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El proyecto pretende brindar una herramienta de estudio para el estudiante de 
Ingeniería Mecánica en el área de Mecanismos. 
El resultado del proyecto es un software denominado ARPLAMEC, el cual realiza el 
análisis cinemático de mecanismos planos articulados describiendo las respectivas 
velocidades y posiciones de cada uno los eslabones y la síntesis dimensional de 
mecanismos de cuatro elementos mostrando las dimensiones de cada eslabón. 
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