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EDUCA BUSINESS SCHOOL

SOMOS EDUCA BUSINESS SCHOOL

EDUCA Business School es una institucién de formacién online especializada en negocios. Como
miembro de la Comisién Internacional de Educacion a Distancia y con el prestigioso Certificado de
Calidad AENOR (normativa ISO 9001) nuestra institucién se distingue por su compromiso con la
excelencia educativa.

Nuestra oferta formativa, ademas de satisfacer las demandas del mercado laboral actual, puede
bonificarse como formacién continua para el personal trabajador, asi como ser homologados en
Oposiciones dentro de la Administracién Pablica. Las titulaciones de EDUCA Business School se
pueden certificarse con la Apostilla de La Haya dotandolos de validez internacional en mas de 160
paises.
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

RANKINGS DE EDUCA BUSINESS SCHOOL

Educa Business School se engloba en el conjunto de EDUCA EDTECH Group, que ha sido reconocido
por su trabajo en el campo de la formacién online.

Todas las entidades bajo el sello EDUCA EDTECH comparten la misién de democratizar el acceso a la
educacién y apuestan por la transferencia de conocimiento, por el desarrollo tecnolégico y por la
investigacion. Gracias a ello ha conseguido el reconocimiento de diferentes rankings a nivel nacional e
internacional.
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EDUCA BUSINESS SCHOOL
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

BY EDUCA EDTECH

Educa Business School es una marca avalada por EDUCA EDTECH Group, que esta compuesto por un
conjunto de experimentadas y reconocidas instituciones educativas de formacién online. Todas las
entidades que lo fForman comparten la misién de democratizar el acceso a la educacién y apuestan por
la transferencia de conocimiento, por el desarrollo tecnolégico y por la investigacién.
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METODOLOGIA LXP

La metodologia EDUCA LXP permite una experiencia mejorada de aprendizaje integrando la Al en los
procesos de e-learning, a través de modelos predictivos altamente personalizados, derivados del
estudio de necesidades detectadas en la interaccion del alumnado con sus entornos virtuales.

EDUCA LXP es fruto de la Transferencia de Resultados de Investigacion de varios proyectos

multidisciplinares de I+D+i, con participacion de distintas Universidades Internacionales que apuestan
por la transferencia de conocimientos, desarrollo tecnoldgico e investigacion.

\{:}, 1. Flexibilidad

)

O Aprendizaje 100% online y flexible, que permite al alumnado estudiar
= donde, cuando y como quiera.

2. Accesibilidad

[_r\@',ﬁl Cercania y comprension. Democratizando el acceso a la educacion
— trabajando para que todas las personas tengan la oportunidad de seguir
formandose.

3. Personalizacion

3

linerarios formativos individualizados y adaptados a las necesidades de
cada estudiante.

4. Acompanamiento /S eguimiento docente

Orientacion académica por parte de un equipo docente especialista en su
area de conocimiento, que aboga por la calidad educativa adaptando los
procesos a las necesidades del mercado laboral.

30

304

5. Innovacion

Desarrollos tecnologicos en permanente evolucion impulsados por la Al
mediante Learning Experience Platform.

B

6. Excelencia educativa

0 & Enfoque didactico orientado al trabajo por competencias, que favorece un
aprendizaje practico v significativo, garantizando el desarrollo profesional.



EDUCA BUSINESS SCHOOL

RAZONES POR LAS QUE ELEGIR EDUCA BUSINESS SCHOOL

1 « FORMACION ONLINE ESPECIALIZADA

Nuestros alumnos acceden a un modelo pedagodgico
innovador de mas de 20 aiios de experiencia educativa con
Calidad Europea.

A

Ay |

2- METODOLOGIA DE EDUCACION FLEXIBLE

Con nuestra metodologia estudiaran 100% online y nuestros ar
alumnos/as tendran acceso los 365 dias del ano a la
plataforma educativa.

3. CAMPUS VIRTUAL DE ULTIMA TECNOLOGIA

ﬂ
v

Contamos con una plataforma avanzada con material adaptado a
la realidad empresarial, que fomenta la participacion, interaccion y
comunicacion con alumnos de distintos paises.
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

4- DOCENTES DE PRIMER NIVEL

Nuestros docentes estan acreditados y formados en
Universidades de alto prestigio en Europa, todos en
activo y con una amplia experiencia profesional.

5- TUTORIA PERMANENTE

ﬂ Contamos con un Centro de Atencion al Estudiante CAE,
b que brinda atencion personalizada y acompanamiento

‘ Z:JZ durante todo el proceso formativo.

