PARES CINEMATICOS:
a) Según su superficie de contacto:
1- Par superior (lineal o puntual)
[image: ]
2- Par inferior (superficial)
[image: ]
b) Según su movimiento relativo entre sus puntos:
1- De Primer Grado o lineal (Prismatico, rotación y helicoidal)
[image: ]
2- De Segundo Grado: cualquier punto describe una superficie. (Plano, cilindrico y Esferico)
[image: ]
 
3- De Tercer grado (Espacial)
[image: ]

c) Según su tipo de rozamiento:
1- Par de deslizamiento (cilindro-piston)
[image: ] 
2- Par de rodadura (rueda de ferrocarril)
[image: ]

3- Par con pivotamiento (rotula de automóvil)
[image: ]

d) Atendiendo a su grado de libertad: (I, II, III, IV, V )
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ESLABON: TIENE 3 CLASIFICACIONES:
1) 
2) [image: ]
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3)
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MANIVELA
BALANCIN
BIELA
DESLIZADERA O CORREDERA
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        LEVA – SEGUIDOR                          
EJEMPLOS A RESOLVER:
A)
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B)
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C) 
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D)
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E)
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F)
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G)
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H)
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Esquemas, nombres y simbolos de pares cinemiticos
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SEGUN EL TIPO DE MOVIMIENTO
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Cadenas cinematicas

a) Mecanismo de cadena abierta b) Mecanismo de cadena cerrada
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Criterio de Kutzbach

M=3(L-1)-2J,-J,

L3

donde: M = grado de libertad o movilidad
L = niimero de eslabones
J| = niimero de juntas de 1 GDL (completas)
J> = niimero de juntas de 2 GDL (semi)
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