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1. Tolerancia de redondez

a)

b)

c)

La zona de tolerancia es una corona circular limitada por dos circunferencias
concéntricas cuya diferencia en radio es el valor indicado en el rectangulo de
tolerancia.

La zona de tolerancia es una zona tubular limitada por dos circunferencias
concéntricas cuya diferencia en radio es el valor indicado en el rectangulo de
tolerancia.

La zona de tolerancia es una zona tubular limitada por dos tubos con el mismo eje
cuya diferencia en radio es el valor indicado en el rectangulo de tolerancia.

La zona de tolerancia es una corona circular limitada por dos circunferencias
concéntricas cuya diferencia en diametro es el valor indicado en el rectangulo de
tolerancia.

2. Tolerancia de planitud

d)

Indica que todos los puntos de la superficie deben encontrarse entre dos planos
paralelos separados entre si el valor indicado.

Indica que todos los puntos de la superficie deben encontrarse entre dos lineas
paralelas separados entre si el valor indicado.

La tolerancia de planitud indica que todos los puntos de la superficie deben
encontrarse entre dos planos paralelos separados entre si el doble del valor
indicado.

La tolerancia de planitud indica que todas las superficies de la pieza deben
encontrarse entre dos planos paralelos separados entre si el valor indicado.

3. ¢Qué caracteristica define a una “medicion por comparacion”?

a)
b)

c)
d)

Evalua la conformidad usando iméagenes proyectadas.

No se determina directamente el valor de una magnitud, sino que se compara con
un patrén conocido o una referencia de medida, evaluando la diferencia entre
ambos.

Mide dimensiones absolutas mediante laser.

Se utiliza solo para inspeccidn de superficies rugosas.

4. ;Qué caracteristica hace especialmente ltiles los micrometros laser?

)]

)

ez

Alta presion de contacto para penetrar en el material.
No requieren fuente de energia eléctrica.

Pueden medir piezas calientes sin contacto.

Operan exclusivamente bajo vacio.

5. ¢Cual es una aplicacion tipica de las maquinas de mediciéon por coordenadas
(CMM)?

a)

o O T

)
)
)

Determinar propiedades 6pticas de un material.
Inspeccionar formas complejas con alta resolucién.
Cortar materiales duros con precision.

Analizar rugosidad superficial en liquidos.
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6. ¢Queé principio utiliza un proyector de perfiles?
a) Escaneo laser para medicion sin contacto.
b) Proyeccidn de la silueta de una pieza para comparar o medir su forma.
c) Interferometria para medir rugosidad.
d) Ultrasonido para detectar desviaciones dimensionales.

7. ¢Qué propiedad clave permite a los micrometros obtener mediciones precisas?
a) Subajo coste
b) Su fabricacién en acero inoxidable
c) Sutambory husillo de precisién
d) Suvisualizacion digital

8. ¢Cudles laprincipal razén por la que se prefiere el sistema “Agujero Base” frente a
“Eje Base” en metrologia dimensional?
a) Porque permite mayor holgura entre piezas
b) Porque es mas econdmico de fabricar
c) Porgue el diametro de los ejes es mas dificil de obtener
d) Porque el diametro de los agujeros es mas dificil de obtener

9. ¢(Qué instrumento se utiliza para medir con alta precision angulos mediante
relaciones trigonométricas?
a) Comparador 6ptico
b) Autocolimador
c) Reglade senos
d) Calibre angular

10. ;Cual de las siguientes afirmaciones define mejor la condicién de “maximum
material condition” (MMC)?
a) Laminima cantidad de material dentro de los limites de tamafo
b) Lacondicién que contiene la maxima cantidad de material posible
c) Eltamafo nominal menos la tolerancia bilateral
d) Eltamano medio entre el limite superior e inferior

11. ;Qué ventaja clave ofrece un sistema de control de lazo cerrado (closed-loop) en
robotica?
a) Menor coste de implementacion.

) Operacidon mas rapida con menor consumo energético.

) Mayor precision al corregir desviaciones mediante retroalimentacion.

) Menor necesidad de sensores externos.

o O T

12. ;Cual de los siguientes métodos de programacién robética permite simular tareas
sin detener la produccién?
a) Ensefianza por guia manual.

) Programacion fuera de linea (off-line).

) Grabacion por sensores.

) Lenguaje porinstrucciones de voz.

o O T
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13. ¢{Qué tipo de actuador proporciona movimientos precisos sin retroalimentacion?