6- DOBLE MATRICULACION

Algunas de nuestras acciones formativas cuentan con la 4‘ 4‘
llamada Doble matriculacion, que te permite obtener dos
formaciones, ya sean de masters o curso, al precio de una.
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

Master en Disefo, Implementacion y Gestion de Sistemas de
Automatizacién Industrial

DURACION
@ 1500 horas

m MODALIDAD
1S ONLINE

ACOMPANAMIENTO

g\‘&fg PERSONALIZADO

Titulaciéon

Titulacién de Master en Diseno, Implementacion y Gestion de Sistemas de Automatizacion Industrial
con 1500 horas expedida por EDUCA BUSINESS SCHOOL como Escuela de Negocios Acreditada para la
Imparticion de Formacién Superior de Postgrado, con Validez Profesional a Nivel Internacional
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mo centro acreditado para la imparticion de acciones formativas

expide el presente t

H NOMBRE DEL ALUMNO/A

vvvvvvvvvv de documento XXXXXXXXX ha superado los estudios correspondientes de
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

Descripcion

El Master en Disefno, Implementacion y Gestién de Sistemas de Automatizacién Industrial te ofrece la
oportunidad de sumergirte en un sector en constante auge y con alta demanda laboral. La
automatizacion industrial es el corazén de la innovacién en la manufactura moderna, y comprender sus
principios eléctricos, neumaticos y robéticos es esencial para liderar en el campo. Con este master,
adquieres habilidades para disefiar y mantener sistemas automatizados, dominar la programacién de
PLCy explorar la robética industrial. Ademas, te capacitaras en redes de comunicacion industriales y
supervisién de procesos mediante SCADA y HMI, fundamentales para la eficiencia operativa. Este
programa online flexible te permite adquirir conocimientos avanzados sin importar tu ubicacién,
brindandote las herramientas necesarias para destacar en un entorno competitivo y dindmico.

Objetivos

'- Disenar sistemas de automatizacién eléctrica aplicando principios electromagnéticos avanzados. -
Implementar y mantener circuitos neumaticos e hidraulicos optimizados para la industria. - Configurar
autématas PLC utilizando lenguajes de programaciéon LD y FBD. - Analizar y programar robots
industriales para integracion en procesos automatizados. - Gestionar redes de comunicacion
industriales asegurando su correcta instalacion y funcionamiento. - Desarrollar interfaces HMl y
SCADA para supervisiéon eficiente de procesos automatizados. - Coordinar proyectos de
automatizacion industrial aplicando normas y estandares de disefo.

Para qué te prepara

El Master en Disefo, Implementacién y Gestién de Sistemas de Automatizacién Industrial esta dirigido
aingenieros, técnicos y profesionales del sector industrial que buscan profundizar en técnicas
avanzadas de automatizacién, robdtica y sistemas de control. Ideal para quienes deseen actualizar sus
habilidades en programacién de PLCs, redes de comunicacién y supervisién de procesos mediante
SCADA y HMI.

A quién va dirigido

El Master en Disefo, Implementaciéon y Gestién de Sistemas de Automatizacién Industrial te prepara
para enfrentar desafios complejos en el dmbito industrial. Aprenderas a disefar e implementar
sistemas eléctricos, neumaticos e hidraulicos, ademas de programar autématas PLC y gestionar redes
de comunicacion industriales. Seras capaz de supervisar y monitorizar procesos mediante SCADAy
HMI, y aplicar soluciones robéticas avanzadas, mejorando asi la eficiencia y productividad en entornos
automatizados.
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

Salidas laborales

- Ingeniero en automatizacién industrial - Disenador de sistemas de control - Programador de PLC's y
robots industriales - Técnico en mantenimiento de automatismos neumaticos e hidraulicos -
Especialista en redes de comunicacién industriales - Supervisor de procesos mediante sistemas SCADA
y HMI - Consultor en integracion de sistemas automatizados - Desarrollador de soluciones de
automatizacién avanzada
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

TEMARIO

MODULO 1. TECNICAS DE AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 1. PRINCIPIOS ELECTRICOS Y ELECTRO-MAGNETICOS

AN =

Principios y propiedades de la corriente eléctrica
Fenédmenos eléctricos y electromagnéticos

Medida de magnitudes eléctricas Factor de potencia
Leyes utilizadas en el estudio de circuitos eléctricos
Sistemas monofasicos Sistemas trifasicos

UNIDAD DIDACTICA 2. INSTALACIONES ELECTRICAS APLICADAS A INSTALACIONES AUTOMATIZADAS

AN =

Tipos de motores y parametros fundamentales
Procedimientos de arranque e inversion de giro en los motores
Sistemas de proteccion de lineas y receptores eléctricos
Variadores de velocidad de motores Regulaciéon y control
Dispositivos de proteccion de lineas y receptores eléctricos

UNIDAD DIDACTICA 3. COMPONENTES DE AUTOMATISMOS ELECTRICOS

1.

