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I) Propésitos de la unidad curricular

El propdsito de esta asignatura es desarrollar la comprensién del espacio
tridimensional y el manejo de herramientas de algebra lineal aplicadas a la ingenieria
y rehabilitacion. Busca que el estudiante domine el calculo vectorial para su
aplicaciéon futura en biomecanica estatica y dinamica, asi como el uso de diversos
sistemas de coordenadas y matrices de transformacion, fundamentos
imprescindibles para el modelado CAD, la programacién de robdtica asistiva y el

analisis cinematico del movimiento humano.

Il) Logros de aprendizaje

Emplea el calculo vectorial y las operaciones en el espacio (R3) para representar y
calcular fuerzas, torques y desplazamientos en el analisis de sistemas biomecanicos

y protésicos.

Aplica matrices de transformacion y conceptos de algebra lineal para modelar la
cinematica de mecanismos robdticos y simular el movimiento articular en el disefio

de ayudas técnicas.

Utiliza diversos sistemas de coordenadas (cartesianas, cilindricas y esféricas) y la
geometria analitica para parametrizar superficies complejas en el modelado digital y
la generacion de prototipos de productos de apoyos adaptados. El estudiante podra
aplicar mas adelante en forma ampliada éstos conceptos en el desarrollo de

ortesis/protesis.



lll) Saberes estructurantes de la unidad curricular

Saberes
Estructurantes

Saberes Asociados

Saberes de profundizacion

Algebra vectorial y
geometria analitica.

Vectores en R2 y R3.

Rectas y planos en el
espacio.

Operaciones
vectoriales.

Descomposicion de vectores
fuerza en sistemas
biomecanicos.

\Vectores: Operaciones en R3.
\Vectores unitarios.
Descomposicién de fuerzas
musculares y reacciones

articulares.

Producto Vectorial y Torque:
Interpretacion geomeétrica y
fisica del producto cruz.
Aplicacion al calculo de
momentos en palancas
corporales y mecanismos de

protesis.

Geometria del Espacio:
Ecuaciones paramétricas de
rectas y planos.
Intersecciones y distancias.
Modelado matematico de los
planos corporales para

referencia en disefio CAD.

Producto escalar y vectorial:
calculo de proyecciones y
Torque (momento de una




fuerza).

Ecuaciones de la recta y el
plano: definicidn matematica
de planos anatdomicos
(sagital, coronal,
transversal).

Matrices y
transformaciones
lineales.

Algebra de matrices.

Transformaciones
rigidas en el plano y el
espacio.

Operaciones matriciales

basicas y determinantes.

Matrices: Operaciones
fundamentales. Uso de
matrices para almacenar
datos geométricos (vértices

de un objeto).

Transformaciones
Geomeétricas: Matrices de
rotacion, traslacion y
escalado. Transformaciones
compuestas. Fundamentos
matematicos del movimiento
de cuerpos rigidos en

simuladores biomecanicos.

Traslacion, Rotacion y
Escalado de objetos

geométricos.

Matrices de transformacion




homogénea para cinematica

de robots y modelado 3D.

Sistemas de
coordenadas no
cartesianas.

Coordenadas Polares.

Coordenadas
Cilindricas y Esféricas.

Parametrizacion de
superficies.

Relacién entre coordenadas
cartesianas y

polares/cilindricas.

Coordenadas Polares y
Cilindricas: Definiciones y
conversiones. Aplicacion en
el analisis de movimiento de
prétesis con articulaciones
de revolucion y en la
programacion de trayectorias

para manufactura aditiva.

Coordenadas Esféricas:
Modelado de articulaciones
tipo enartrosis (bola y
casquillo). Parametrizacion
basica de superficies curvas
para el disefio de encajes

protésicos (sockets).

Aplicacion en robdtica
(brazos manipuladores) e
impresion 3D (delta vs

cartesianas).

Descripcidn de rangos de

movimiento articular.




IV) Orientaciones pedagodgicas

Orientaciones metodolégicas especificas

- Visualizacién 3D: Uso de software de visualizacion (GeoGebra 3D,
herramientas CAD basicas) para que el estudiante "vea" los vectores, planos

y sus intersecciones.

- Modelado Fisico: Utilizar elementos tangibles en clase (varillas, articulaciones

impresas en 3D) para explicar conceptos como el "vector normal a un plano'

o el "producto cruz" (regla de la mano derecha aplicada a un motor).

- Vinculaciéon con Robdtica: Al ensefar coordenadas cilindricas o matrices, se

debe mostrar explicitamente su aplicacion en el movimiento de un brazo
roboético o una impresora 3D, justificando asi la necesidad de aprender estos

conceptos para las unidades curriculares de los semestres siguientes.
Orientaciones para la evaluaciéon

- Evaluacion Formativa: Talleres de resolucion de problemas en clase utilizando

software para comprobar resultados.

- Evaluacién Sumativa:
- Parciales / Pruebas escritas: Enfocadas en el planteo de problemas
geométricos.

- Proyecto _de modelado: Trabajos donde el estudiante deba aplicar

conceptos geométricos (posicion, orientacion, transformaciones) en

algun sistema de tecnologia asistiva.
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