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7. EJEMPLOS de Aplicación del Criterio de Movilidad. 
 

 
 

 
 

MOVILIDAD MECANISMO SOBRERESTRINGIDO     MOVILIDAD MECANISMO AUTOALINEADOR 
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       M 6 * (4 4 1) 1 2 2 1 0 GDL             M 6 * (4 4 1) 1 3 2 1 1  GDL 

 

 
 

 
 

MOVILIDAD MECANISMO – CON GRADOS LIBERTAD PASIVOS    MOVILIDAD MECANISMO AUTOALINEADOR 
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         M 6 * (6 6 1) 1 0 3 3 1 1 3 GDL             M 6 * (6 6 1) 1 0 3 1 1 1 1GDL 

 

 
 

 
 

MOVILIDAD MECANISMO SOBRERESTRINGIDO     MOVILIDAD MECANISMO AUTOALINEADOR 
 

            M 6 * (7 8 1) 1 3 1 1 1 1 1 1 2              M 6 * (7 8 1) 1 3 1 1 1 3 2 1 1 
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COMO MECANISMO PLANO 
 

    
 

       M 3 * (4 4 1) 1 1 1 1 1 
 

COMO MECANISMO ESPACIAL 
 

    
 

MOVILIDAD MECANISMO SOBRERESTRINGIDO     MOVILIDAD MECANISMO AUTOALINEADOR 
 

        M 6 * (4 4 1) 1 1 1 1 2
  

       M 6 * (4 4 1) 1 3 2 1 1  
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COMO MECANISMO PLANO 
 

    
 

       M 3 * (4 4 1) 1 1 1 1 1 
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COMO MECANISMO ESPACIAL 
 

    
 

MOVILIDAD MECANISMO SOBRERESTRINGIDO     MOVILIDAD MECANISMO AUTOALINEADOR 
 

        M 6 * (4 4 1) 1 1 1 1 2          M 6 * (4 4 1) 1 3 2 1 1 
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LEVA CON SEGUIDOR DE CARA PLANA COMO MECANISMO PLANO 
 

    
 

        M 3 * (4 5 1) 1 1 2 1 2 1 
 

LEVA CON SEGUIDOR DE CARA PLANA COMO MECANISMO ESPACIAL 
 

    
 
 

MOVILIDAD MECANISMO SOBRERESTRINGIDO     MOVILIDAD MECANISMO AUTOALINEADOR 
 

         M 6 * (4 5 1) 1 1 4 1 4 1           M 6 * (4 5 1) 1 1 5 1 5 1 
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LEVA CON SEGUIDOR DE RODILLO COMO MECANISMO PLANO 
 

    
 

       M 3 * (4 4 1) 1 1 1 1 1 
 

LEVA CON SEGUIDOR DE RODILLO COMO MECANISMO ESPACIAL 
 

    
 

       M 6 * (4 4 1) 1 4 1 1 1  
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ENGRANAJES COMO MECANISMO PLANO 
 

    
 

      M 3 * (3 3 1) 1 1 2 1 
 

    
 

      M 6 * (3 3 1) 1 1 5 1 
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CORREAS O CADENAS COMO MECANISMO PLANO 
 

    
 

      M 3 * (3 3 1) 1 1 2 1
 

 
CORREAS O CADENAS COMO MECANISMO ESPACIAL 

 

    
 

      M 6 * (3 3 1) 1 1 5 1 

 
   


