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CAPACITATS PREVIES

Es convenient haver superat les assignatures dels nivells precedents

METODOLOGIES DOCENTS

L'assignatura Equips Electronics és una assignatura orientada a la practica de I'Enginyeria en Electronica Industrial, mitjangant una
aproximacio a l'aprenentatge col-laboratiu basat en projectes (CPBL).

Aixi, els estudiants hauran de resoldre, al llarg del quatrimestre, un projecte d'Enginyeria consistent en la construccié del prototip
d'un "equip electronic", entenent aquest, com un conjunt ordenat i integrat de sistemes col-laboratius (no tots necessariament
electronics) que satisfacin unes especificacions de disseny determinades (quadern de carregues).

En concret, el projecte a desenvolupar consisteix en la realitzacié d'un vehicle mari de superficie que respongui a determinades
caracteristiques operatives i funcionals recollides en el seu quadern de carregues, les quals s'hauran de satisfer en base a una série
de sistemes i subsistemes interconnectats.

La validesa del disseny realitzat es comprovara mitjangant un conjunt de proves de camp.
La forma de resoldre el projecte sera a base de grups col-laboratius informals (working groups) i coordinats, els quals constituiran un
equip de projecte (project team). Cada working group resoldra un dels blocs constitutius del prototip proposat, i aquest sera el

prototip realitzat pel project team.

L'assignatura utilitzara la metodologia expositiva participativa en sessié presencial de grup gran en un 10% (15 hores), les activitats
dirigides en grup de treball a I'aula en un 30%, el treball en equip autonom en un 20%, i I'aprenentatge autonom en un 40%
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Al finalitzar I'assignatura I'estudiant haura treballat els components de la competéncia general en Enginyeria i, per tant, sera capag
de:

. Analitzar problemes oberts, complexos i, sovint, mal definits.

. Reduir els problemes anteriors a problemes solubles tecnicament.

. Estimar el resultat tot i contemplant un cert grau d'incertesa.

. Dissenyar solucions creatives i innovadores.

. Avaluar qualitat, limitacions, demandes i expectatives de la soluci6é aportada.

. Actuar amb eficacia i eficiencia per tal d'arribar a una solucié en un temps determinat i emprant els recursos disponibles.

A WN =

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

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

Dedicaci6 total: 150 h

CONTINGUTS

1. Presentacio i introduccion de I'assignatura.

Descripcio:

1.1. Capes i busos dels equips (comunicacio, control, energia).
1.2. Equips multifisics. Integracié.

1.3. Escalabilitat.

Dedicacio: 2h
Grup gran/Teoria: 2h

2. Models de vehicles marins.

Descripcio:

2.1. Model cinematic de vehicles marins.

2.1.1. Marcs de referéncia.

2.1.2. Transformacions entre sistemes de referencia.
2.1.3. Angles d'Euler.

2.2. Dinamica de vehicles marins.

2.2.1. Forces hidrostatiques. Pes i empenta. Centre de gravetat i flotabilitat.

2.2.2. Forces i moments inercials. Equacions de Newton-Euler per a un cos rigid. Forces centrifugues i de Coriolis.
2.2.3. Forces i moments hidrodinamiques. Massa afegida. Forces viscoses.

2.2.4. Forces i moments de propulsié. Superficies de control.

Dedicacié: 2h
Grup gran/Teoria: 2h
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3. Sistema de navegacio i control.

Descripcio:

3.1. Principis dels sistemes de navegacio

3.1.1. Navegacio6 costanera.

3.1.2. Navegacio per estima. Determinacié rumb, velocitat i temps.
3.1.3. Navegacié astronomica. Calcul de la latitud i longitud.

3.2. Radionavegacid per satel:lit
3.2.1. Sistemes de posicionament global (GPS)
3.2.2. GPS diferencial

3.3. Dead Reckoning navegacio.
3.3.1. Sistemes de Navegacié inercials. Giroscopis. Aceleremotres lineals.
3.3.2. Doppler Velocity Logs (DVL)

3.4. Posicionament Acustic.

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

3.4.3. 3.4.3. UWSN (Underwater Wireless Sensor Network)

3.4.4. GIB (GPS Intelligent buoys)

3.4.5. UWSN (Underwater Wireless Sensor Network)

3.5. Control guinyada i velocitat.
3.5.1. Controls lineals. PID amb realimentaci6 d'acceleracio.
3.5.2. Controls no lineals.

3.6. Control de trajectories.
3.6.1. Path-Following.
3.6.2. Path tracking.

3.6.3. Trajectory tracking

Dedicacio: 3h
Grup gran/Teoria: 3h

4. Sistemes de comunicacio i control de missio.

Descripcio:

4.1. Sistemes electronics de comunicacio.
4.1.1. L'espectre electromagnetic.

4.1.2. Radioenllagos.

4.2. Servei de telefonia mobil.
4.2.1. GSM. GPRS.
4.2.2. Sistemes satel-litals de comunicacié personal. Iridium.

4.3. Sistemes de control de missid

4.3.1. Sistema de guiat.

4.3.2. Arquitectura deliberativa, reactiva i hibrida
4.3.3. Interficies grafiques d'usuari.

Dedicacié: 1h
Grup gran/Teoria: 1h
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5. Sistemes d'energia.

Descripcio:

5.1. Acumulacioé d'energia.

5.1.1. Tipus de Bateries.

5.1.2. Caracteristiques eléctriques de les bateries

5.2. Carregues (sistema de propulsid)
5.2.1. Motors
5.2.2. Sistemes electronics

5.3. Alimentaci6. Conversié DC / DC

5.4. Mesura del consum eléctric.
5.4.1. Mesures passives.
5.4.2. Mesures actives. Sondes Hall.

Dedicacio: 2h
Grup gran/Teoria: 2h

6. Integracio d'equips.

Descripcio:

6.1. Unitat de control.
6.1.1. Microcontroladors.
6.1.2. PC-104.

6.1.3. microPC.

6.2. Comunicacié i Adquisicio.

6.2.1. Tipus de busos. PCI, PCMCIA, USB.
6.2.2. Ports séries, paral-lels. RS232. ECP
6.2.3. Dispositius DAQ.

6.3. Monitoritzacié de seguretat.
6.3.1. Sensors d'estat intern. Humitat / inundacié. temperatura
6.3.2. Sistemes de deteccid d'obstacles i evasid.

Dedicacio: 4h
Grup gran/Teoria: 4h

7. Proves de camp.

Descripcio:
7.1. Proves estatiques.

7.2. Proves dinamiques
7.2.1. Planificacié de la missi6.
7.2.2. Resolucio de conflictes

7.3. Valoracio de resultats

Dedicacio: 1h
Grup gran/Teoria: 1h
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SISTEMA DE QUALIFICACIO

L'assignatura s'avaluara de la forma segient, d'acord amb els procediments que s'especificaran a l'inici del curs:

Un 25 % correspondra a I'avaluacio de I'avantprojecte.

Un 25 % correspondra a I'avaluacié de la memoria final.

Un 25 % correspondra a la coavaluacié de les proves estatiques i dinamiques. Els membres de cada grups avaluaran els resultats dels
altres grups.

Un 25 % correspondra a I'avaluacid individual, fruit d’autoavaluacions i avaluacié del seguiment de curs per part del professorat.

Per tant, a Equips Electronics existeixen quatre proves avaluatories completes, de pes un 25% cadascuna.
D'acord amb la normativa académica especifica de I'EEBE, apartats 2.2.b i 2.2.c, aquesta assignatura es considera de marcada

metodologia d'avaluacié continuada i, per tant, no esta subjecta a reavaluacio.
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