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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

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

L'objectiu general de l'assignatura és adquirir unes habilitats necessaries per a poder modelar i realitzar I'analisi dinamica d'un
sistema mecanic. Aquest estudi ha de permetre la presa de decisions tant sobre el procés de disseny mecanic del sistema, aixi com
del disseny del sistema de control.

Objectius especifics

1. Analisi cinematica de mecanismes, utilitzant coordenades generalitzades per a determinar la posicid, velocitat i acceleracié d'un
sistema mecanic.

2. Analisi dinamica d'un sistema, aplicacié d'una metodologia estandard per a I'obtencié de les equacions de Lagrange en un sistema
de coordenades generalitzades.

3. Solucié del sistema d'equacions diferencials associat al problema fisic i simulacié del comportament del sistema.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 15,0 12.00
Hores aprenentatge autonom 80,0 64.00
Hores grup gran 30,0 24.00

Dedicaci6 total: 125 h
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CONTINGUTS

Introduccio

Descripcio:

Introduccidé a conceptes basics que requereix el curs com sén els esquemes cinematics i la determinacié dels graus de llibertat.
Per a després comencar una panoramica de les diferents coordenades usades per a modelar mecanisme, coordenades
independent, coordenades relatives, coordenades de punt de referéncia, coordenades naturals o generalitzades i coordenades
mixtes.

Objectius especifics:
Obtencié d'un coneixement basic per al desenvolupament del curs.

Activitats vinculades:

1.1 Construccié d'esquemes cinematics

1.2 Determinacié dels graus de llibertat d'un sistema i/o mecanisme

1.3 Classificacioé dels diferents sistemes de coordenades usats per a modelizar mecanismes. Identificacié d'avantatges i
inconvenients al moment de simular amb les diferents coordenades

Dedicacio: 2h
Grup gran/Teoria: 2h

Modelitzacio de la posicio de sistemes mecanics usant coordenades naturals

Descripcio:

Modelizar la posicié de diferents sistemes mecanics i/o dinamics. Per a aix0 es defineixen les equacions que governen el problema
de posicié de diferents sistemes mecanics. Es construeixen aquestes equacions, també anomenades equacions de restriccio, a
partir d'equacions de solid rigid i equacions geométriques obtingudes de I'algebra vectorial com és el producte intern i el producte
vectorial.

Objectius especifics:
Construir models per a determinar la posicié de sistemes mecanics i/o dinamics.

Activitats vinculades:

2.1 Obtencid de les equacions de restriccid de solid rigid i geométriques, associades a un mecanisme.

2.2 Construccié de models d'un mecanisme manovella-biela-pistd i d'un mecanisme de 4 barres.

2.3 Solucié del sistema d'equacions no lineal associat al problema de posicié del mecanisme manovella-biela-pisté i del
mecanisme de 4 barres.

2.4 Generalitzacié per a tractar solids definits per multiples punts.

2.5 Construccié de models de posicié de rodes que llisquen per plans inclinats.

Dedicacioé: 4h
Grup gran/Teoria: 4h
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Modelitzacio de la velocitat i acceleracio de sistemes mecanics usant coordenades naturals

Descripcio:

Modelizar la velocitat i acceleracié de diferents mecanisme i/o sistemes dinamics. A partir de les equacions de restriccié abans
esmentades (punt 2 del contingut). S'obté la matriu Jacobiana associada als problemes de velocitat i acceleracié. Es mostra la
forma que pren I'equacio de velocitat i d'acceleracié en funcié de la matriu Jacobiana. Se solucionen problemes de velocitat i
acceleracié per a mecanisme.

Objectius especifics:
Construir models per a determinar la velocitat i acceleracié de sistemes mecanics i/o dinamics.

Activitats vinculades:

3.1 Entendre que a partir dels desplagaments finits es poden obtenir les velocitats i acceleracions.

3.2 Obtencié de la matriu Jacobiana associada als problemes de cinematica.

3.3 Obtencié de I'equacié de velocitat en funcié de la matriu Jacobiana i la solucié del sistema d'equacions associat al problema de
velocitat.

3.4 Obtencié de I'equacié d'acceleracié en funcié de la matriu Jacobiana i la solucié del sistema d'equacions associat al problema
d'acceleracio.

3.5 Aplicacié a problemes de velocitat en sistemes amb engranatges simples i epicicloidals

Dedicacié: 4h
Grup gran/Teoria: 4h

Modelitzacio Estatica

Descripcio:
Modelizar el problema de forces en un sistema mecanic estatic. Plantejar les equacions de conservacié de moment lineal i
angular. Determinar les forca de reaccio en les unions dels diferents components que formen part del sistema.

Objectius especifics:
Construir models estatic de sistemes mecanics.