Automatismos secuenciales y continuos Automatismos cableados

2. Elementos empleados en la realizacion de automatismos: elementos de operador, relé, sensores

o

y transductores

. Cablesy sistemas de conduccién de cables

Técnicas de diseio de automatismos cableados para mando y potencia

. Técnicas de montaje y verificacion de automatismos cableados

UNIDAD DIDACTICA 4. REGLAJE Y AJUSTES DE INSTALACIONES AUTOMATIZADAS

ounhkwn-=

Reglajesy ajustes de sistemas mecanicos, neumaticos e hidraulicos
Reglajes y ajustes de sistemas eléctricos y electrénicos

Ajustes de Programas de PLC entre otros

Reglajes y ajustes de sistemas electrénicos

Reglajes y ajustes de los equipos de regulaciéon y control

Informes de montaje y de puesta en marcha

UNIDAD DIDACTICA 5. MANTENIMIENTO CORRECTIVO ELECTRICO-ELECTRONICO

NoubkhwnN=

Interpretacién de documentacion técnica

Tipologia de las averias

Diagnéstico de averias del sistema eléctrico-electrénico

Maquinas, equipos, Utiles, herramientas y medios empleados en el mantenimiento
Mantenimiento de los sistemas eléctricos y electrénicos

Mantenimiento de los equipos

Reparacién de sistemas de automatismos eléctricos-electrénicos Verificacion y puesta en
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

servicio
8. Reparacion y mantenimiento de cuadros eléctricos

MODULO 2. DISENO, INSTALACION Y MANTENIMIENTO DE AUTOMATISMOS NEUMATICOS,
ELECTRONEUMATICOS E HIDRAULICOS

UNIDAD DIDACTICA 1. AUTOMATIZACION INDUSTRIAL DESDE LA PERSPECTIVA NEUMATICA

Sistemas neumaticos en la industria

Senales en automatismos: analdgicas y digitales
Ventajas de un sistema automatizado

La piramide CIMy los grados de automatizacion
Tipologia de automatismos y tecnologias
Procedimientos y técnicas utilizados para automatizacion
Fases de implantacién de una automatizacién digital

Nounbkhwn=

UNIDAD DIDACTICA 2. FUNDAMENTOS FiSICOS Y CALCULOS NEUMATICOS

1. Concepto de presiéon, magnitudesy céalculos

2. Concepto de caudal, magnitudes y calculos

3. Leyes que rigen el funcionamiento de los gases: Gay-Lussacy Boyle
4. Concepto de Potencia Neumatica: magnitudes, calculos y pérdidas

UNIDAD DIDACTICA 3. PARAMETROS Y COMPONENTES EN LA PRODUCCION DE AIRE COMPRIMIDO

Tipos de compresores: dinamicos, desplazamiento rotativo y alternativo
Dimensionamiento y cdlculo del rendimiento volumétrico de un compresor
Selecciéon de un compresor: dbaco

Dimensionamiento y calculo de un depésitos de aire comprimido
Caracteristicas de las instalaciones de centrales compresoras

nhwn =

UNIDAD DIDACTICA 4. PARAMETROS Y COMPONENTES PARA EL TRATAMIENTO DEL AIRE
COMPRIMIDO

1. Caracteristicas del aire comprimido y pardmetros de humedad
2. Caracteristicas del proceso de compresién del aire

3. Procedimientos de secado del aire comprimido

4. Tratamiento del aire comprimido

UNIDAD DIDACTICA 5. DIMENSIONADO, INSTALACION Y MANTENIMIENTO DE REDES DE AIRE
COMPRIMIDO

Componentes y disefo de la linea principal

Dimensionado de las tuberias

Componentes y disefo de lineas secundarias

Racordaje

Principales operaciones de mantenimiento en redes de aire comprimido
Consideraciones a tener en cuenta en las redes de aire comprimido

ounpkwn-=

UNIDAD DIDACTICA 6. TIPOLOGIA Y FUNCIONAMIENTO DE ACTUADORES NEUMATICOS
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10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.

N A WN =

EDUCA BUSINESS SCHOOL

Tipologia de actuadores neumaticos Rotativos

Tipologia de cilindros neumaticos

Cilindros de simple efecto

Cilindros de doble efecto

Cilindros de impacto

Cilindros de doble vastago

Cilindros Tandem

Cilindros con vastago cuadrado

Cilindros telescopicos

Cilindro de carrera variable

Cilindros multiposicion

Cilindros sin vastago

Unidades de par

Cilindros magnéticos

Pinzas de presion neumaticas

Bombas de vacio y ventosas

Célculo de la velocidad de desplazamiento del vastago de un cilindro
Amortiguacion de los cilindros neumaticos

Seleccién de un cilindro neumatico en funcién de sus caracteristicas

UNIDAD DIDACTICA 7. CLASIFICACION Y FUNCIONAMIENTO DE LOS DISTRIBUIDORES Y VALVULAS
AUXILIARES

nhwn =

Tipologia de valvulas: direccionales o distribuidores
Tipologia y caracteristicas de las valvulas de bloqueo
Tipologia y caracteristicas de las valvulas de caudal
Tipologia y caracteristicas de las valvulas de presion
Condiciones de servicio de los distribuidores

UNIDAD DIDACTICA 8. CARACTERISTICAS Y UTILIZACION DE LOS SISTEMAS OLEONEUMATICOS

nhwn=

Convertidores de presion

Sincronizacién de movimientos en cilindros

Multiplicadores de presién

Bombas oleoneumaticas

Regulacién de la velocidad de cilindros neumaticos Unidades de avance

UNIDAD DIDACTICA 9. AUTOMATISMOS NEUMATICOS: BASICOS, DIAGRAMA ESPACIO-FASE-TIEMPO
Y CASCADA

1.
2.
3.