14.

15.

16.

17.

18.

19.

a)
b)
o)
d)

Motor de corriente continua con encoder.
Motor paso a paso.

Actuador neumatico.

Servomotor.

¢Qué tipo de sensor se utiliza para medir directamente el par en operaciones
robotizadas?

a.

b.
c.
d.

Sensor térmico
Galga extensiométrica
Sensor de presion

Sensor de par (torque)

¢Queé tipo de robot se caracteriza por tener movimientos horizontales para tareas
de ensamblaje en plano?

a.

b.
c.
d

Robot cartesiano
Robot antropomérfico
Robot SCARA

Robot esférico

¢Qué sensor es ideal para detectar presencia sin contacto fisico?

a.

b.
c.
d.

Tactil
Inductivo
Piezoeléctrico
De contacto

¢Qué propiedad fisica detecta una galga extensiométrica?

a.

b.
c.
d

Temperatura

Presién

Deformacién o tensién
Vibracién

¢Qué sistema se emplea para adaptar el comportamiento del robot a cambios del
entorno?

a.

b.
c.
d

Control discreto
Control en lazo abierto
Control adaptativo
Control secuencial

¢Qué tipo de actuador es mas adecuado para tareas de alta velocidad y baja
fuerza?

a.
b. Hidraulico

c.

d. Piezoeléctrico

Eléctrico

Neumatico
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21.

22.

23.

24,

25.

26.
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¢Qué define al sistema de acotacién de agujero base?
a. Lastolerancias se asignan exclusivamente al eje.
b. Lacotanominalse basaenelejeynoenelagujero.
c. Elagujero se mantiene fijo y las variaciones se aplican al eje.
d. Las tolerancias se expresan en funcién del volumen total de la pieza.

¢Cuadl de las siguientes es una tolerancia geomeétrica de “forma”?
a) Concentricidad.
b) Planitud.

c) Posicion.

d) Paralelismo.

¢Queé significa el simbolo “@” en el marco de control de una cota geométrica?
a) Cota proyectada.
b) Tolerancia unidimensional.
c) Zonade tolerancia cilindrica.
d) Diametro maximo permisible.

¢Qué representa el valor “IT” (International Tolerance grade)?
a) Nivelde rugosidad superficial permitido.
b) Grado de precision segun el valor nominal
c) Valor medio entre las cotas minimas y maximas.
d) Tolerancia unica para piezas electronicas.

cQué tipo de tolerancia geomeétrica controla la variacion de forma de una
superficie plana?

a) Paralelismo

b) Rectitud

c) Planitud

d) Circularidad

¢Qué tipo de extrusion se utiliza mayoritariamente en sistemas LFAM (Large
Format Additive Manufacturing) para materiales termoplasticos?

a) Extrusidon porinyeccién de filamento.

b) Extrusién de husillo con pellet fundido.

c) Extrusién por chorro de plasma.

d) Sinterizado por laser selectivo.

¢Qué principio fisico permite solidificar el material en el proceso de
estereolitografia?

a) Calentamiento por resistencia eléctrica.

b) Fusidn selectiva mediante laser de CO,,.

c) Fotopolimerizacion por luz ultravioleta.

d) Deposicion por arco de plasma.
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28.

29.

30.

31.

32.

33.
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¢Qué materiales termoplasticos reforzados son comunes en LFAM (Large Format
Additive Manufacturing) para aplicaciones estructurales?

a) PLA con aditivo de grafeno.

) ABS reforzado con fibra de vidrio o carbono.

) Nylon con recubrimiento ceramico.

) Poliestireno expandido (EPS).

o O T

¢Qué combinaciéon de parametros es mas critica para evitar el oozing (goteo no
deseado) en impresion FDM (Fuse deposition Molding) de piezas con paredes
delgadas?

a) Altura de capay temperatura de la boquilla

b) Velocidad de Retraccién y desplazamiento sin deposicion

c) Didmetro de la boquilla y niumero de perimetros

d) Temperatura de la cama y velocidad de enfriamiento

¢Qué ocurre si se imprime ABS sin un control térmico de camara en procesos MEX
(material extrusién)?

a) Formacion de burbujas en capas internas

b) Delaminacién por enfriamiento diferencial

c) Pérdida de viscosidad del polimero fundido

d) Degradacion del color del material

cQué tipo de refuerzo es mas compatible con procesos MEX si se desea mejorar la
rigidez sin comprometer la extrusion?

