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DATOS IDENTIFICATIVOS
Simulación Dinámica MBS de Sistemas
Materia Simulación

Dinámica MBS de
Sistemas

     

Código V04M093V01210      
Titulación Máster

Universitario en
Mecatrónica

     

Descritores Creditos ECTS   Sinale Curso Cuadrimestre
 3   OB 1 2c
Lingua de
impartición

Castelán      

Departamento
Coordinador/a López Lago, Marcos
Profesorado Collazo Rodríguez, Joaquín Baltasar

López Lago, Marcos
Correo-e mllago@uvigo.es
Web http://faitic.uvigo.es/index.php/es/
Descrición
xeral

Nesta materia abórdanse os fundamentos da Dinámica de Sistemas Multicorpo como extensión dos principios
da mecánica fundamental, co obxecto acceder aos conceptos e técnicas básicas empregados na
programación de software específico de simulación dinámica, así como para o seu adecuado uso.

Competencias
Código 
B1 Capacidad para proyectar, calcular y diseñar productos y sistemas mecatrónicos
B2 Capacidad para integrar las tecnologías de control, electrónica e informática en el diseño de un componente o de un

sistemas mecánico
B3 Realizar investigación, desarrollo e innovación en productos, procesos y metodologías en el ámbito de la mecatrónica
B5 Capacidad de análisis y síntesis y de resolver problemas y tomar decisiones con iniciativa, creatividad y razonamiento

crítico
B6 Destreza en la aplicación de herramientas informáticas en el ámbito de la ingeniería
B10 Capacidad para comunicarse con personas no expertas en la materia y transmitir conceptos, especificaciones y

funcionalidades en el campo de la ingeniería, tanto oralmente como de manera escrita
B11 Trabajo en equipo
C1 CE1 Capacidad para comprender los componentes y el funcionamiento de los sistemas mecatrónicos
C2 CE2 Capacidad para el uso de técnicas de diseño, desarrollo y simulación aplicadas a sistemas mecatrónicos
C5 CE5 Destreza en el manejo de herramientas de software aplicables en el diseño, desarrollo y simulación de los

componentes mecánicos de un sistema mecatrónico

Resultados de aprendizaxe
Resultados previstos na materia Resultados de Formación

e Aprendizaxe
� Coñecemento dos fundamentos dos sistemas multicuerpo.
� Capacidade para o deseño, simulación e análise do comportamento dinámico de sistemas
mecatrónicos.
� Capacidade para implementar algoritmos sinxelos nalgunha linguaxe de programación.
� Destreza no manexo de ferramentas informáticas especificas na análise dinámica e control de
sistemas mecatrónicos.

B1
B2
B3
B5
B6
B10
B11

C1
C2
C5

Contidos
Tema  
Fundamentos da Dinámica de Sistemas
Multicorpo.

Fundamentos da Dinámica de Sistemas Multicorpo.
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Conceptos e técnicas básicas de programación en
software específico de simulación Dinámica

- Ligaduras xeométricas. Ligaduras cinemáticas.
- Forzas. Motores.
- Xestión dinámica de sistemas mecatrónicos. Sensores e Actuadores.

Introdución á Dinámica do contacto. -Definición e modelado. Procedementos.
-Determinación e Análise da forza de contacto

Ferramentas informáticas de simulación
dinámica.

Ferramentas informáticas de simulación dinámica.

Planificación
 Horas na aula Horas fóra da aula Horas totais
Lección maxistral 12 14 26
Prácticas de laboratorio 12 35 47
Resolución de problemas e/ou exercicios 2 0 2
*Os datos que aparecen na táboa de planificación son de carácter orientador, considerando a heteroxeneidade do
alumnado.

Metodoloxía docente
 Descrición
Lección maxistral Clases de Aula
Prácticas de laboratorio Solución de problemas

Estudo de casos

Atención personalizada
Metodoloxías Descrición
Prácticas de laboratorio ATENCION DE DÚBIDAS E PREGUNTAS FORMULADAS POLO ALUMNO
Probas Descrición
Resolución de problemas e/ou exercicios ATENCION DE DÚBIDAS E PREGUNTAS FORMULADAS POLO ALUMNO

Avaliación
 Descrición Cualificación Resultados de Formación e

Aprendizaxe
Resolución de problemas
e/ou exercicios

Proba na que se avalía a adquisición das
competencias por parte do alumno.

100 B1
B2
B3
B5
B6
B10
B11

C1
C2
C5

Outros comentarios sobre a Avaliación

Tamén é posible a superación da materia mediante a avaliación de asistencia, exercicios resoltos e traballos tutelados.

Compromiso ético: Espérase que o alumno presente un comportamento ético axeitado. No caso de detectar un
comportamento non ético (copia, plaxio, utilización de aparatos electrónicos non autorizados, e outros) considerarase que o
alumno non reúne os requisitos necesarios para superar a materia. Neste caso a cualificación global no presente curso
académico será de suspenso (0.0).

Non se permitirá a utilización de ningún dispositivo electrónico durante as probas de avaliación salvo autorización expresa.
O feito de introducir un dispositivo electrónico non autorizado na aula de exame será considerado motivo de non superación
da materia no presente curso académico e a cualificación global será de suspenso (0.0).

Bibliografía. Fontes de información
Bibliografía Básica
Ahmed A. Shabana, Dynamics of Multibody Systems, 4, CAMBRIDGE UNIVERSITY PRESS, 2013
William Palm III, System dynamics, 3, MCGRAW-HILL SCIENCE, 2014
Bibliografía Complementaria
Javier García de Jalón, Eduardo Bayo, Kinematic and Dynamic Simulation of Multibody Systems, SPRINGER-VERLAG,
1994

Recomendacións
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