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Informacio

Presentaci6 de l'assighatura:

Aquesta assignatura pretén donar una base als coneixements de fisica general per a
informatics i una introduccio al mén de la robadtica.

La primera part tracta conceptes generals de fisica i sistemes analogics.

La segona part dona una introduccié al mén de la robotica, tant en el seu disseny i
construccié com en la programacio, per tal que aquest realitzin tasques préviament
assignades. Es tracte d'un apartat eminentment practic on experimentarem amb
diferents plataformes de robots.

Objectius:
Aquestes competéncies es concreten en els seglients objectius:
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- Coneixer els fonaments de la fisica necessaris per la informatica i la robotica
- Dissenyar circuits basics d'electronica analogica

- Saber programar plaques microcontroladores

- Saber interconnectar components electronics

- Dissenyar i programar robots senzills

- Adquirir coneixements de mecanica i dinamica de les maquines.

- Conéixer els components basics dels robots.

- Saber construir i programar robots utilitzant diferents plataformes, per tal que realitzin
una tasca assignada.

- Conéixer les estructures basiques de programacio utilitzades en robots.

- Saber interconnectar components electronics.

Metodologia:

Per tal d’assolir els objectius de I'assignatura s’aniran combinant les classes teoriques
amb les classes de problemes i de laboratori.

En les classes tedriques, s'exposaran els conceptes fonamentals de I'assignatura que
serviran de base per al desenvolupament de problemes i de les practiques del curs.

En les classes de problemes, es plantejaran questions que ajudaran a la comprensio
dels temes teorics i també al desenvolupament de les practiques.

En les classes practiques farem servir la placa Arduino per la implementacié de circuits
electronics i robots.

Avaluacio6 continuada:

En aquesta modalitat, I'alumne realitza els treballs virtuals, els lliura en les dates
indicades, es presenta als 4 controls presencials marcats en el calendari durant el
semestre.

 La nota esta dividida en 2 parts avaluades al 50% cadascuna per part de 2 professors

Part 1 (Fisica i electronica analogica) : 2 CPsi2 TVs
Nota Part 1 =TV*0.3 + CP*0,7

Part 2 (Robotica) : 2 CPsi 2 TVs
Nota Part 2 =TV*0.8 + CP*0,2 (Cal un minim de 4 en CP)

Cal obtenir un minim de 4 en cada part per calcular la mitjana.
Nota Avaluaci6é continuada = Part 1*0,5 + Part 2*0,5

» En cas de no aprovar per avaluacié continuada, pot disposar d’una segona oportunitat
en les condicions d’'avaluacio final (proxim apartat)

Avaluacio final:

En aquesta modalitat, 'alumne realitza els treballs virtuals, i es presenta a I'examen
final.

Cal obtenir un minim de 4 en cada part per calcular la mitjana.
* La nota final és calcula de la forma seguent :

Part 1=TV*0.3+EXFinal*0,7



Part 2=TV*0.8 + EXFinal*0,2 (minim de 4 en EXFinal)

La nota final queda NF=Part1*0,5 + Part 2*0,5

Bibliografia basica:

Apunts format transparencia dels continguts de I'assignatura. (Campus)

Serway Jewet Fisica para ciencias e ingenieria con fisica moderna Volumen2 7ed.
Cengage Learning

Antoni Giré Roca & Manel Canales Gabriel & Rossend Rey Oriol & Gemma Sesé Castel
& Joaquim Trullas Sim0, Fisica per a estudiants d'informatica. UOC.

Electronica general : Josep Ma. Alafia Negre i Helena Palomares Larreula.

