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1. Datos descriptivos

1.1. Datos de la asignatura

Nombre de la asignatura

565000152 - Teoria de Maquinas y Mecanismos

No de créditos 45 ECTS
Caracter Obligatoria
Curso Tercero curso
Semestre Quinto semestre

Periodo de imparticion

Septiembre-Enero

Idioma de imparticién

Castellano

Titulacion

56lA - Grado en Ingenieria Electronica Industrial y Automatica

titulaciéon

Centro responsable de la

56 - E.T.S. De Ingenieria Y Disefio Industrial

Curso académico

2025-26

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

Horario de tutorias

Nombre Despacho Correo electrénico .
David Mufioz Martin A-324 david.munoz@upm.es Sin horario.
Beatriz Santamaria _ . .
A-324 betxu.santamaria@upm.es Sin horario.

Fernandez
Juan Manuel Rodriguez juanmanuel.rodriguez@upm. ) )

) A-324 Sin horario.
Nuevo (Coordinador/a) es

GA_56lA_565000152 Teoria De Maquinas Y Mecanismos Pagina 1 de 16

1S_2025-26

Grado En Ingenieria Electronica Industrial Y Automatica



g\ ' PR/CL/001

W) | rotrionics PROCESO DE COORDINACION DE B A I[E).i::‘-r_; :fn?l?;r:ii;na y
| LAS ENSENANZAS ndustria

Jose Antonio Lozano Ruiz A-324 joseantonio.lozano@upm.es Sin horario.

Cintia Barajas Fernandez A-324 cintia.barajas@upm.es Sin horario.

Miguel Berzal Rubio A-324 m.berzal@upm.es Sin horario.

* Las horas de tutoria son orientativas y pueden sufrir modificaciones. Se debera confirmar los horarios de tutorias
con el profesorado.

3. Competencias y resultados de aprendizaje

3.1. Competencias
CE 13. - Conocimiento de los principios de teoria de maquinas y mecanismos.

CG 1. - Conocer y aplicar los conocimientos de ciencias y tecnologias basicas a la practica de la Ingenieria
Industrial

CG 10. - Creatividad.

CG 5. - Comunicar conocimientos y conclusiones, tanto de forma oral como escrita, a publicos especializados y no
especializados de modo claro y sin ambigiiedades.

CG 6. - Poseer las habilidades de aprendizaje que permitan continuar estudiando a lo largo de toda la vida para un
desarrollo profesional adecuado

CG 7. - Incorporar las TIC y las tecnologias y herramientas de la Ingenieria Industrial en sus actividades
profesionales
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3.2. Resultados del aprendizaje

RA297 - Capacidad para la determinacion de posiciones, velocidades, aceleraciones y fuerzas en mecanismos
mediante métodos gréaficos

RA295 - Conocimiento y clasificacion de los mecanismos basicos y de las partes que lo constituyen

RA296 - Capacidad para entender e interpretar los resultados obtenidos en un analisis cineméatico y dindmico de

un mecanismo

RA298 - Capacidad para la determinaciéon de posiciones, velocidades, aceleraciones y fuerzas en mecanismos
mediante métodos analiticos

RA64 - Conocimientos de los principios de teoria de maquinas y mecanismos.
RA299 - Conocimiento de los conceptos y teoremas fundamentales en la teoria de maquinas y mecanismos

RA294 - Manejo de un softwarwe de andlisis y simulacion de mecanismos

4. Descripcion de la asignatura y temario

4.1. Descripcioén de la asignatura

Esta asignatura trata sobre los mecanismos.

Una parte de la asignatura es descriptiva. Una vez definidas maquina y mecanismo, se procede a un estudio
bésico donde se clasifican los mecanismos y se definen sus componentes fundamentales, se analiza la movilidad,
se justifican las aplicaciones, etc.