Disefo de circuitos neumaticos de automatismos sencillos
Resolucion de circuitos mediante el sistema intuitivo Diagramas espacio-fase-tiempo
Resolucién de automatismos neumaticos mediante el sistema cascada

UNIDAD DIDACTICA 10. COMPONENTES Y ESQUEMAS PARA ELECTRONEUMATICA

1.
2.
3.

Logica o sistemas programables
Légica o sistemas cableados
Electrovalvulas
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

Presostatos

Interfac hombre maquina HMI

Adquisicién de datos Sensores

Funcionamiento del relé y tipologias: con enclavamiento y temporizados
Interpretaciéon de esquemas y asociacion de elementos

Conceptos basicos de circuitos eléctricos

Casos practicos de circuitos electroneumaticos de automatismos sencillos
Resolucién de automatismos electroneumdaticos mediante el sistema cascada

AN R

—_—

UNIDAD DIDACTICA 11. HIDRAULICA APLICADA. FUNDAMENTOS Y CALCULOS

1. Principios fundamentales de la hidrdulica

2. Propiedades principales de los fluidos hidraulicos

3. Realizacién de los calculos de las magnitudes y pardmetros basicos
4. Elementos hidraulicos

UNIDAD DIDACTICA 12. DISENO DE CIRCUITOS HIDRAULICOS

Mando de un cilindro de simple efecto

Mando de un cilindro de doble efecto

Regulacién de la velocidad de avance de un cilindro
Regulacién de presién

Electrohidraulica

AN =

MODULO 3. CONFIGURACION Y PROGRAMACION AUTOMATAS PLC'S
UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTOS Y EQUIPOS UTILIZADOS EN AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

Conceptos previos

Objetivos de la automatizacion

Grados de automatizacién

Clases de automatizacion

Equipos para la automatizacién industrial
Didlogo Hombre-maquina, HMIy SCADA

ounpknNn-=

UNIDAD DIDACTICA 2. AUTOMATAS PROGRAMABLES: EVOLUCION Y CLASIFICACION

Definicién y operaciones que realizan los autématas programables PLC
Historia y evolucién de los autématas programables

Ventajas y desventajas del PLC frente a la légica cableada

Clasificacion de los autématas

MicroPLC’s

Ubicacion del autémata programable dentro del cuadro

ounhkhwnNn-=

UNIDAD DIDACTICA 3. FUNCIONAMIENTO Y ARQUITECTURA DE LOS PLC’S

Funcionamiento y bloques esenciales de los autématas programables
Dispositivos de programacién de autématas programables

Ciclo de funcionamiento de autématas programables

Fuente de alimentacién: comunes, especificas y tampdn

N =
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EDUCA BUSINESS SCHOOL

Arquitectura de la unidad central de proceso (CPU) de un PLC
Memoria del autémata: tipologia y almacenamiento de variables

UNIDAD DIDACTICA 4. INTERFAZ DE ENTRADAS Y SALIDAS EN EL PLC: TIPOLOGIA Y DIAGNOSTICO

VWO N A WDN =

Interfac de entraday salida

Senales de entrada digitales (todo-nada)

Senales de entrada analdgicas

Salidas arelé

Salidas a transistores

Salidas a Triac

Salidas analdgicas

Diagnéstico y comprobacién de entradas y salidas mediante instrumentacién
Entradas analdgicas en PLC: normalizacion y escalado

UNIDAD DIDACTICA 5. CICLO DE FUNCIONAMIENTO DEL AUTOMATA

ounpwN-=

Secuencias de operaciones del autémata programable: watchdog
Modos de operacién del autémata programable

Etapas del ciclo de funcionamiento del PLC

Chequeos del sistema y rutinas iniciales y ciclicas

Tiempo de ejecucién y control en tiempo real

Elementos de proceso rapido

UNIDAD DIDACTICA 6. CONFIGURACION DEL AUTOMATA PROGRAMABLE

N A WN =

Importancia de la configuracion del autémata programable

Tipos de procesadores en la Unidad Central de Proceso

Configuracion de la Unidad de Control: procesadores centrales y periféricos
Unidades de control redundantes

Configuraciones del sistema de entradas / salidas: centralizadas y distribuidas
Comunicaciones industriales y médulos de comunicaciones