a) Fibras continuas de carbono

b) Polvos metalicos

c) Fibras cortas de vidrio

d) Nanotubos de carbono

En impresion MEX con materiales reforzados, ¢qué riesgo implica el uso de
velocidades de impresién excesivas?
a) Formacion de burbujas en el extrusor
b) Reflujo de material en la camara térmica
c) Desalineacion de fibras y pérdida de orientacién
d) Adhesién excesiva entre capas

¢Cuadl es la mision del cono portaherramientas?

a) Conseguir coaxialidad entre el husillo y la herramienta.

b) Transmitir par.

c) Eselsoporte de la herramienta.

d) Eslaforma de conseguirfiabilidad en el amarre de la fresa.

¢En el dial de seleccion de velocidades aparece la escala: 1000-100-10-1? ;Esto
significa?
a) Metros decimetros, centimetros, milimetros.
) Eltanto por uno del avance por defecto.
c) Milimetros. Décimas, centésimasy milésimas de metro.
) Milimetros, décimas, centésimas y milésimas, de milimetros.
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40.
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El sistema de coordenadas de trabajo se asocia a:
a) Elcero maquina.

b) Elcero pieza.
c) Cualquiera de los decalajes del cero maquina.
d) Aldecalaje aditivo.

Las funciones auxiliares se refieren a...
a) Elcontrolde los movimientos.

b) Lavelocidady aceleracién de los gjes.
c) Las maniobras de la maquina.

d) Las condiciones de corte.

cQué se entiende por “error de seguimiento” en una maquina herramienta?
a) Un parametro que define la tolerancia permitida en la posicion de cualquier eje.
b) La precision con la que un eje alcanza una posicién determinada.
c) La desviacioén, en tiempo real, entre la posicién ordenaday la posicién real de un eje
durante el movimiento.
d) Un indicador de la capacidad de la maquina para repetir una misma posiciéon en
sucesivos ciclos.

En una trayectoria circular, la |, J y K significan:

a) Coordenadas relativas del centro, del circulo, respecto del punto inicial del arco.
AsociandoselaX,JaYyKaZ.

b) Coordenadasdel centro, del circulo, respecto del punto final del arco. Asociandose
doslaX,JaYyKaZ.

c) Son las coordenadas del punto final del arco de circulo.

d) Nos indican siel arco se traza en sentido de las agujas del reloj o no.

En interpolacidn helicoidal, ;qué parametro representa el paso de la rosca?

a) lo-l; segun searosca aizquierdas o a derechas.

b) Jporque nos indica el punto final de la rosca.

c¢) No puede ejecutarse unarosca sin macho.

d) Es el parametro K es el que nos indica el paso, o lo que es lo mismo el avance por
vuelta.

¢Qué son las funciones M decodificadas?

a. Funciones de maniobra de la maquina.

b. Funciones de maniobra de la maquina, que no estan normalizadas y que el usuario
o fabricante pude configurary usar para desarrollo propio.

c. Son comandos que se configuran para que los encoders, (decodificadores), sean

mas precisos.

Se usan para que el usuario o fabricante configure la precision de los ejes.

e

En los ajustes del sistema de agujero base

a) Ladiferencia inferior es nula.

b) Latolerancia se centra sobre la medida nominal.
c) Sonempleados en el ajuste de rodamientos.

d) Dan piezas con dimensiones mas precisas.
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41. En una cota de un plano se observa la siguiente anotaciéon ' — L

a)
b)

c)
d)

Significa que el diametro acotado debe ser un eje.

Que el eje del agujero a que se refiere debe estar contenido en una zona cilindrica
de diametro 0,1 mm. alrededor del eje de referencia A.

El didmetro acotado y el centro de referencia A, han de ser colineales.

Dan piezas con dimensiones mas precisas.

42. ;Qué es el organigrama preventivo de un instituto?

a)
b)

c)

d)

Son los procedimientos establecidos para actuar en caso de accidente.

El organigrama preventivo de un Instituto es el documento que refleja como esta
organizada la estructura de recursos humanos en materia de Seguridad y Salud.
Es el documento en donde se reflejan las medidas de seguridad, especificas, de
cada instituto.

La lista jerarquica de los responsables de este.

43. ;(Cuales son funciones del N4de un instituto?

Interlocutor con el gabinete médico. Evaluacién de riesgos en el lugar de trabajo
especifico.

