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5.4. Mecanismo Obtenidos por Inversión. 
 
Además,  tal  y  como  se  explicará  posteriormente,  utilizando  el  importante  concepto  de 
inversión  cinemática,  podremos  obtener  varios  mecanismos  planos  diferentes  a  partir  de 
cualquier mecanismo basado en las cadenas 3R – P y 2R – 2P mostradas en la Imagen 78. Se 
denomina inversión a cualquier mecanismo diferente obtenido a partir de un mecanismo plano 
dado. En este caso “diferente” significa que el movimiento relativo al cuerpo base o fijo 
que  se  puede  obtener  por  la  inversión  es  diferente  del  que  proporciona  el  mecanismo 
original. 
 
Dada  una  determinada  cadena  cinemática  los  diferentes  mecanismos  INVERSIONES  CINEMÁTICAS 
se  obtienen  eligiendo  como  cuerpo  fijo  o  base  cada  uno  de  los  cuerpos  que  la  componen. 
Como  resultado,  la  CADENA  3R  ‐  P  dará  lugar  a  cuatro  mecanismos  diferentes.  En  el 
mecanismo básico manivela – biela – deslizadera, el cuerpo fijo posee un par giratorio y 
un  par  prismático,  Imagen  80.  También  podemos  considerar  a  la  deslizadera  como  cuerpo 
fijo,  Imagen  81.  Las  otras  dos  inversiones  serán  mecanismos  en  los  que  el  cuerpo  base 
tendrá dos pares giratorios, Imágenes 82 y 83. 
 

 
 

Imagen 2.80. Cadena 3R – P: Primera Inversión, manivela‐biela‐deslizadera. 
 

 
 

Imagen 2.81. Cadena 3R – P: Segunda Inversión, deslizadera fija. 
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Imagen 2.82. Cadena 3R – P: Tercera Inversión, cuerpo fijo con dos pares giratorios. 
 

 
 

Imagen 2.83. Cadena 3R – P: Cuarta Inversión, cuerpo fijo con dos pares giratorios. 
 
De la misma manera,  la CADENA 2R –  2P podrá dar lugar a  tres diferentes mecanismos: el 
Yugo Escoces que tiene un par giratorio y un par prismático en el cuerpo fijo, Imagen 84; 
el  mecanismo  que  tiene  dos  deslizaderas  en  el  que  el  cuerpo  fijo  tiene  dos  pares 
prismáticos, Imagen 85; el tercer mecanismo, el denominado Acoplamiento Oldham, tiene dos 
pares giratorios en el cuerpo fijo, Imagen 86. 
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Imagen 2.84. Cadena 2R – 2P: Primera Inversión, Yugo Escoces, cuerpo fijo un par 
giratorio y otro prismático. 

 

 
 

Imagen 2.85. Cadena 2R – 2P: Segunda Inversión, cuerpo fijo dos pares prismáticos. 
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Imagen 2.86. Cadena 2R – 2P: Tercera Inversión, Acoplamiento Oldham, cuerpo fijo dos 
pares giratorios. 

 

 
 

Imagen 2.87. Cadena 2R – 2P: Cuarta Inversión, cuerpo fijo un par giratorio y otro 
prismático. 

 


