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Descripcién  Se tratardn conceptos sobre sistemas en tiempo real, automatizacién de maquinas con sistemas embebidos,
general implantacién de interfaces hombre/maquina e implantacién de algoritmos de control

Competencias

Cddigo

Bl Capacidad para proyectar, calcular y disefiar productos y sistemas mecatrénicos

B2 Capacidad para integrar las tecnologias de control, electrénica e informética en el disefio de un componente o de un
sistemas mecanico

B3 Realizar investigacién, desarrollo e innovacién en productos, procesos y metodologias en el &mbito de la mecatrdnica

B5 Capacidad de analisis y sintesis y de resolver problemas y tomar decisiones con iniciativa, creatividad y razonamiento
critico

B6 Destreza en la aplicacién de herramientas informdaticas en el dmbito de la ingenieria

B10 Capacidad para comunicarse con personas no expertas en la materia y transmitir conceptos, especificaciones y
funcionalidades en el campo de la ingenieria, tanto oralmente como de manera escrita

B1l1l Trabajo en equipo

C4 Capacidad para especificar e implementar técnicas de control

C6 Capacidad para especificar, seleccionar e integrar dispositivos eléctricos y electrénicos en sistemas mecatrénicos

Cc8 Destreza en el manejo de herramientas de software aplicables en el disefio, desarrollo y simulacién de los sistemas
electrénicos de control de un sistema mecatrénico.

Resultados de aprendizaje
Resultados previstos en la materia Resultados de
Formacion y
Aprendizaje
Sistemas operativos en tiempo real: Concurrencia y sincronizaciéon de operaciones de control de B2
dispositivos. B3
Analisis de sistemas operativos en tiempo real. Aplicaciones en mecatrdénica. B5
B6
B10
B11l
Cc4
C6
C8
Anédlisis de las principales causas de no linealidad presentes en la mecdanica, micromecanica y electrénica.

Paxina 1 de 3


http://cama.webs.uvigo.es/pse

Sistemas embebidos. Herramientas de desarrollo. Dispositivos de E/S. Interfaz hombre/maquina. Bl

B2
B3
B5
B6
B10
B1l
c4
C6
C8

Disefio e implantacién de aplicaciones para el control en tiempo real en mecatrénica. Bl
B2
B3
B5
B6
B10
B1l
c4
C6
C8

Contenidos

Tema

Sistemas operativos en tiempo real Anélisis de sistemas operativos en tiempo real

Sistemas operativos en tiempo real Aplicaciones en mecatrénica

Sistemas embebidos Herramientas de desarrollo

Sistemas embebidos Dispositivos de E/S

Sistemas embebidos Interfaz hombre/maquina

Aplicaciones Disefio e implantacién de aplicaciones para el control en tiempo real en

mecatrénica
Planificacion
Horas en clase Horas fuera de clase  Horas totales

Sesion magistral 10 20 30

Practicas de laboratorio 12 24 36

Resolucién de problemas y/o ejercicios 7 0 7

Pruebas de respuesta corta 2 0 2

*Los datos que aparecen en la tabla de planificacién son de caracter orientativo, considerando la heterogeneidad de
alumnado

Metodologias

Descripcion

Sesién magistral Introduccién de los conceptos y tecnologias fundamentales para el desarrollo de la asignatura
Practicas de laboratorio Aplicacién practica de los conceptos y tecnologias de la asignatura
Resolucién de Planteamiento de casos practicos y resolucién

problemas y/o ejercicios

Atencidn personalizada
Metodologias Descripcion

Practicas de laboratorio Se atenderd a cada alumno, aclarando personalizadamente dudas y proponiendo soluciones que
deberan aplicarse en casos practicos

Evaluacion
Descripcién CalificaciénResultados de Formacién
y Aprendizaje
Sesion magistral Participacion en las actividades formativas 10 Bl C4
fundamentales en la asignatura B2 C6
B3 C8
B5
B6
B10
B11
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Practicas de laboratorio Desarrollo de aplicaciones practicas con material de 40 Bl C4
laboratorio B2 Cé

Resolucién de problemas y/o  Propuesta de soluciones para casos practicos 30 Bl C4
ejercicios B2 C6

Pruebas de respuesta corta Examen escrito 20 Bl C4

Otros comentarios sobre la Evaluacion
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Recomendaciones
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