Establecer normas de prevencién en talleres.

Controlar el buen uso de las maquinas y equipos. Vigilar que todos cumplan las
normas de prevencion.

Interlocutor con N2 y realizar el inventario del material de seguridad.

44. ;Qué tipos de paradas existen en una maquina herramienta?

a.

b.
c.
d

Categorias 0, 1, 2.

Parada de emergenciay de rearme.

Parada de seguridad, de inspeccién de herramienta y de control dimensional.
Parada incondicional, parada condicional y de fin de programa con vuelta al
principio.

45. ;Qué tipo de senal caracteriza las perturbaciones de alta frecuencia?

a) Armonica.

b) Transitoria con tiempo de subida muy bajo.
c) Continua de baja amplitud.

d) Sinusoidal pura.

46. ;Qué tipo de motor genera mas perturbaciones electromagnéticas?

a) Motor asincrono trifasico.

b) Motor con escobillasy colector.
c) Motor de reluctancia variable.
d) Motor paso a paso.
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¢Cual es la principal forma de propagacion de las perturbaciones de baja
frecuencia?

a) Por radiacion.

b) Por reflexion.

c) Por conduccién.

d) Por absorcién dieléctrica.

De acuerdo con el articulo 160 de los estatutos de la Universitat Politécnica de
Valéncia, los derechos de propiedad industrial e intelectual derivados de la labor
investigadora del personal de la UPV pasan a formar parte de:

a) Elpatrimonio personal del investigador

b) Eldominio publico estatal

c) Elpatrimonio de la Universitat Politecnica de Valéncia

d) Unafundacién externa a la universidad creada al efecto

cQué oérgano es competente para aprobar la creacion, modificacién o supresion de
centros e institutos de investigacion en la UPV, segin el articulo 33 de sus
Estatutos?

a) Rectorado

b) Agencia Valenciana de Innovacién

c) Consejo de Gobierno

d) Claustro Universitario

Dentro de la estructura del SGA de la UPV, ;qué 6rgano universitario aprueba cada
revision de la Politica Ambiental y la Declaracion Ambiental anual?

a) Comisién Ambiental

b) Consejo de Gobierno

c) Rectorado

d) Unidad de Medio Ambiente
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51. (Qué debe hacerse con un envase de plastico que ha contenido una sustancia
peligrosa en la UPV?

52.

53.

54.

55.

56.

a) Depositarlo en el contenedor amarillo tras enjuagarlo

b) Tirarlo en el contenedor de fraccién resto

c) Tratarlo como residuo peligroso y contactar con la Unidad de Medio Ambiente
d) Desecharlo en el contenedor de envases ligeros si esta vacio

¢Cuadl es la principal fuente de perturbaciones electromagnéticas naturales?

a) Variadores de frecuencia.
b) LaAmparas fluorescentes.
c) Rayos.

d) Radares.

¢A quién corresponden los niveles N1y N3 de un instituto?

a) Aldirectory alresponsable de talleres y laboratorios.

b) Aldirectory al secretario.

c) Alresponsable de talleresy laboratorios y los jefes de cada secciodn.

d) Al director y al responsable del lugar de trabajo especifico, en materia de
prevencion; respectivamente.

¢El corrector de herramienta, nos indica?

a)
b)
c)
d)

El didmetro de la herramienta.

Eltipo de herramienta.

El radio o diametro de la herramienta, la longitud y el desgaste.
Si la herramienta, en uso, es broca, fresa o macho de roscar.

¢Qué condicidn se requiere para operar el proceso de fusion por haz de electrones

(E
a)

O T

)
)
)

o

BM)?
Presion atmosférica estandar con atmosfera inerte.
Ambiente sellado con gas nitrégeno.
Camara de vacio para evitar oxidacion.
Enfriamiento por contacto con placas metalicas.

Segun la norma UNE-EN ISO 8785, se define la textura superficial de una pieza
como:

Desviaciones aleatorias o repetitivas de la superficie geométrica que constituyen
la topografia tri-dimensional de la superficie.

Desviaciones repetitivas de la superficie geométrica que constituyen la topografia
tri-dimensional de la superficie.

Desviaciones aleatorias o repetitivas de la superficie geométrica que constituyen
la topografia bi-dimensional de la superficie.

Desviaciones aleatorias de la superficie geométrica que constituyen la topografia
tri-dimensional de la superficie.