Memoria masa

Periféricos

UNIDAD DIDACTICA 7. PROGRAMACION DE PLC'S: ALGEBRA DE BOOLE Y ELEMENTOS ESPECIALES

—_—

~fovYReNoaURWN S

Conceptos generales de programacion

Estructuras del programa de aplicacién y ciclo de ejecucion: programacion estructurada
Representacion de los lenguajes de programaciény la norma IEC
Algebra de Boole: postulados y teoremas

Uso y funcionamiento de temporizadores Ejemplos de aplicacion
Funcionamiento de contadores Ejemplos de aplicacion
Funcionamiento de comparadores Ejemplos de aplicacién
Funcién SET-RESET (RS) Ejemplos de aplicacién

Funcionamiento del Teleruptor Ejemplos de aplicacién

Elemento de flanco positivo y negativo Ejemplos de aplicacion
Operadores aritméticos Ejemplos de aplicacién
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UNIDAD DIDACTICA 8. LENGUAJE DE PROGRAMACION EN DIAGRAMA DE CONTACTOS: LD

ounpkpwN-=

Lenguaje en esquemas de contacto

Reglas del lenguaje LD

Elementos de entraday salida del lenguaje

Elementos de ruptura de la secuencia de ejecucion

Caso practico resuelto con LD: accionamiento de Motores-bomba
Caso practico resuelto con LD: estampadora semiautomatica

UNIDAD DIDACTICA 9. PROGRAMACION DE PLC CON LENGUAJE DE FUNCIONES LOGICAS: FBD

kN =

Funciones y puertas légicas

Reglas de funcionamiento del lenguaje en lista de instrucciones
Ejemplos de aplicaciéon con FBD

Caso practico resuelto con FBD: taladro semiautomatico

Caso practico resuelto con FBD: taladro semiautomatico

UNIDAD DIDACTICA 10. PROGRAMACION CON LENGUAJE EN LISTA DE INSTRUCCIONES IL Y TEXTO
ESTRUCTURADO ST

AN =

Lenguaje en lista de instrucciones

Estructura de una instruccion de mando Ejemplos

Ejemplos de instrucciones de mando para diferentes marcas de PLC
Instrucciones en lista de instrucciones

Lenguaje de programacion por texto estructurado

UNIDAD DIDACTICA 11. PROGRAMACION CON GRAFCET

N

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.

N A WN =

Presentacion de la herramienta o lenguaje GRAFCET
Principios Basicos de GRAFCET

Etapas

Acciones asociadas a etapas

Condicién de transicién

Reglas de Evolucion del GRAFCET

Implementacion del GRAFCET

Pulso inicial

Eleccién condicional entre varias secuencias con GRAFCET
Bifurcacién en O Subprocesos alternativos

Secuencias simultaneas

Salto Condicional a otra Etapa

Utilizacion de macroetapas en GRAFCET

Elaboracion del programa de usuario

Caso practico resuelto con GRAFCET: activaciéon de semaforo con pulsador
Caso practico resuelto con GRAFCET: control de puente grida

UNIDAD DIDACTICA 12. CASOS PRACTICOS RESUELTOS Y EXPLICADOS DE PROGRAMACION DE PLC’S

1.
2.

Practica Secuencia de LED
Practica Alarma sonora
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9.
10.
11.
12.
13.
14.

EDUCA BUSINESS SCHOOL

Practica Control de ascensor con dos pisos

Practica Control de depésito

Practica Control de un seméaforo

Practica Cintas transportadoras

Practica Control de un Parking

Practica Automatizacién de puerta Corredera
Practica : Automatizacion de proceso de elaboracién de curtidos
Practica Programacion de escalera automatica
Practica Automatizacién de apiladora de cajas
Practica Control de movimiento vaivén de movil
Practica Control preciso de pesaje de producto
Practica Automatizacion de clasificadora de paquetes

MODULO 4. ROBOTICA INDUSTRIAL. IMPLANTACION, COMPONENTES Y PROGRAMACION

UNIDAD DIDACTICA 1. ROBOTICA. EVOLUCION Y PRINCIPALES CONCEPTOS

N hAWN =

La robdtica

Evolucion de los robots industriales Coboética
Fabricantes de robots manipuladores
Definicién de Robot

Componentes basicos de un sistema robético
Subsistemas estructurales y funcionales
Aplicaciones de la robética

Criterios de clasificacién de los robots

UNIDAD DIDACTICA 2. ANALISIS E INTEGRACION DE LA ROBOTICA CON OTROS SISTEMAS
AUTOMATIZADOS

ounpkwnNn-=

Automatizacién y Robética

Sincronizacién de robots con otras maquinas Cobética

Criterios de disefo y control de un robot industrial en la célula robotizada
Analisis de viabilidad técnico econémica del robot

Normativa relacionada con la robética

Seguridad en instalaciones robotizadas

UNIDAD DIDACTICA 3. CARACTERISTICAS TECNICAS Y MORFOLOGICAS DE LOS ROBOTS

—_—
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El brazo robot Elementos, articulaciones y brida de montaje
Caracteristicas y capacidades a considerar en un robot industrial
Grados de libertad