En la siguiente parte se estudian distintas técnicas de calculo de posiciones, trayectorias, velocidades,
aceleraciones, fuerzas y pares en los mecanismos mas comunes, tanto aquellos que solamente contienen pares

cinematicos inferiores como los que también presentan algun par cinematico superior.
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4.2. Temario de la asighatura

1. Generalidades.
1.1. Maquina y mecanismo.
1.2. Componentes de los mecanismos.
1.3. Representacion esquematica de los mecanismos.
1.4. Clasificaciones de los eslabones.
1.5. Clasificaciones de los pares cinematicos.
1.6. Cadena cinematica y mecanismo.
1.7. Clasificacién de los mecanismos.
1.8. Movilidad de una cadena cinematica. Criterio de Kutzbach - Gruebler
2. Mecanismos planos con pares cinematicos inferiores. Mecanismos de barras articuladas.
2.1. Definicion.
2.2. Mecanismos planos de cuatro barras.
2.2.1. Mecanismo biela - manivela.
2.2.2. Mecanismo cuadrilatero articulado.
2.3. Mecanismos de seis barras.
2.4. Mecanismos con deslizadera.
2.5. Otros mecanismos articulados.
2.6. Variaciones de un mecanismo.
2.7. Mecanismos equivalentes.
2.8. Inversion cinematica.
3. Andlisis de posiciones, trayectorias y desplazamientos en los mecanismos de barras articuladas.
3.1. Posicion.
3.2. Desplazamiento y trayectoria.
3.3. Movimiento plano.
3.4. Movimiento de las barras en un mecanismo biela - manivela.
3.5. Movimiento de las barras en un mecanismo cuadrilatero articulado. Ley de Grashof.

3.6. Movimiento de las barras en otros mecanismos.
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3.7. Posicion de punto muerto en un mecanismo.

3.8. Inversién geométrica.

3.9. Analisis de posiciones, trayectorias y desplazamientos por métodos graficos.

3.10. Andlisis de posiciones, trayectorias y desplazamientos por métodos analiticos.

3.11. Analisis de posiciones, trayectorias y desplazamientos por métodos numéricos

3.12. Andlisis de posiciones, trayectorias y desplazamientos con un software especifico.
4. Andlisis de velocidades en los mecanismos de barras articuladas.

4.1. Velocidad.

4.2. Ecuacion de las velocidades relativas. ecuacion de la diferencia de velocidad entre dos puntos diferentes
de un mismo sélido rigido.

4.3. Ecuacion de las velocidades relativas. ecuacion de la diferencia de velocidad entre dos puntos
coincidentes de dos sdlidos rigidos diferentes o ecuacion de la velocidad aparente o ecuacion de la velocidad

en el movimiento relativo.

4.4, Andlisis de velocidades por métodos graficos. Poligono de velocidades.

4.5. Analisis de velocidades por métodos graficos. Método de los centros instantaneos de rotacion.
4.5.1. Centro instantaneo de rotacion.

4.5.2. Numero de CIR en un mecanismo. Teorema de los tres centros o de Kennedy. Localizacion de
CIR.

4.5.3. Andlisis de velocidades por el método de los CIR.
4.6. Analisis de velocidades por métodos analiticos.
4.6.1. Andlisis de velocidades por derivacion de las ecuaciones de posicion.
4.6.2. Andlisis de velocidades por resolucion analitica de las ecuaciones de las velocidades relativas.
4.7. Analisis de velocidades por métodos numéricos.
4.8. Andlisis de velocidades con un software especifico.
5. Andlisis de aceleraciones en los mecanismos de barras articuladas.
5.1. Aceleracion.

5.2. Ecuacion de las aceleraciones relativas. Ecuacion de la diferencia de aceleraciones entre dos puntos
diferentes de un mismo sélido rigido.

5.3. Ecuacion de las aceleraciones relativas. Ecuacion de la diferencia de aceleracion entre dos puntos
coincidentes de dos sélidos rigidos diferentes o ecuacién de la aceleracién aparente o ecuacion de la
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aceleracion en el movimiento relativo.
5.4. Anadlisis de aceleraciones por métodos gréaficos. Poligono de aceleraciones.
5.5. Analisis de aceleraciones por métodos analiticos.

