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PRESENTACION

Esta publicacién ha sido desarrollada partiendo de las conclusiones que se han
ido extrayendo de la explicacion de esta materia a ya varias promociones de
alumnos de Ingenieria. Se ha buscado siempre que el procedimiento seguido sea
adecuado para un rdpido entendimiento de los conceptos estudiados. Es de
entender que este libro es también el resultado del trabajo de estudio y
recopilacion de informacién llevada a cabo sobre diversas fuentes y autores de
relevancia que han desarrollado una inestimable labor en el analisis y

entendimiento del automdvil y su entorno.

A pesar de desarrollar el procedimiento vectorial completo de cdlculo de la
geometria de direccidén y todos sus pardmetros, se explican métodos simplificados
que permiten a cualquier estudioso del tema, aunque no experto, realizar un
precdlculo del sistema de direccion de un vehiculo en sus configuraciones basicas de

cuadrilatero articulado o de cremallera.

Como complemento de la publicacién, se ha realizado una descripcién minuciosa
de los diversos sistemas de ayuda que suelen disponerse para facilitar la accién del

conductor sobre los mandos de direccion.

El trabajo ha sido elaborado en el Area de Ingenieria e Infraestructura de los
Transportes del C.P.S. de la Universidad de Zaragoza con la ayuda de colaboradores
del Laboratorio de Automoviles del Dpto. de Ingenieria Mecanica.

Es interesante mencionar que a pesar de que es una coleccion que esta pensada
para el aprendizaje del estudiante de ingenieria, los modelos matematicos se han
explicado desde su base, por lo que es muy valido como manual de calculo y de
comprensidn para todo aquel lector que sin ser un especialista, desee adentrarse
con mayor detalle en el mundo del automovil, y en particular en lo que a la

direccion refiere.

Sin mds que agradecer al lector su interés mostrado por la publicacion, es mi
deseo que la calidad de la obra se vea justificada por la aprobacion de aquellas
personas que hagan un seguimiento de ella.
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