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COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:
2. CCO09 - Identificar la simbologia dels sistemes mecanics i obtindre els coneixements per poder determinar el nombre
d'accionaments que faran possible el moviment desitjat del sistema

Transversals:
1. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO: Gestionar I'adquisicid, I'estructuracio, I'analisi i la visualitzacié de dades i informacié
de I'ambit d'especialitat i valorar de forma critica els resultats d'aquesta gestio.

METODOLOGIES DOCENTS

Classes de teoria i problemes.
Practiques de laboratori.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Els sistemes mecanics sén la base material dels automatismes, per tant, un enginyer en Automatica i Electronica Industrial, haura de
comprendre el seu moviment, la transmissié d'aquest i les causes que el generen. L'objectiu d'aquesta assignatura és el de
transmetre a I'alumne aquestes capacitats.

Aixo inclou:

Coneixer la simbologia dels sistemes mecanics i obtenir els coneixements per poder determinar el nombre d'accionaments que faran
possible el moviment desitjat de el sistema.

Coneixer els principals elements de maquines i saber analitzar el seu funcionament.

Adquirir la capacitat per generar i solucionar les equacions de moviment per als sistemes mecanics multi-cos.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 15,0 33.33
Hores grup gran 30,0 66.67

Dedicacio total: 45 h
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CONTINGUTS

Caracteritzaciéo de Mecanismes

Descripcio:
Elements Cinematics
Graus de Llibertat
Esquematitzacié

Objectius especifics:

Introducir al alumno a la simbologia de los sistemas mecanicos y obtener los conocimientos para determinar el nimero de
accionamientos que haran posible el movimiento deseado del sistema:

Adquirir els conceptes de maquina, mecanisme, cadena cinematica, element i parell cinematic.

Identificar i classificar els parells d'un mecanisme.

Calcular i analitzar els graus de llibertat i la mobilitat d'un mecanisme.

Entendre el significat de sistema de referencia.

Capacitar-se per a |'esquematitzacioé cinematica de mecanismes.

Dominar el concepte d'equivaléncia cinematica.

Activitats vinculades:
CLASSES TEORIA I PROBLEMES
PRACTIQUES DE LABORATORI
AVALUACIO DE L'APRENENTATGE

Dedicacio: 30h

Grup gran/Teoria: 8h

Grup petit/Laboratori: 4h
Aprenentatge autonom: 18h

Elements de Maquines

Descripcio:

Eixos de Transmissid. Elements d'Unio
Engranatges i Trens de engranatges
Corretges i Cadenes de Transmissid
Rodaments i CoixinetsFrens i Embragatges
Molls. Guies lineals. actuadors

Objectius especifics:
L'objectiu és entendre i saber analitzar els principals elements de maquines

Activitats vinculades:
CLASSES TEORIA I PROBLEMES
PRACTIQUES DE LABORATORI
AVALUACIO DE L'APRENENTATGE

Dedicacio: 45h

Grup gran/Teoria: 16h
Grup petit/Laboratori: 2h
Aprenentatge autonom: 27h
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Cinematica Espacial

Descripcio:
Calcul de velocitats en mecanismes espacials.
Calcul d'acceleracions en mecanismes espacials.

Objectius especifics:
Entendre i calcular el moviment general dels mecanismes espacials, des d'un punt de vista cinematic

Activitats vinculades:
CLASSES TEORIA I PROBLEMES
PRACTIQUES DE LABORATORI
AVALUACIO DE L'APRENENTATGE

Dedicacié: 17h 30m

Grup gran/Teoria: 4h

Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 10h 30m

Dinamica Espacial

Descripcio:
Lleis de Newton. Diagrama del cos lliure.
Resolucié de problemes d'estatica i dinamica

Objectius especifics:

Identificar les causes del moviment.

Representar i interpretar vectorialment I'estat de sol-licitacions exteriors d'un sistema mecanic espacial.
Resoldre el calcul dels esforgos que causen el moviment en els sistemes mecanics espacial.

Activitats vinculades:
CLASSES TEORIA I PROBLEMES
PRACTIQUES DE LABORATORI
AVALUACIO DE L'APRENENTATGE

Dedicacié: 20h

Grup gran/Teoria: 2h

Grup petit/Laboratori: 6h
Aprenentatge autonom: 12h
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ACTIVITATS

CLASSES TEORIA I PROBLEMES

Descripcio:
Treball en l'aula

Objectius especifics:

Coneixer la simbologia dels sistemes mecanics i obtenir el coneixement per poder determinar el nombre d'accionaments que

faran possible el moviment desitjat del sistema

Coneixer i calcular els principals elements de maquines

Adquirir la capacitat per generar i solucionar les equacions de moviment per als sistemes mecanics espacials

Material:
Apunts del Campus Digital
Transparéncies

Dedicacio: 28h
Grup gran/Teoria: 28h

PRACTIQUES DE LABORATORI

Descripcio:

Realitzacio per part de I'alumne de treballs practics i simulacions mecaniques per ordinador

Objectius especifics:

Realitzar I'analisi del model d'un mecanisme i simular els seus moviments per resoldre problemes d'analisi i disseny cinematic i

dinamic

Material:
Ordinador i programari de simulacidé
Maquetes mecaniques

Dedicaci6: 10h
Grup petit/Laboratori: 10h

AVALUACIO DE L'APRENENTATGE

Descripcio:
Proves escrites individuals

Objectius especifics:

Certificar el grau d'assoliment de I'aprenentatge

Dedicacié: 7h
Activitats dirigides: 7h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

La qualificacié de I'assignatura té en compte tot el treball realitzat al llarg del curs.
La qualificacid final (QF) de I'assignatura s'obté a partir de la seglient expressio:

QF =0,25 x Qualificacié Practiques + 0,35 x Examen Parcial + 0,40 x Examen Final.
Es realitzara una practica individual que servira per a la qualificacié de les Practiques.
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