5.5.1. Andlisis de aceleraciones por derivacion de las ecuaciones de velocidad.

5.5.2. Andlisis de aceleraciones por resolucion analitica de las ecuaciones de las aceleraciones

relativas.
5.6. Andlisis de aceleraciones con un software especifico.
5.7. Analisis de aceleraciones por métodos numéricos.
5.8. Linealidad en el andlisis cinematico de mecanismos.
6. Analisis cinematico de mecanismos planos con pares cinematicos superiores.
6.1. Velocidad en el contacto por rodadura y en el contacto con rodadura mas deslizamiento.

6.2. Centro instantaneo de rotacién en el contacto por rodadura y en el contacto con rodadura mas

deslizamiento.

6.3. Aceleracion en el contacto por rodadura y en el contacto con rodadura mas deslizamiento.
7. Andlisis de fuerzas y momentos estéticos en los mecanismos de barras articuladas.

7.1. Tipos de fuerzas y momentos.

7.2. Fuerzas aplicadas y fuerzas de restriccién entre cuerpos.

7.3. Fuerza y momento de una fuerza.

7.4. Leyes de Newton.

7.5. Condiciones de equilibrio.

7.6. Leyes de la estética y principio de superposicion.

7.7. Diagrama de solido libre.

7.8. Analisis de fuerzas y momentos estaticos por métodos graficos.

7.9. Andlisis de fuerzas y momentos estaticos por métodos analiticos.

7.10. Andlisis de fuerzas y momentos estaticos con un software especifico.
8. Andlisis de fuerzas y momentos dindmicos en los mecanismos de barras articuladas.

8.1. Fuerza y momento de inercia. Principio de D Alembert.

8.2. Fuerza de inercia desviada o resultante.

8.3. Fuerzas dinamicas en cuerpos sometidos a traslacion pura.
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8.4. Fuerzas dinamicas en cuerpos sometidos a rotacion pura.

8.5. Andlisis de fuerzas y momentos dinamicos por métodos analiticos y por métodos gréficos.

8.6. Andlisis de fuerzas y momentos dindmicos con un software especifico.
9. Maquinas simples, correas, cadenas y cables.

9.1. Relacién de transmision.

9.2. Maquinas simples.

9.3. Transmisioén correa - polea.

9.4. Andlisis cinemético de la transmision correa - polea.

9.5. Analisis dinamico de la transmision correa - polea.

9.6. Cables.

9.7. Transmisién rueda dentada - cadena
10. Levas, ruedas de friccién y engranajes.

10.1. Mecanismo leva - seguidor.

10.2. Clasificacion de las levas y de los seguidores.

10.3. Ruedas de friccidn.

10.4. Engranajes.

10.5. Caracteristicas de una rueda dentada.

10.6. Clasificaciones de las ruedas dentadas.

10.7. Analisis cinematico de los engranajes.

10.8. Andlisis dinamico de los engranajes.

10.9. Trenes de engranajes.

10.10. Otros mecanismos.
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5.1. Cronograma de la asignatura *

Sem

Actividad tipo 1

Actividad tipo 2 Tele-ensefianza

Actividades de evaluacion

Tema 1
Duraci6n: 03:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Tema 2
Duracién: 03:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Tema 3
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Inicio Tema 4
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Continuacion Tema 4
Duracién: 03:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

Practica 1

Duracién: 02:00
PL: Actividad del tipo Préacticas de

Laboratorio

Fin Tema 4
Duracién: 03:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

Inicio Tema 5
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Prueba 1 de evaluacién progresiva
Duracién: 01:00
OT: Otras actividades formativas /
Evaluacion

Prueba 1 de evaluacién progresiva
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion Progresiva

Presencial

Duracién: 01:00

Fin Tema 5
Duracién: 03:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

Inicio Tema 6
Duracién: 03:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Practica 2

Duracién: 02:00
PL: Actividad del tipo Préacticas de

Laboratorio

Fin Tema 6
Duracién: 03:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

10

Inicio Tema 7
Duraci6n: 03:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

GA_56IA_565000152
1S_2025-26
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Fin Tema 7

11 Duracién: 03:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

Inicio Tema 8 Practica 3 Evaluacion progresiva practicas 1,2y 3
Duracién: 03:00 Duracién: 02:00 [EP: Técnica del tipo Examen de Practicas
12 LM: Actividad del tipo Leccion Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de Evaluacion Progresiva
Laboratorio No presencial

