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TEACHING METHODOLOGY

LEARNING OBJECTIVES OF THE SUBJECT

STUDY LOAD
Type Hours Percentage
Self study 90,0 60.00
Hours large group 45,0 30.00
Hours small group 15,0 10.00

Total learning time: 150

h
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CONTENTS

1. Presentacion e introduccion de la asignatura.

Description:

1.1. Definicion de estructuras de los equipos. Sistemas de tres niveles (comunicacion, control, energia).
1.2. Equipos multifisicos. Integracion.

1.3. Sistema de energia generalizado. Escalabilidad.

Full-or-part-time: 2h
Theory classes: 2h

2. Modelos de vehiculos marinos.

Description:

2.1. Modelo cinematico de vehiculos marinos.

2.1.1. Marcos de referencia.

2.1.2. Transformaciones entre sistemas de referencia.

2.1.3. Angulos de Euler.

2.2. Dindmica de vehiculos marinos.

2.2.1. Fuerzas hidrostaticas. Peso y empuje. Centro de gravedad y flotabilidad.

2.2.2. Fuerzas y momentos inerciales. Ecuaciones de Newton-Euler para un cuerpo rigido. Fuerzas centrifugas y de Coriolis.
2.2.3. Fuerzas y momentos hidrodindmicas. Masa afadida. Fuerzas viscosas.

2.2.4. Fuerzas y momentos de propulsion. Superficies de control.

Full-or-part-time: 2h
Theory classes: 2h

3. Sistema de navegacion y control.

Description:

3.1. Principios de los sistemas de navegacion.

3.1.1. Navegacion costera.

3.1.2. Navegacion por estima. Determinacion de rumbo, velocidad y tiempo.
3.1.3. Navegacion astronémica. Calculo de la latitud y longitud.

3.2. Sistemas de posicionamiento Global.

3.3. Dead Reckoning navegacion.

3.3.1. Sistemas de Navegacion inerciales. Giréscopos. Acelerometros lineales.
3.3.2. Doppler Velocity Logs (DVL)

3.4. Posicionamiento Acustico.

3.4.1. Long Baseline (LBL), Short Baseline (SBL), Ultra Short Baseline (USBL).
3.4.2. GIB (GPS Intelligent Buoys)

3.4.3. UWSN (Underwater Wireless Sensor Network)

3.5. Control guifiada y velocidad.

3.5.1. Controles lineales. PID con realimentacion de aceleracion.

3.5.2. Controles no lineales.

3.6. Control de trayectorias.

3.6.1. Path-Following.

3.6.2. Path tracking.

3.6.3. Trajectory tracking.

Full-or-part-time: 3h
Theory classes: 3h
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4. Sistemas de comunicacion y control de mision.

Description:

4.1. Sistemas electrénicos de comunicacién.
4.1.1. El espectro electromagnético.

4.1.2. Radioenlaces.

4.2. Servicio de telefonia movil.

4.2.1. GSM. GPRS.

4.2.2. Sistemas satelitales de comunicacion personal. Iridium.
4.3. Sistemas de control de misién

4.3.1. Sistema de guiado.

4.3.2. Arquitectura deliberativa, Reactiva e hibrida
4.3.3. Interfaces graficas de usuario.

Full-or-part-time: 1h
Theory classes: 1h

5. Sistemas de energia.

Description:

5.1. Acumulacion de energia.

5.1.1. Tipos de Baterias.

5.1.2. Caracteristicas Eléctricas de las baterias.
5.2. Cargas (sistema de propulsion)
5.2.1. Motores.

5.2.2. Sistemas electrénicos

5.3. Alimentacion. Conversion CC/CC.
5.4. Medicién del consumo eléctrico.
5.4.1. Medidas pasivas.

5.4.2. Medidas activas. Sondas Hall.

Full-or-part-time: 2h
Theory classes: 2h

6. Integracion de equipos.

Description:

6.1. Unitat de control.

6.1.1. Microcontroladors.

6.1.2. PC-104.

6.1.3. microPC.

6.2. Comunicacié i adquisicid.

6.2.1. Tipos de buses. PCI, PCMCIA, USB.

6.2.2. Puertos series, paralelos. RS232. ECP

6.2.3. Dispositivos DAQ.

6.3. Monitorizacion de seguridad.

6.3.1. Sensores de estado interno. Humedad/inundacién. Temperatura
6.3.2. Sistemas de deteccidon de obstaculos y evasion.

Full-or-part-time: 4h
Theory classes: 4h

Date: 04/03/2026 Page: 3/ 4



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA
BARCELOMNATECH

7. Pruebas de campo.

Description:
7.1. Pruebas estaticas.

7.2. Pruebas dinamicas
7.2.1. Planificacion de la mision.
7.2.2. Resolucion de conflictos

7.3. Valoracién de resultados

Full-or-part-time: 1h
Theory classes: 1h

GRADING SYSTEM
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