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Informaci6 general de l'assignatura

Denominacio MECATRONICA Il

Codi 102138

S S (R M T oE i OB 2n Q Avaluacié Continuada
Caracter Optativa

Nombre de credits 6
ECTS

w =

Creédits teorics

w

Credits practics

Horari de tutoria/lloc dilluns, de les 19:00 a les 20:30, i dijous de les 10:00 a les 11:30 al despatx 0.07
Edifici CREA.

Departament/s Informatica i Enginyeria Industrial

Distribucio carrega 40% presencial
docent entre la classe 60% autdonom
presencial i el treball

autonom de I'estudiant

Modalitat Presencial

Informacié important Consulteu aguest enllag per a més informacio.
sobre tractament de
dades

Idioma/es d'imparticio JeEiEIE]
Grau/Master Grau

Horari de tutoria/lloc dilluns, de les 19:00 a les 20:30, i dijous de les 10:00 a les 11:30 al despatx 0.07
Edifici CREA.

Adreca electronica mnogues@diei.udl.cat
professor/a (s/es)
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NOGUES AYMAMI, MIQUEL

Informacié complementaria de l'assignatura

Es una assignatura que vol integrar el coneixements adquirits en les assignatures de Mecatronica | i de
Mecatronica Il, i per tant, es considera necessari cursar les dues assignatures.

Objectius academics de l'assignatura

L'objectiu d'aquesta assignatura és la portar a al practica els coneixements adquirits en les assignatures de
Mecatronica | i Mecatronica II. Es per tant, una assignatura eminent practica, i es treballa tant en
microcontroladors (Arduinos) com en autdomats (Siemens). Es treballa tant en senyals digitals, analoguiques i
també es fan comunicacions pel control d'unes estacions de treball que hi ha en el laboratori.

Competencies

- UdL2. Domini d'una llengua estrangera.

Competéncies Transversals EPS:

- EPS4. Posseir habilitats d'aprenentatge necessaries per emprendre estudis posteriors o millorar la seva formacio
amb un cert grau d'autonomia.

- EPS9. Capacitat de treball en equip, tant unidisciplinar com multidisciplinari

Competéncies Especifiques definides per I'EPS:

- GEM-EPS28. Coneixements aplicats a sistemes de mesura i actuadors industrials

- GEM-EPS29. Capacitat per dissenyar i implementar sistemes de control i automatitzacié de sistemes mecanics.
- GEM-EPS30. Coneixements aplicats a mecanismes multicos i robotica.

Continguts fonamentals de l'assignatura
Tema 1. Introducci6 als sistemes mecatronics

Tema 2. Introducci6 a sistemes robotitzats

Tema 3. Comunicacions industrials i control distribuit

Tema 4. Modelat de sistemes dinamics i establiment de llacos de control oberts

Eixos metodologics de 'assignatura

L’assignatura té una orientacié practica, i per tant, és imprescindible assistir a totes les classes de grup mitja, on
es fara la part practica de I'assignatura i les practiques en el laboratori. Pel fet que I'assignatura és de 6 credits, es
realitzara un sessié de dues hores per setmana de teoria on s'introduiran els conceptes basics dels diferents
temes, i les altres dues hores per setmana on es realitzara la part practica de I'assignatura a nivell de practiques
de programacio i control.

Pla de desenvolupament de I'assignatura
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Setmana 1,2, 3i4-Tema 1

Setmana 5,617 - Tema 2

Setmana 8,9i 10 - Tema 3

Setmana 11, 12, 13, 14i 15 - Tema 4

Practiques de laboratori

- Tractament de senyals digitals amb Arduino

- Control de velocitat de motors DC i pas-a-pas amb Arduino

- Comunicacié SPI amb Arduino

- Control remot d'un variador de fregiiencia (Arduino / Automat)

- Estaci6 de classificacié amb un robot cartessia (Arduino / Autdmat)

- Estaci6 pneumatica de carrega-emmagatzamatge temporal-classificador (Arduino / Automat)

Sistema d'avaluacié

Al tractar-se d'una assignatura eminentment practica, no es preveu la realitzacié de examens, i I'avaluacio es
centra en el conjunt de practiques que es fan en el laboratori, les quals contemplen aspectes teorics i practics.
A continuaci6 la ponderacié de les diferents practiques amb la nota final:

- Tractament de senyals digitals ( 1 punt)

- Control de velocitat de motors DC i pas-a-pas (2 punts)

- Comunicacions (1 punt)

- Control de velocitat d'un motor asincron (2 punts)

- Estacio de classificacié amb un robot cartesia (2 punts)

- Estacio pneumatica de carrega - emmagatzematge temporal - classificador (2 punts)

Bibliografia i recursos d'informacio

- "Sistemas modernos de control. Teoria i practica”, Ricard c. Dorf. Editorial Addison-Wesley Iberoamericana.
ISBN 0-201-64417-7

- "Ingenieria de control moderna”, Katsuhiko Ogata. Editorial Prentice Hall. ISBN 0-13-589128-0
- "Mechatronics. A Foundation course”, Clarence W. de Silva. Editorial CRC Press. ISBN 978-1-4200-8211-1

- "Modeling and analysis of Dynamic Systems", Ramin S. Esfandiari, Editorial CRC Press. ISBN 978-1-4398-0845-
0

- "Fundamental of Robotics. Analysis & Control", Robert J.Schilling, Editorial Prentice Hall. ISBN 0-13-344433-3

- "Modeling and control of engineering Systems", Clarence W. de Silva. Editorial CRC Press. ISBN 978-1-4200-
7686-8