Coordinaci6 del contingut: Angel L. Miguel Rodriguez

Redaccio del contingut: Pilar Calvo Ollés, Josep M. Pallarés Serres Juan Perona
Camacho, F. Javier Abad Escribano
https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/es/deed.ca

“Introducciéon a la Robotica” Principios teodricos, construccion y programacién de un
robot educativo. José Ma. Angulo Usategui y Ignacio Angulo Martinez. Ed. Ediciones
Paraninfo

“Introduccién a la Robotica” Irene Alvarez Caro. Ed. Dextra

Bibliografia complementaria:

C/C++ Curso de programacion Miquel Angel Acera Editorial: Anaya, 2015 ISBN:
978-84-415-3623-4

“Introduccién a Arduino” Massimo Banzi y Michael Shiloh. Ed. Anaya

Observacions:

Algunes consideracions :

* Qualsevol practica lliurada fora de termini es considera un 0.

 Un treball virtual no validat és un 0, altrament és la nota obtinguda.

» La defensa de les practiques es pot fer de forma presencial una a una en hores
lectives en les dates indicades en el calendari (marcades com ‘Defensa’) o bé totes de
cop escollint una de les dues dates marcades com a ‘Defensa Practiques finals’'.

Competencies especifiques (3)

Codi - Competéencia especifica

BINFOO2 - Disseny i construccié d’aplicacions informatiques mitjangant tecniques de
desenvolupament de software

BINFOOQS8 - Disseny de circuits digitals senzills
BINFO12 - Us dels fonaments de la fisica en I'ambit de la informatica
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Competencies transversals (2)

Codi - Competencia transversal Area
UdAO2 - Orientaci6 cap a la qualitat Responsabilitat personal
UdA10 - Comunicacio i expressio oral i escrita Comunicacio

Continguts (40)

1. Fonaments d'electronica per la robotica
1.1. Circuits eléctrics
1.1.1. Fonaments eléctrics i electromagnetisme
1.1.2. Components electronics passius
1.1.3. Circuits de corrent continuo
1.2. Circuits eléctrics de corrent alterna
1.2.1. Magnituds, parametres i valors del senyal altern
1.2.2. Circuits basics
1.2.3. Seguretat eléctrica
1.3. Circuits basics d'electronica analogica
1.3.1. Fonts d’alimentacio
1.3.2. Amplificadors
1.3.3. Temporitzadors i generadors
1.4. Ones electromagnétiques
1.4.1. Introducci6 general al moviment ondulatori
1.4.2. Propagacio de les ones electromagnétiques en el buit
1.4.3. Propagacio de les ones electromagnétiques en medis materials
2. Robotica
2.1. Introduccio a la robotica
2.2. Aplicacions, tipus i components de la robotica
2.3. Mecanica del solid aplicada als robots
2.3.1. Cinematica del solid
2.3.2. Dinamica
2.3.3. Forces d'interaccio entre solids
2.3.4. Mecanismes
2.3.5. Graus de llibertat
2.3.6. Engranatges
2.3.7. Rodes omnidireccionals
2.4. Programacio orientada a la robotica
2.4.1. Pseudocodi i/o algorisme
2.4.2. Estructures programacio
2.4.3. IDE Arduino

4/5



2.5. Plataforma de robots VEX EDR

2.5.1. Introducci6 plataforma robots VEX EDR

2.5.2. Controladora CORTEX, motors 393,... , sensors, encoders

2.5.3. Estructures de muntatge

2.5.4. Muntatge robot base

2.5.5. Introduccié a RobotC (programacio dels robots amb llenguatge C)

2.5.6. Programacio tipus

2.5.7. Carrega a controlador, verificacions i debugger

Activitats (8)

Codi - Activitat
CP1-CP1
CP2 - CP2
TV1-TV1l
TV2-TV2
CP3-CP3
CP4 - CP4
TV3-TV3
TV4 - TV4

Descripcio

CP1 Part Fisica i electronica
CP2 Part Fisica i electronica
TV1 Part Fisica i electronica
TV2 Part Fisica i electronica
CP3 Part Robatica

CP4 Part Robotica

TV3 Part robadtica

TV4 Part robaotica

Competencies

BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02
BINFOO08, UdA02

Percentatge
17,50%
17,50%

7,50%
7,50%
5,00%
5,00%
20,00%
20,00%
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