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CAPACITATS PREVIES

Mecanica vectorial, cinematica i dinamica del solid rigid, equacions diferencials. Capacitats assolides a Dinamica, Cinematica i
dinamica de maquines, Algebra i calcul multivariable

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Transversals:
04 COE N3. COMUNICACIO EFICAC ORAL I ESCRITA - Nivell 3: Comunicar-se de manera clara i eficient en presentacions orals i
escrites adaptades al tipus de public i als objectius de la comunicacio utilitzant les estrategies i els mitjans adequats.

METODOLOGIES DOCENTS

L'assignatura combina la metodologia expositiva (aproximadament un 40%) amb el treball individual (aproximadament un 40%) i el
treball en petits grups (treball cooperatiu en un 20%). El procés d'aprenentatge autonom es desenvolupa fent servir el Campus Digital
Atenea, on s'inclouen diversos recursos, com poden ser qliestionaris d'autoavaluacid, pautes per fer el treball en grup, debats i
exercicis proposats.

La competéncia "Comunicacié eficag oral i escrita" es desenvolupa durant la presentacié del treball que els alumnes hauran de fer en
grups. Es fara un seguiment durant el curs d'aquest treball, i a I'iltima setmana de curs es fara una presentacio oral on els estudiants
hauran d'exposar el que han fet, els resultats i conclusions.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

1. Saber calcular velocitats i acceleracions, i forces i moments, en un software de programacié numeérica.
2. Comprendre qué sén les equacions de moviment i com s'utilitzen.

3. Comprendre els metodes d'optimitzacié de trajectories basics.

4. Desenvolupament i simulacié del moviment d'un model d'un mecanisme.
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HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores aprenentatge autonom 90,0 60.00
Hores grup gran 45,0 30.00
Hores grup petit 15,0 10.00

Dedicacio total: 150 h

CONTINGUTS

Tema 1: Analisi cinematica

Descripcio:

- Coordenades generalitzades (absolutes i relatives) (1h)

- Sistemes de cadena cinematica oberta (5h)

o Calcul de velocitats en 2D (recordatori)
o Calcul de velocitats en 3D
o Calcul d'acceleracions (per derivacio)

L1: Calcul de velocitats d'un sistema en 2D de cadena oberta i visualitzacio, en Matlab. (2h)

L2: Calcul de velocitats d'un sistema en 3D de cadena oberta i visualitzacio, recordatori grafics, en Matlab. (2h)

Dedicacié: 10h
Grup gran/Teoria: 6h
Activitats dirigides: 4h

Tema 2: Analisi dinamica

Descripcio:

- Teoremes vectorials en 2D (recordatori) (1h)

- Tensor d'inércia, recordatori (1h)

- Teoremes vectorials en 3D (3h)

- Equacions del moviment per teoremes vectorials (3h)

L3: Calcul de les equacions del moviment mitjangant analisi dinamica d'un péndol doble (2h)

Dedicacié: 10h
Grup gran/Teoria: 8h
Activitats dirigides: 2h

Data: 17/01/2024

Pagina: 2/ 4



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

Tema 3: Equacions de Lagrange

Descripcio:

- Calcul de I'energia cinética (recordatori) (1h)

- Calcul de I'energia potencial (1h)

- Equacions de Lagrange (sense multiplicadors ni forces generalitzades) (3h)

- Poténcies virtuals (3h)

- Equacions de Lagrange (sense multiplicadors), amb forces generalitzades (4h)
- Equacions de Lagrange amb multiplicadors (4h)

L4: Calcul de les equacions del moviment mitjancant les equacions de Lagrange d'un péendol doble. Visualitzacié de les relacions
entre moments i forces vs. posicions, velocitats i acceleracions. (4h)

Dedicacié: 20h
Grup gran/Teoria: 16h
Activitats dirigides: 4h

Tema 4: Optimitzacié

Descripcio:

- Optimitzacié estatica (2h)

- Exemples analitics i calcul numeric d'optimitzacié estatica (2h)

- Optimitzacié dinamica mitjancant col-locacié directa (3h)

- Exemple de simulacié del moviment d'un péndol doble mitjancant optimitzacié dinamica basada en col-locacié directa. (5h)

L5: Exemple de simulacié del moviment d'un péndol doble mitjancant optimitzacié dinamica basada en col-locacié directa. (6h)

Presentacio de treballs (2h)

Dedicacié: 20h
Grup gran/Teoria: 14h
Activitats dirigides: 6h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

L'assignatura té un alt component practic. Tracta que |'estudiant es familiaritzi amb els métodes numeérics utilitzats habitualment en
simulacié del moviment. El treball practic que I'alumne haura de realitzar i defensar, val un 50%. Es fara un seguiment durant el curs
d'aquest treball. L'alumne haura de proposar un mecanisme (senzill, d'entre 2 i 4 graus de llibertat), i fer-ne una analisi cinematica i
dinamica, i optimitzar la trajectoria d'una o més coordenades.

Test de mig quadrimestre: 10%

Informes de les sessions a les aules informatiques: 20%

Examen final: 20%

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Per a la realitzacié de les proves, els professors donaran indicacions en cada cas de quin és el material que es pot portar a les proves
d'avaluacid i quina sera la normativa per a la seva realitzacié. De manera general, les proves es realitzen sense utilitzar llibres ni
apunts.
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