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BAREM DE L’EXAMEN: L’alumne haura de triar una de les dues opcions proposades (A o B). Cada exercici practic es
puntuara sobre 2,5 . Les qiiestions es puntuaran sobre 5 i el total es dividira per 3.

BAREMO DEL EXAMEN: El alumno elegira una de las dos opciones propuestas (A o B). Cada ejercicio practico puntia sobre
2’5. Las cuestiones se puntuaran sobre 5 y el total se dividira por tres.
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EXERCICIS PRACTICS D’APLICACIO:
1. Descripci6 del sistema:

La figura mostra un elevador de carregues accionat per dos cilindres pneumatics. Identifiqueu els elements de la maquina i descriviu
la funcioé de cada part de la maquina, de manera especial com afecta el moviment de cada cilindre al moviment general del
manipulador.

2. Estudi d’alternatives:

Establiu un quadre comparatiu dels avantatges i desavantatges d'utilitzar per al accionament cilindres pneumatics o oleohidraulics.
QUESTIONS

1. Descriviu i dibuixeu l'esquema d'un circuit pneumatic que permeta el control posicional d'un dels cilindres pneumatics, de
manera que es puga controlar la posicié de parada del cilindre, aixi com el seu avang i retrocés.

2. Identifiqueu tres tipus d'assajos no destructius de materials i1 indiqueu per a que es fan servir.

3. Compareu els motors de combusti6 interna alternatius de 2 i 4 temps, establint els avantatges i inconvenients de cada un
d’ells.




OPCIO B

EXERCICIS PRACTICS D'APLICACIO

1. Descripci6 del sistema:

Les figures anteriors representen sengles robots manipuladors (I'element terminal és una pinga que serveix per agafar objectes).
Aquestes maquines tenen una caracteristica comuna molt interessant i és que canviant tant el programa a executar, com 1'eina terminal
(intercanviable), poden realitzar tasques molt diverses en nombrosos processos de fabricacid (pintura, soldadura, manipulacio...).
Identifica sobre les imatges numerades amb marques de I'l al 5 els segiients components: pinga de manipulacid, transmissio de
moviment, element o barra del robot, articulacio, cablejat eléctric. A partir de les imatges i els elements numerats o altres explica el
funcionament del robot i la missio dels seus components. Descriu els principals elements que serveixen per a posicionar una
articulacio en un determinat angle suposant que €s un motor eléctric 1'actuador.

2. Estudi d'alternatives:

Els actuadors (elements que generen el moviment) dels robots de les figures anteriors son eléctrics. Descriu altres tecnologies que
siguen viables 1 que puguen usar-se per a realitzar el mateix proposit, indicant les caracteristiques de cadascuna d'elles, aixi com els
seus avantatges i inconvenients en funcié de les caracteristiques del robot (carrega maxima a manejar, velocitat de les articulacions,
precisio6 angular, etc.). Inclou també els diversos tipus de actuadors eléctrics.

QUESTIONS

1. Referent als robots de les figures anteriors, descriu els sensors que podrien usar-se per a mesurar en una determinada
articulacio cada un dels segiients parametres: la posicio actual, la velocitat, i les posicions limit, aixi com per a generar una
barrera de seguretat al voltant de 1’area de treball de la maquina per a impedir accidents involuntaris

2. Explica en qué consisteix l'anomenada llei de les 3R en el context del reciclatge de residus.

3. Suposa que hi ha 4 sensors (S1, S2, S3 1 S4) per a detectar que algi ha entrat a I'area de treball del robot. Suposa a més que
qualsevol d’ells a nivell "1" indica deteccio i a nivell "0" no deteccid (per exemple S1 =1 indica que el sensor "1" ha
detectat que algu ha creuat per la seua zona de deteccid). a): a partir de la taula de veritat, genera un senyal denominat
"POWER_OFF”, de manera que s'active quan algun (perd només un com a maxim) dels sensors haja detectat. b):
implementa el dit senyal amb portes logiques.
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EJERCICIOS PRACTICOS DE APLICACION:
1. Descripcion del sistema:

La figura muestra un elevador de cargas accionado por dos cilindros neumaticos. Identificar los elementos de la maquina y describir
la funcion de cada parte de la maquina; de manera especial como afecta el movimiento de cada cilindro al movimiento general del
manipulador.

2. Estudio de alternativas:

Establecer un cuadro comparativo de las ventajas y desventajas de utilizar para el accionamiento cilindros neumaticos u
oleohidraulicos.

CUESTIONES

1. Describir y dibujar el esquema de un circuito neumatico que permita el control posicional de uno de los cilindros
neumaticos, de manera que pueda controlarse la posicion de parada del cilindro, asi como su avance y retroceso.

2. Identificar tres tipos de ensayos no destructivos de materiales e indicar para qué se emplean.

3. Comparar los motores de combustion interna alternativos de 2 y 4 tiempos, estableciendo las ventajas e inconvenientes de
cada uno de ellos.




OPCION B

EJERCICIOS PRACTICOS DE APLICACION

1. Descripcion del sistema

Las figuras anteriores, representan sendos robots manipuladores (el elemento terminal es una pinza que sirve para asir objetos). Estas
maquinas tienen una caracteristica comun muy interesante y es que cambiando tanto el programa a ejecutar, como la herramienta
terminal (intercambiable), pueden realizar tareas muy diversas en numerosos procesos de fabricacion (pintura, soldadura,
manipulacion,...). Identifica sobre las imagenes numeradas con marcas del 1 al 5 los siguientes componentes: pinza de manipulacion,
transmision de movimiento, eslabon o barra del robot, articulacion, cableado eléctrico. A partir de las imagenes y los elementos
numerados u otros explica el funcionamiento del robot y la mision de sus componentes. Describe los principales elementos que sirven
para posicionar una articulacion en un determinado angulo suponiendo que es un motor eléctrico el actuador.

2. Estudio de alternativas

Los actuadores (elementos que generan el movimiento) de los robots de las figuras anteriores son eléctricos. Describe otras
tecnologias que sean viables y que puedan usarse para realizar el mismo proposito, indicando las caracteristicas de cada una de ellas,
asi como sus ventajas ¢ inconvenientes en funcion de las caracteristicas del robot (carga maxima a manejar, velocidad de las
articulaciones, precision angular, etc.). Incluye también los diversos tipos de actuadores eléctricos.

CUESTIONES:

1. Referente a los robots de las figuras anteriores, describe los sensores que podrian usarse para medir en una determinada
articulacion cada uno de los siguientes parametros: la posicion actual, la velocidad, y las posiciones limite, asi como para
generar una barrera de seguridad alrededor del area de trabajo de la maquina para impedir accidentes involuntarios.

2. Explica en qué consiste la llamada ley de las 3R en el contexto del reciclaje de residuos.

3. Supon que existen 4 sensores (S1, S2, S3 y S4) para detectar que alguien ha entrado en el area de trabajo del robot. Supon
ademas que cualquiera de ellos a nivel “1” indica deteccion y a nivel “0” no deteccion (por ejemplo S1=1 indica que el
sensor “1” ha detectado que alguien ha cruzado por su zona de deteccion). a): a partir de la tabla de verdad, genera una sefial
denominada “POWER _OFF”, de manera que: se active cuando alguno (pero sélo uno como maximo) de los sensores haya
detectado. b): implementa dicha sefial con puertas logicas.





<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