Capacidad de carga

Velocidad de movimiento

Precision del movimiento Resolucién espacial, exactitud, repetibilidad y flexibilidad
Volumen de trabajo del Robot

Sistema de control

Clasificacion morfolégica de los robots Arquitectura

Robots de coordenadas cartesianas (PPP)

Robot cilindrico (RPP)
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12. Robot de coordenadas esféricas o polar (RRP)
13. Brazos robots articulado universal: esférico, SCARA y delta

UNIDAD DIDACTICA 4. ACTUADORES, TRANSMISIONES Y REDUCTORES UTILIZADOS EN ROBOTIC

N AWM=

Actuadores eléctricos, hidraulicos, neumaticos y sus transmisiones
Funcionamiento y curvas caracteristicas de los actuadores eléctricos
Servomotores

Motores paso a paso Caracteristicas, tipologia y funcionamiento
Actuadores Hidraulicos Cilindros y motores

Actuadores Neumaticos

Comparacion de actuadores en robética

Transmisiones y reductores en roboética

UNIDAD DIDACTICA 5. DISPOSITIVOS SENSORIALES EN ROBOTICA

VWoOoNL A WN =

Dispositivos sensoriales en roboética

Caracteristicas técnicas de los sensores

Calibracion de sensores Puesta en marcha

Sensores de posicion no épticos: potenciometro, synchro, resolver, LVDT
Sensores de posicion épticos Encoders

Sensores de velocidad

Sensores de proximidad y distancia: luz, ultrasonido y laser

Sensores de fuerzay par: por corriente y galgas extensiométricas
Subsistema de visién artificial

UNIDAD DIDACTICA 6. CONTROLADOR. TIPOS DE SERVOCONTROL Y FUNCIONES

nhwn =

El controlador del robot

Arquitectura hardware de un controlador de robot

Métodos de control: con y sin servo control, punto a punto y por trayectoria
Funciones del procesador en un controlador robético

Consideraciones de tiempo real

UNIDAD DIDACTICA 7. ELEMENTOS TERMINALES Y APLICACIONES DE TRASLADO. PICK AND PLACE

—_—
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Elementos y actuadores terminales de robots

Conexion entre la munecay la herramienta final

Utilizacion de robots para traslado de materiales y carga/descarga automatizada Pick and place
Aplicaciones de traslado de materiales Pick and place

Cogiday sujecién de piezas por vacio Ventosas

Imanes permanentes y electroimanes

Pinzas mecanicas para agarre

Sistemas adhesivos

Sistemas fluidicos

Agarre con enganche

UNIDAD DIDACTICA 8. PINTURA, SOLDADURA Y ENSAMBLAJE. PROCESOS Y HERRAMIENTAS

1.

Pintado robotizado Caracteristicas técnicas, robots y equipamiento
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Elementos integrantes del sistema de pintado

Soldadura robotizada Caracteristicas técnicas, robots y equipamiento
Soldadura por arco (TIG y MIG) Proceso y equipamiento

Soldadura por puntos Proceso y equipamiento

Soldeo laser

Ensamblaje robotizado

Métodos de presentacion de piezas para el ensamblaje

Tipos de operaciones de ensamblaje: emparejamiento y unién de piezas
Acomodamiento de piezas y dispositivos de acomodamiento pasivo

UNIDAD DIDACTICA 9. METODOS DE PROGRAMACION. GUIADA Y TEXTUAL

N AWM=

N

10.
11.
12.
13.
14.

Programacién de Robots

Métodos de programacién por guiado

Caracteristicas ideales de un lenguaje textual para la robética
Lenguajes de programacion textuales para robots Tipos disponibles
Caracteristicas de los lenguajes de programacion

Tipos de modelado del entorno de la programacién textual: por robot, objetoy por tarea
Programacién textual a nivel de robot Ejemplos

Programacion textual a nivel de objeto Ejemplos

Programacion textual a nivel de tarea Ejemplos

El lenguaje de programacién V+ o V de STAUBLI y ADEPT

El lenguaje de programacién RAPID de ABB

El lenguaje IRL

El lenguaje OROCOS Open Robot Control Software

Programacién CAD

MODULO 5. REDES DE COMUNICACION INDUSTRIALES. BUSES DE CAMPO

UNIDAD DIDACTICA 1. FUNDAMENTOS DE REDES DE COMUNICACION

—_— )
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Cémo aparece la necesidad de las redes de comunicacion industrial

Sistemas industriales de control: centralizado, distribuido e hibrido

Sistemas de automatizacion global: ERP y MES

Comunicacién industrial en los escalones de la piramide CIM

Comparacion entre redes de control y redes de datos Elementos basicos

Estructura de las redes industriales: Buses de campo, redes LAN industriales y LAN/WAN
Disefo eficiente de la arquitectura de la red de control Topologia anillo, estrella y bus
Modelo OSI reducido y funcionamiento de la comunicacién en tiempo real
Transmision, control de acceso y direccionamiento entre nodos

Seguridad en la red

Protocolos estandares de comunicacién: RS, RS, IEC, ISOCAN, IEC, Ethernet, USB

UNIDAD DIDACTICA 2. BUSES Y REDES INDUSTRIALES. INSTALACION Y CARACTERISTICAS

1.
2.
3.
4.