Duracion: 01:00

Fin Tema 8
Duraci6n: 02:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

13
Tema 9
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
Inicio Tema 10 Prueba 2 de evaluacién progresiva
Duraci6n: 01:00 EX: Técnica del tipo Examen Escrito
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Evaluacion Progresiva
Presencial
Fin Tema 10 Duracién: 01:00
Duracién: 01:00
14 PR: Actividad del tipo Clase de Problemas
Prueba 2 de evaluacién progresiva
Duracién: 01:00
OT: Otras actividades formativas /
Evaluacion
15
16
Examen final
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion Global
Presencial
Duracion: 03:00
Examen evaluacién progresiva
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
17 Evaluacién Progresiva

Presencial
Duraci6n: 03:00

Evaluacion progresiva practicas 1,2y 3
[EP: Técnica del tipo Examen de Practicas
Evaluacién Global

Presencial

Duracién: 01:00

Para el calculo de los valores totales, se estima que por cada crédito ECTS el alumno dedicara dependiendo del
plan de estudios, entre 26 y 27 horas de trabajo presencial y no presencial.
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6. Actividades y criterios de evaluacién

6.1. Actividades de evaluacién de la asignatura

6.1.1. Evaluacion (progresiva)

L . . L Peso en la . Competencias
Sem. Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
EX: Técnica
. CG 1.
» . del tipo .
6 Prueba 1 de evaluacion progresiva Presencial 01:00 15% /10 CG 5.
Examen
. CE 13.
Escrito
L CG 1.
EP: Técnica
. . . . CG 6.
Evaluacién progresiva practicas 1, del tipo .
12 No Presencial 01:00 10% /10 CG7.
2y3 Examen de
- CG 10.
Practicas
CE 13.
EX: Técnica
. CG 1.
y . del tipo .
14 Prueba 2 de evaluacion progresiva Presencial 01:00 15% /10 CG5.
Examen
. CE 13.
Escrito
- CG5.
EX: Técnica
. CG 6.
y . del tipo .
17 Examen evaluacion progresiva Presencial 03:00 60% 4/10 CG7.
Examen
. CG 10.
Escrito
CE 13.
6.1.2. Prueba evaluacién global
L . . . Peso en la . Competencias
Sem Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
CG 1.
EX: Técnica CG 5.
. del tipo . CG 6.
17 Examen final Presencial 03:00 90% 5/10
Examen CG7.
Escrito CG 10.
CE 13.
- CG 1.
EP: Técnica
. . . . CG 6.
Evaluacién progresiva practicas 1, del tipo .
17 Presencial 01:00 10% /10 CG7.
2y3 Examen de
o CG 10.
Practicas
CE 13.
GA_56IA_565000152 Teoria De Maquinas Y Mecanismos Péagina 10 de 16
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6.1.3. Evaluacién convocatoria extraordinaria
o . . . Peso en la . Competencias
Descripcion Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
CG 1.
EX: Técnica del CG 6.
Examen final tipo Examen Presencial 03:00 100% 5/10 CG7.
Escrito CG 10.
CE 13.

6.2. Criterios de evaluacion

Convocatoria ordinaria

La asignatura se evaluara mediante la realizacion de:

- Dos pruebas parciales progresivas durante el curso. Estas pruebas serdn en formato test con preguntas
reflexivas sobre los conceptos fundamentales de la asignatura y con aplicaciones teoricas. Las pruebas parciales
se calificardn sobre 10 puntos.

- Una prueba global final en la fecha habilitada al efecto durante el periodo de exdmenes. Esta prueba
comprendera dos bloques:

o Blogue A: problemas, sobre cualquier contenido impartido durante el curso. Este bloque se calificard sobre 10
puntos.

o Bloque B: teoria, en formato test con preguntas reflexivas sobre los conceptos fundamentales de la asignatura y
con aplicaciones tedricas. Este bloque se calificara sobre 10 puntos.

