercia de masa.
7.2.1. Teorema de los ejes paralelos.
7.2.2. Momentos de inercia de placas delgadas.
7.2.3. Momentos de inercia de cuerpos compuestos.
7.2.4. Momento de inercia de un cuerpo con respeto a un eje arbitrario que pasa por el punto O. Productos de inercia de
masa.
7.2.5. Determinacion de los ejes y los momentos principales de inercia de un cuerpo de forma arbitraria.

VII. - ESTRATEGIAS METODOLOGICAS

1. Presentacion de la teoria con diferentes técnicas.

2. Técnicas individuales y grupales para resolucion de ejercicios.
3. Elaboracién y presentacion de trabajos practicos.

4. Investigacion bibliogréafica.

VIII. - MEDIOS AUXILIARES
1. Pizarra
2. Marcadores
3. Borrador de pizarra.
4.  Material bibliogréfico.
5. Equipo multimedia.
IX. - EVALUACION
—  El estudiante debera presentarse a dos Examenes Parciales. Podra presentarse al Tercer Examen Parcial el estudiante que
haya obtenido un promedio inferior a 50% en los dos primeros exadmenes parciales o que no se haya presentado en uno de
ellos. Bajo esta situacion, el promedio se realizara con las dos mejores puntuaciones.
—  El promedio de los examenes parciales serd uno de los requisitos que habilite para el Examen Final, de acuerdo con la
siguiente escala:
1. Promedio igual o mayor a sesenta por ciento (60%), a partir del Primer Examen Final.
2. Promedio igual o mayor a cincuenta por ciento (50%), a partir del Segundo Examen Final.
3. Promedio inferior a 50%, el estudiante debera volver a cursar la asignatura.
—  Paratener derecho al Examen Final, el estudiante debera cumplir con lo siguiente:
1. Haber aprobado las asignaturas pre-requisitos.
2. Tener el promedio habilitante.
3. Cumplir con el porcentaje de asistencia minimo, conforme a lo estipulado en la Planilla de Catedra.
4. Otros requisitos exigidos por la Céatedra, establecidos en la Planilla de Catedra.
X. - BIBLIOGRAFIA

e  Hibbeler R. C. (2010). Ingenieria Mecénica. Estética. (12° Ed.). Pearson Educacion.
e Hibbeler R. C. (2006). Mecéanica de materiales. (s.l): Pearson Educacion.
. Russell C. & Hibbeler, R. (2004). Mecanica vectorial para ingenieros: estatica. (s.l): Pearson Educacion.

MATERIALES BIBLIOGRAFICOS DISPONIBLES EN LA BIBLIOTECA DE LA FACULTAD POLITECNICA

e  Bedford, A. & Liechti, K. (2002). Mecanica de materiales. Bogota: Pearson Prentice Hall.

e Beer, F. P, Johnston, E. R. & Cornwell, P. J. (2013). Mecéanica vectorial para ingenieros: dindmica. (10° Ed.). México:
McGraw-Hill.

e  Beer, F. P., Russell Johnston, E. & Mazurek, D. F.(2010). Mecanica vectorial para ingenieros: estatica. (9° Ed.). México:
McGraw-Hill.

e  Gere, J. & Goodno, B. J. (2009). Mecénica de materiales. (7° Ed.). México: CENGAGE Learning.
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RECURSOS DISPONIBLES A TRAVES DE CICCO
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RECURSOS DISPONIBLES A TRAVES DE COLECCIONES MHE
. Beer, F. P., Johnston, E. R., & DeWolf, J. T. (2013). Mecénica de materiales (6° Ed.). México, D.F., MX: McGraw-Hill
Interamericana. Recuperado de: http://ebookcentral.proquest.com.
e  Smith, W. F., & Hashemi, J. (2006). Fundamentos de la ciencia e ingenieria de materiales (4° Ed.). México, D.F., MX:
McGraw-Hill Interamericana. Recuperado de: http://ebookcentral.proquest.com.
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