Definicién y &mbito de aplicacion de los buses de campo
Ventajas y desventajas de los buses industriales
Cableado convencional VS cableado con Bus

Criterios de seleccion de un bus de campo
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Elementos del bus: nodos y repetidores Funcionamiento y arquitectura
Tipos de conectores normalizados

Normalizacién existente en buses de campo

Buses y protocolos en Domética e Inmética

Mercado actual Buses propietarios y buses abiertos

Tendencias de las redes industriales

Herramientas y software de gestion de redes

UNIDAD DIDACTICA 3. BUSES INDUSTRIALES EXISTENTES. FUNCIONAMIENTO Y APLICACION

N A WN =

N

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.

Clasificacion de los buses por prestaciones

AS-i (Actuator/Sensor Interface)

DeviceNet

CANopen (Control Area Network Open)

SDS (Smart Distributed System)

InterBus

WorldFIP (World Factory Instrumentation Protocol)
HART (Highway Addressable Remote Transducer)
P-Net

BITBUS

ARCNet

CONTROLNET

PROFIBUS (PROcess Fleld BUS)

FIELDBUS FOUNDATION

MODBUS

ETHERNET INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 4. FUNCIONAMIENTO Y BUS DE CAMPO AS-INTERFACE (AS-I)

N A WN =

o

10.
11.
12.
13.

Origeny evolucién del bus AS-Interface

Caracteristicas de las redes AS-i

Componentes del sistema AS-i: cables, fuentes, maestros, esclavos, repetidores, pasarelas
Montaje y composicion de médulos AS-i

Topologiay configuracion de la red AS-Interface

El bus AS-i referenciado al modelo ISO/OSI

Conectividad y pasarelas

El esclavo y la comunicacion con los sensores y actuadores (Interfaz )
Sistemas de transmisién (Interfaz)

El maestro AS-i (Interfaz)

La capa maestra de la interface

Funcionamiento del protocolo AS-Interface

Fases operativas del funcionamiento

UNIDAD DIDACTICA 5. PROFIBUS FMS, DP Y PA

PN

PROFIBUS (Process Field BUS)
Caracteristicas generales de Profibus
Perfiles de PROFIBUS DP, PAy FMS
Modelo ISO OSI para Profibus
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Medios fisicos de transmision de datos: cable para RS-, fibra 6pticay IEC -
Coordinacion de datos en Profibus

Profibus DP Configuracion y funciones

Profibus FMS y servicios aportados

Profibus-PA Caracteristicas de comunicacién y aplicaciones

Profisafe Aplicaciones libres de errores

Perfil de aplicaciones para dispositivos especiales

Conexion de dispositivos

UNIDAD DIDACTICA 6. EL PROTOCOLO CAN Y EL BUS CANOPEN

0

10.
11.
12.
13.

N WD =

Descripcién del protocolo CAN

Formato de trama en el protocolo CAN

Acceso al medio en CAN

Sincronizacién del bus

Topologia del bus

Tipos de conectores en el Bus CAN

Aplicaciones del protocolo CAN: CANopen, DeviceNet, TTCAN...
El BUS CANopen ;De donde viene?

Estructura basica de CANOpen

Diccionario de objetos en CANopen

Perfiles de comunicacién y de dispositivos en CANopen:
Gestiéon de lared en el bus CANopen

Estructura del modelo CANopen: definicion de SDOs 'y PDOs

UNIDAD DIDACTICA 7. ETHERNET INDUSTRIAL. APLICACIONES E INSTALACIONES

—_—

Vv NoUnh~WLN =

Ethernety el dmbito industrial

Las ventajas de Ethernet industrial respecto al resto

Soluciones para compatibilizar Ethernet en la industria

Modificaciones del protocolo: RETHER y ETHEREAL

Mecanismos de prioridad en Ethernet: IEEE P y configuracién del switch
Componentes, instalacién y esquemas de las redes: cableado, hub, switch y router
Buses de campo que usan Ethernet industrial

PROFINET

EtherNet/IP

ETHERCAT

UNIDAD DIDACTICA 8. REDES INALAMBRICAS. WIFI

VoSN A WN =

Contexto actual de las tecnologias inaldmbricas en la industria y aplicaciones
Seleccién de sistemas Wireless

Componentes de una red inaldmbrica

Utilizacién de la tecnologia Wireless en la industria

Tecnologias de transmisiéon

Comparativa de las distintas tecnologias wireless

Potencia de transmision, atenuacion e influencia del medio

Conceptos y tipos de antenas para redes de datos inaldmbricas

La tecnologia inaldmbrica WIFI Wireless Ethernet
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Estdndares Wi-Fi: IEEE
Seguridad en una red Wi-Fi

MODULO 6. SUPERVISION Y MONITORIZACION DE PROCESOS; HMI Y SCADA

UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTOS PREVIOS DE SISTEMAS DE CONTROL Y SUPERVISION DE
PROCESOS: SCADAY HMI

N WD =

o

10.
11.
12.
13.
14.

