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CAPACITATS PREVIES

Nocions basiques de control automatic i programacio.

METODOLOGIES DOCENTS

ISCA es basa en |'aprenentatge practic, a través del desenvolupament d'un projecte que es dissenyara durant el curs.
Aquest curs estudia el Control Automatic i la mecatronica a nivell practic; La teoria es presenta on sigui necessari, pero no se

enfatitza. Es fa més émfasi en la comprensid fisica que en el formalisme matematic. Es discuteixen diversos exemples practics al llarg
del curs; Un d'ells és la base per a un projecte final.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

La Mecatronica és una disciplina de I'enginyeria que estudia la combinacié sinergica de I'enginyeria mecanica, electronica i enginyeria
de control.

Aquest curs abasta les arees fonamentals de la ciéncia i la tecnologia en qué es basa un disseny mecatronic. Aixo inclou el modelat
matematic de sistemes dinamics complexos, I'analisi de models matematics mitjancant simulacions per ordinador, sistemes de
mesura (sensors i condicionadors de senyal), actuadors, disseny de controlador de temps continu i la seva implementacié digital en
temps real. L'enfocament es centra en el paper de cada una d'aquestes arees en el procés de disseny global i com aquestes arees clau
s'integren per formar un disseny exités d'un sistema mecatronic.

Els objectius formatius soén:

- Permetre als estudiants comprendre els components moderns de la mecatronica.

- Presentar els principis i alternatives subjacents per al disseny de sistemes mecatronics.

- Proporcionar als estudiants una experiéncia practica de la tecnologia mecatronica per a diverses aplicacions.

- Desenvolupar la capacitat de I'estudiant per avaluar la tecnologia adequada i dissenyar sistemes industrials realistes.
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HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores activitats dirigides 90,0 60.00
Hores grup petit 45,0 30.00
Hores grup gran 15,0 10.00

Dedicacio total: 150 h

CONTINGUTS

1. Modelat de sistemes dinamics

Descripcio:
Principis de modelat fisic. Identificacié de parametres. Simulacié del model.

2. Disseny de sistemes de control

Descripcio:
Disseny de controladors en temps continu i la seva implementacié digital en temps real

3. Implementacié d'algorismes de control a microcontroladors mitjangant MATLAB/Simulink
Descripcio:

Implementacié d'algorismes de control a microcontroladors de diferents tecnologies (Arduino, Raspberry Pi, etc..) mitjancant
I’'entorn de programacié MATLAB/Simulink

4. Introduccio als vehicles de guiatge automatic

Descripcio:
Introducci6 als vehicles de guiatge automatic: Estructura i programacio

SISTEMA DE QUALIFICACIO

L'avaluacio de I'assignatura consta de quatre parts:

1. Descripcié i abast del treball (30%).

2. Desenvolupament i evolucid del treball durant el curs (30%).
3. Presentacio del projecte realitzat (20%).

4. Informe técnic de I'equip dissenyat (20%).

De conformitat amb la normativa académica especifica de la EEBE, apartats 2.2.b i 2.2.c, aquesta assignatura es considera de
marcada metodologia d'avaluacié continuada i, per tant, no esta subjecte a una reavaluacio.
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