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BAREM DE L'EXAMEN: L'alumne ha de triar una de les dues opcions proposades (A o B).Cada exercici praces
puntuara sobre 2,5 . Les questions es puntuaran s@b5 i el total es dividira per 3.

BAREMO DEL EXAMEN: El alumno elegira una de las dmzciones propuestas (A o B). Cada ejercicio praqiuntia sobre 2'H
Las cuestiones se puntuaran sobre 5y el totalebrd por 3.

OPCIO A

EXERCICIS PRACTICS D'APLICACIO:
1. Descripci6 del sistema:

La figura anterior representa una imatge del robobil emprat en la missié espacial “Curiosity” @elexploracié de Ia
superficie del planeta Mart. Descriviu breuementealys quatre dels components que considereu fornalsem un robot
per a una missié como aquesta, explicant la fatatie cadascun d’ells i les caracteristiques graisique haurien complir.

1. Estudi d'alternatives:

Descriviu almenys tres possibles materials a zdititper a la construccid de I'estructura, comparmaventatges |i
inconvenients de cadascun d'ells en funcié de tewiatiques com ara pes, rigidesa, fragilitat, ¢éaf elasticitat, cost,
resisténcia a la corrosié i/o qualsevol altre questereu adient.

QUESTIONS

1. Descriviu almenys tres possibles sensors a utiléraun robot como I'analitzat a I'apartat anterléeu una breu descripcié
del seu principi de funcionament i justifiqueu éaua utilitzacio.

2. Siun cable d’acer de 10 m de longitud y/th? de seccid, en sotmetre’l a una carrega axial dekNDarriba a mesurar
10.065m, calculeu la deformaci6 unitarii(l'esforg unitari ¢) en kiloPascals (kPa).

3. Donat un motor eléctric amb una velocitat anguiiXdpm, i parell motor de Y Nm al qual se li coot@eun reductor amb
relacio de reducci6 20:1 i a aquest una roda antiametre 30 cm, indiqueu:

* en quina relacid variara la velocitat angulateixida de I'eix del reductor?
* en quina relacio variara el parell motor a I'ei@ide I'eix del reductor?

* quina sera la velocitat lineal que es podra asaaib aquesta roda?




OPCION A

EJERCICIOS PRACTICOS DE APLICACION:
1.

CUESTIONES
1.

Descripcién del sistema:

La figura anterior representa una imagen del rot®til empleado en la misién espacial “Curiosit@ra la exploracién d
la superficie del planeta Marte. Describir breveteeat menos cuatro de los componentes que considaenilamentales €
un robot para una misién como esta, explicandanialifiad de cada uno de ellos y las caracterisiicagipales que
deberian cumplir.

> @

Estudio de alternativas:

Describir al menos tres posibles materiales azatilipara la construccion de la estructura, compararentajas €
inconvenientes de cada uno de ellos, en funciGradacteristicas tales como peso, rigidez, fragilidenacidad, elasticidad
coste, resistencia a la corrosién y/o cualquier gtre consideres oportuno.

Describir al menos tres posibles sensores a utiimaun robot como el analizado en el apartadorianteealizando una
breve descripcién de su principio de funcionamignjastificando su utilizacién.

Si un cable de acero de 10 m de longitud yn66? de seccién, al someterlo a una carga axial dekhD0ega a medi
10.065m, calcular la deformacién unitariay el esfuerzo unitariasj en kiloPascales (kPa).

Dado un motor eléctrico con velocidad angular dgpd, y par motor de Y Nm al cual se le conectaagtuctor con relacién
de reduccién 20:1 y a este una rueda de diameteon3inhdicar:

* ;en qué relacion variara la velocidad angular selida del eje del reductor?
* ;en qué relacion variara el par motor a la saleleeje del reductor?

* ; cudl sera la velocidad lineal que se podra akracon dicha rueda?




OPCIO B

Figura 1 Figura 2

EXERCICIS PRACTICS D'APLICACIO:
1 Descripcio del sistema:

Les figures 1 i 2 representen un aspirador autoffignmra 1: vista superior i figura 2: vista inferjoAquest tipus de
d’equips realitzen I'aspiracié de la pols moveatpgr una estanca de forma autdnoma durant un {@mpogramat.
Enumereu les parts principals de qué consta unaim@qom aquesta i descriviu la funcié principakddascuna d’elles.

2 Estudi d’alternatives:

Trieu el motor més adient per cadascuna de lesr@edetes) que permeten el moviment del robedeAyaleu
raonadament mitjancant els avantatges i les carstif@ies principals I'eleccio realitzada

QUESTIONS

1. Expligueu raonadament quin sensor col-locaried svbet aspirador de I'exercici anterior per tabquoguera detectar
obstacles com ara parets o mobles. Descriviu eidnament del sensor proposat.

2. Indiqueu quin material utilitzarieu per a fabritaicarcassa externa que protegeix el robot. Enwranmenys un minim dg

tres propietats, o avantatges front a d’altresiplEssmaterials, que justifiquen I'eleccié anterior

3. Expliqueu la diferéncia entre un circuit seqliencial circuit combinacional. Enumereu almenys dasmples de cadascun
dells.




OPCION B

EJERCICIOS PRACTICOS DE APLICACION:

1 Descripcion del sistema:
Las figuras 1 y 2 representan un aspirador autor{fimea 1: vista superior y figura 2: vista infer). Este tipo de equipos
realizan el aspirado de polvo moviéndose por utenes de forma autbnoma durante un tiempo prepnogdo. Enumera
las partes principales de que consta una maquina esta, describiendo la funcién principal de aatade ellas.

2 Estudio de alternativas:
Seleccionar el motor mas adecuado para cada uaa deedas (y rodillos) que permiten el movimiesheébrobot. Indicar
razonadamente mediante ventajas y caracteristicaspales la eleccion realizada.

CUESTIONES

1 Explicar razonadamente que sensor colocaria ebet aspirador del ejercicio anterior para que pudatectar obstaculos
tales como paredes o muebles. Describir el funanierto del sensor propuesto.

2 Indicar que material emplearia para fabricar laasa externa que protege al robot. Enumerar ummoide tres
propiedades, o ventajas frente a otros posiblesriabgs, que justifiquen la eleccion anterior.

3 Explicar la diferencia entre un circuito secuengiah circuito combinacional. Enumerar al menosejemplos de cada un

Figura 1 Figura 2

de ellos.