Evolucion de los sistemas de visualizacion

Sistemas de automatizacion global: ERP y MES
Introduccién al concepto de supervision y control
Importancia del concepto “tiempo real” en un SCADA
Definicion de SCADAy conceptos relacionados

Sistemas de control distribuido: definicién y caracteristicas
Diferencias entre sistemas SCADA 'y DCS

Estudio de viabilidad de un sistema SCADA

Mercado de la tecnologia SCADA

Control mediante PC industriales y tarjetas de expansion
Pantallas de operador HMI

Seleccion de las caracteristicas de una pantalla HMI
Software para programacion de pantallas HMI
Dispositivos tablet PC

UNIDAD DIDACTICA 2. SOPORTE FiSICO DE UN SCADA: MTU, RTU Y COMUNICACIONES

Vo NL A WN =

Principio de funcionamiento general de un sistema SCADA

Subsistemas que componen un sistema de supervisién y mando
Componentes de una RTU, funcionamiento y caracteristicas

Sistemas de telemetria: genéricos, dedicados y multiplexores

Software de control de una RTU y comunicaciones

Tipos de capacidades de una RTU

Interrogacién, informes por excepcion y transmisiones iniciadas por RTU's
Deteccion de fallos de comunicaciones

Fases de implantaciéon de un SCADA en una instalaciéon

UNIDAD DIDACTICA 3. COMPONENTES DEL SOFTWARE SCADA E INTERCAMBIO DE DATOS CON OPC

UA

NoubkhwnN=

Programacioén orientada a objetos

Principales componentes del software SCADA: driver, utilidades de desarrollo y Run-time
Las utilidades de desarrollo y el programa Run-time

Almacenamiento en bases de datos

Métodos de comunicacién entre aplicaciones: OPC, ODBC, ASCII, SQL y API

El protocolo OPCy su evolucién a OPC UA (Unified Architecture)

Configuracion de controles OPC en el SCADA

UNIDAD DIDACTICA 4. INTERPRETACION DE PLANOS Y CROQUIS DE IMPLANTACION

1.

Normalizacion de simbolos y diagramas
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Identificacién de instrumentos y funciones

Simbolos empleados en el control de procesos

Elaboracion de planos de implantacion y croquis de distribucion en sistemas de supervision
Tipologia de simbolos

Ejemplos de esquemas

UNIDAD DIDACTICA 5. ESTANDARES Y NORMAS GENERALES DE DISENO DE LA INTERFAZ

ounhkhwn-=

Aspectos a considerar en el disefo de un sistema automatizado
Estadndares y guias metodoldgicas

Principios generales de disefo industrial

Disefio de los elementos de mando e indicaciéon para SCADAS y HMI
Nomenclatura de colores en los 6rganos de servicio

Disefo de la localizaciéon y uso de elementos de mando

UNIDAD DIDACTICA 6. GEMMA: GUIA DE LOS MODOS DE MARCHA Y PARADA EN UN AUTOMATISMO

WoOoNUAWN =

Antecedentesy origen de la guia GEMMA

Conceptos fundamentales de GEMMA

Descripcién de los rectangulos-estado

Metodologia a seguir en la implementacién de un automatismo
Seleccion de los modos de marchay de paro (Paso)

Hacia el GRAFCET completo

Enriquecimiento del GRAFCET DE BASE

Descomposiciéon por TAREAS

Tratamiento de alarmas

UNIDAD DIDACTICA 7. UTILIDADES Y MODULOS DE DESARROLLO EN PAQUETES SCADA

—_—
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Maddulos y paquetes software comunes
Moédulo de configuracién

Elementos de interfaz grafica del operador
Herramientas para control de proceso
Representacién de tendencias Trending
Moddulos de gestién de alarmas y eventos
Registro y archivado de eventos y alarmas
Herramientas de elaboracién de informes
Utilidad de la creacién de recetas

Modulo de configuracién de comunicaciones

UNIDAD DIDACTICA 8. DISENO DE LA INTERFAZ: CUADROS DE CONTROL Y PANTALLAS SCADA

NoubkrwnN=

Criterios para el diseno de pantallas de supervisién
Arquitectura

Distribucién de las pantallas

Navegacién

Uso del color

Informacién textual

Definiciéon de equipos, estados y eventos de proceso
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Informacién y valores de proceso

. Tablas y graficos de tendencias
10.
11.
12.

Comandos e ingreso de datos
Alarmas
Cheklist de evaluacion de disefios SCADA
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