- 3 sesiones practicas de asistencia obligatoria. Se evaluara el aprovechamiento mediante la realizacion de un
ejercicio con un software de andlisis y simulacién de mecanismos y/o la entrega de una memoria de practicas. La
puntuaciéon maxima sera de 10 puntos.

Aquellos estudiantes que hayan realizado el laboratorio en convocatorias anteriores no sera necesario que repitan
las practicas (se considerara un bloque liberado). Se conservara la calificacién obtenida en el laboratorio sin fecha
de caducidad.
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Los estudiantes que hayan realizado las dos pruebas parciales progresivas no estan obligados a presentarse al
Bloque B, teoria en la prueba global. Si no se presentan a este Bloque B su calificacién se calculard segun el

siguiente algoritmo:

Calificacion final = 0.6*(calificacion del Bloque A de la prueba global) + 0.3*(promedio de las calificaciones
obtenidas en las dos pruebas parciales) + 0.1*(calificacion de las préacticas de laboratorio).

Si estos estudiantes se presentan de forma voluntaria a este bloque B se aplicara la mejor de las calificaciones

entre la obtenida segun el algoritmo anterior o segun el siguiente algoritmo:

Calificacion final = 0.6*(calificacion del Blogue A de la prueba global) + 0.3*(calificacién del Bloque B de la prueba
global) + 0.1*(calificacion de las practicas de laboratorio).

Aquellos estudiantes que no se hayan presentado a alguna de las pruebas parciales deberan realizar de manera
obligatoria tanto el Bloque A como el Bloque B en la prueba global. La calificacion de la asignatura se calculara

segun el siguiente algoritmo:

Calificacién final = 0.6*(calificacion del Bloque A de la prueba global) + 0.3*(calificacién del Bloque B de la prueba
global) + 0.1*(calificacién de las practicas de laboratorio).

Para aprobar la asignatura en la Convocatoria Ordinaria serd necesario obtener una calificacion minima de 5
puntos siempre y cuando se haya asistido a las 3 sesiones de practicas de laboratorio y en el blogue A se haya

obtenido una calificacion minima de 4 puntos sobre 10.

En caso de no cumplirse las condiciones indicadas en el parrafo anterior para aprobar la asignatura, la maxima

calificacién posible sera 4,8 puntos.

Aquellos estudiantes que no se presenten ni a las pruebas parciales progresivas ni a la prueba global y
Unicamente hayan realizado las practicas de laboratorio figuraran en actas como No Presentado.

Convocatoria extraordinaria
La asignatura se evaluara mediante la realizacion de:

- Un examen global en la fecha habilitada al efecto durante el periodo de exadmenes que contendra problemas y

cuestiones en formato test con preguntas reflexivas sobre los conceptos fundamentales de la asignatura y con
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aplicaciones tedricas. Este examen se calificara sobre 10 puntos.

- 3 sesiones practicas de asistencia obligatoria.

La calificacion de la asignatura se calculara segun el siguiente algoritmo:

Calificacion final = Calificacion del examen.

Para aprobar la asignatura en la Convocatoria Extraordinaria sera necesario obtener una calificacion minima de 5

puntos sobre 10 y haber asistido a las 3 sesiones de practicas de laboratorio.

En caso de no cumplirse las condiciones indicadas en el parrafo anterior para aprobar la asignatura, la maxima

calificacion posible sera 4,8 puntos.

Aquellos estudiantes que no se presenten a la prueba global y Unicamente hayan realizado las practicas de

laboratorio figuraran en actas como No Presentado.

