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PROPUESTA DE TRABAJO FIN DE GRADO

Titulo:
Interface Python/MATLAB para libreria de simulacion/renderizacién de sistemas
multicuerpo

Descripcion:
Las simulacién de sistemas dinamicos muticuerpo es una herramienta actual y esencial en el
disefio de sistemas y componentes mecanicos y mecatronicos (coches, trenes, aerogeneradores,...).

Durante los dltimos afios se ha trabajado en el desarrollo de una libreria C++ de propdsito general
para la simulacién de dicho tipo de sistemas (Lib_3D_MEC_GiNaC, Ref 1,2). La libreria no es
interactiva siendo necesario compilar para comprobar cada pequefia modificacién del modelo, tanto
desde el punto de vista de simulaciéon como grafico (la libreria posee un elemento de renderizacion
3D de las simulaciones basado en Open Scene Graph, Ref 3).

Este trabajo pretende mejorar la usabilidad de la libreria, asi como la extensién a usuarios con
habilidades informaticas mas tipicas en el contexto de la ingenieria en general (distintas del C++
frecuentemente). Para ello se pretende dotar de interactividad a la libreria mediante el desarrollo de
un inteface entre la libreria y un lenguaje de programacion interactivo. Esto permite ademas que se
pueda verificar la correctitud del modelo de forma inmediata utilizando el interfaz grafico conforme
se van introduciendo las diferentes llamadas a la libreria.

El objetivo es desarrollar el trabajo en los dos lenguajes interactivos mas populares en el contexto
citado: Python y MATLAB.

Estudios:
Grado en Tecnologias Industriales
Master en Ingenieria Industrial
Grado en Ingenieria Informatica
Master en Ingenieria Informatica
Grado en Ingenieria Eléctrica y Electrénica
Grado en Ingenieria en Tecnologias de Telecomunicacién
Master Universitario en Ingenieria de Telecomunicacion

Requisitos:
Interés por la programacion, interfaces entre diferentes idiomas de programacion,
programacion graficos 3D.

Tutor:
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