Activitats vinculades:

4.1 Realitzacié de diagrames de cos lliure d'un mecanisme en dues dimensions

4.2 Aplicar el balang de forces i moments a sistemes en repos.

4.3 Obtencid de les equacions d'equilibri d'un mecanisme.

4.4 Determinar el angulo de transmissio en un parell i estimar I'eficiéncia del mecanisme.

Dedicacié: 8h
Grup gran/Teoria: 8h
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Modelitzacié Dinamica

Descripcio:

Modelizar el problema dinamic en diferents sistemes i mecanismes. Per a aix0 s'ha d'obtenir I'equacié de Lagrange per als
diferents mecanismes estudiats. Es mostra com una forma particular de I'equacié de Lagrange es pot usar de manera sistematica
per a modelizar diferents sistema mecanics. S'aplica resta metodologia a diferents problemes unidimensionals amb i sense
dissipacio d'energia i se solucionen |'equacions de Lagrange obtenint el comportament del sistema.

Objectius especifics:
Construir models dinamics de mecanismes i sistemes.

Activitats vinculades:

5.1 Coneéixer I'equacié de Lagrange i el seu origen

5.2 Conéixer i usar la forma particular que pren I'equacié de Lagrange per als problemes de solid rigid on I'energia cinética és
funcid de les velocitats i posicié dels parametres, i I'energia potencial és funcié de la posicio dels parametres del sistema

5.3 Aplicar I'equacié de Lagrange per a un problema de dinamica de mecanismes trobant tots els termes de I'equacio.

Dedicacié: 6h
Grup gran/Teoria: 6h

Solucio de sistema d'equacions diferencials associat al problema dinamic

Descripcio:

El sistema d'equacions diferencials de Lagrange en coordenades generalitzades per a mecanismes en dues i tres dimensions no té
una solucid directa. Per a solucionar aquest sistema d'equacions hi ha diverses formulacions desenvolupades, sento la formulacié
per penalitzacié una de les més usades. S'aplica el Lagrangeano penalitzat per a simular problemes de dinamica espacial.

Objectius especifics:
Solucionar les equacions de Lagrange penalitzades.

Activitats vinculades:

6.1 Coneixer la forma que pren I'equacié de Lagrange penalitzada

6.2 Solucionar el sistema d'equacié de Lagrange penalitzada usant diferéncies finites o qualsevol altre métode.
Dedicacio: 6h

Grup gran/Teoria: 6h

ACTIVITATS

(A1) CLASSES TEORIA I PROBLEMES

Descripcio:
Treball a I'aula. Barreja classes expositives amb resolucié de casos practics tant per part de I'estudiant com per part del
professor.

Material:

Apunts del Campus Digital
Transparéncies

Enunciat de les activitats dirigides

Dedicacié: 67h 30m
Aprenentatge autonom: 37h 30m
Grup gran/Teoria: 30h
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(A2) PRACTIQUES DE LABORATORI

Descripcio:

Resolucid per part de I'estudiant de diferents estudis dinamics de sistemes mecanics, algunes vegades de forma individual i altres
en grup. La resolucié es dura a terme aplicant diverses metodologies: plantejant les equacions del model teoric i resolent-les
mitjancant la programacié en MATLAB; o bé, realitzant la simulacié dels sistemes mitjancant el programa de CAD/CAE de
SIEMENS NX.

Objectius especifics:
Aplicar els coneixements introduits en les sessions de teoria a I'estudi de diferents casos practics.

Material:

Informes amb I'enunciat (especificacié del sistema mecanic a estudiar) i els resultats a obtenir a partir de I'estudi, a disposicio de
I'estudiantat a la plataforma del CAMPUS DIGITAL. Tant el MATLAB com el SIEMENS NX estan instal-lats a les aules de treball de
I'escola. L'escola disposa de lliceéncies per poder instal-lar el SIEMENS NX en I'ordinador personal de cada estudiant y aixi poder
treballar de forma més autonoma.

Lliurament:

La majoria de les activitats seran avaluades individualment, vis a vis amb el professorat, sense necessitat de redactar cap
informe. Alguna de les activitats si requerira de la presentacié d'un informe amb la descripcid del treball realitzat i els resultats i
conclusions obtinguts. Tant els informes (en cas de qué siguin necessaris) com els fitxers que justifiquin els estudis realitzats, es
lliuraran a través de la plataforma del CAMPUS DIGITAL.

Dedicacié: 45h
Aprenentatge autonom: 27h
Grup petit/Laboratori: 18h

(A3) AVALUACIO DE L'APRENENTATGE

Descripcio:

Dues proves individuals, realitzades per escrit i amb I'ajuda d'un ordinador que disposa de MATALB i SIEMENS NX. A part, es
realitza una avaluacié continua en tutories individuals, distribuides al llarg del curs, on es comprova el correcte assoliment dels
conceptes treballats i la seva adequada aplicacié en I'estudi de casos practics (plantejats i treballats a les sessions de laboratori).

Objectius especifics:
Certificar el grau d'assoliment de I'aprenetatge

Dedicacié: 12h 30m
Activitats dirigides: 3h
Aprenentatge autonom: 9h 30m

SISTEMA DE QUALIFICACIO

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.
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