7. Recursos didacticos

7.1. Recursos didacticos de la asignatura

Nombre Tipo Observaciones
Teoria de méaquinas. Bibliografia Autor: Avello. Ed. Tecnum
Fundamentos de mecanismos y o s .
o ) ) Bibliografia Autores: Calero y Carta. Ed. McGraw-Hill.
magquinas para ingenieros.
Disefio de mecanismos. Analisis y o i )
. Bibliografia Autor: Erdman. Ed. Prentice Hall.
sintesis.
Apuntes de Teoria de Maquinas y o s ) .
) Bibliografia Autores: Equipo docente de la asignatura.
Mecanismos.
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Problemas resueltos de teoria de Bibli . Autores: Garcia Prada, Castejon y Rubio. Ed.
] ) ibliografia
maquinas y mecanismos. Thomson.
Cinemaética de mecanismos. Bibliografia Autor: Hernandez. Ed. Sintesis.
Disefio de maquinaria. Bibliografia Autor: Norton. Ed. McGraw-Hill.
i o o s Autores: Simon, Bataller y otros autores. Ed.
Fundamentos de teoria de maquinas. | Bibliografia )
Bellisco
Teoria de maquinas y mecanismos. Bibliografia Autor: Shigley. Ed. McGraw Hill.
Problemas resueltos de teoria de o s Autores: Sufier, Rubio y otros autores. Ed.
o ) Bibliografia ) ) o )
maquinas y mecanismos Universidad Politécnica de Valencia
i ) Autores: Blanco, Torres y Giménez. Ed.
Teoria de Mecanismos: Apuntes y o . o
Bibliografia Departamento de Ingenieria. Area de
problemas resueltos o o ) )
Ingenieria Mecénica. Universidad
Teoria de mecanismos: ejercicios o s Autores: Napoles, Sanchez y Zayas. Ed.
Bibliografia ) ) o
resueltos. Universidad Politécnica de Catalufia.
Maguinas y mecanismos. Bibliografia Autor: Myszka. Ed. Pearson.
] N ] o s Autores: Reino y Galan. Ed. Universidad de
Cinematica de mecanismos planos. Bibliografia
Extremadura.
Teoria de maquinas. Problemas de o i Autor: Nieto. Ed. Universidad de Castilla ? La
) i ) Bibliografia
cinematica de mecanismos. Mancha.
o ) o s Autores: Roda, Mata y Albelda. Ed.
Maquinas y mecanismos. Bibliografia ) ) o )
Universidad Politécnica de Valencia.
i o o i Autores: Cardona y Clos. Ed. Universidad
Teoria de maquinas Bibliografia L .
Politécnica de Catalufia.
. o ) o s Autor: Dominguez. Ed. Universidad de
Teoria de maquinas y mecanismos. Bibliografia .
Sevilla.
Ejercicios resueltos de Teoria de o i Autores: Chamorro, Garcia, Martinez y
o ) Bibliografia ) ) ) )
maquinas y mecanismos. Reina. Ed. Universidad de Sevilla.
www.dmg-lib.org Recursos web
Aula de docencia informatica. Equipamiento
www.artas.nl Recursos web
Laboratorio de cinematica y dinamica ) )
o Equipamiento
de maquinas
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sintesis de mecanismos.

8. Otra informacioén

8.1. Otra informacion sobre la asignatura

Las comunicaciones entre profesor y alumno se realizaran presencialmente y de forma telematica (por correo
electrénico, por Moodle o mediante plataformas on line, preferentemente Teams).

En los horarios de tutoria del profesor todos estos canales estaran abiertos. Ademas, se procurara atender a los

alumnos también fuera de estos horarios si fuese necesario.

En esta asignatura se integran y trabajan de forma transversal los ODS (Objetivos de Desarrollo Sostenible)
promovidos por Naciones Unidas para afrontar los retos que plantea la Agenda 2030.

Estos ODS son parte de los criterios de disefio que se aplican en el &mbito del Disefio de Maquinas, del que forma
parte esta asignatura.

Dentro de la optimizacion del disefio se considera la utilizacion de materiales ecolégicos, sostenibles, reciclables y
respetuosos con el medioambiente, y la reduccion de la energia necesaria para el correcto funcionamiento de los
mecanismos. También se promueve el consumo responsable y sostenible. De esta manera se reducen costes y se
minimiza el impacto ambiental.

Estas acciones estardn encuadradas de forma directa con los siguientes ODS: "12 Produccién y consumo
responsable”, "9 Industria, innovacion e infraestructuras"”, "7 Energia asequible y no contaminante" y "13 Accion

por el clima".

De forma indirecta se esta trabajando con los ODS: "4 Educacion de calidad" y "5 Igualdad de género".
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