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CONTENIDOS DOCENTES

#* MATERIAS A TRATAR

Regulacion Automatica
Robodtica
Automatizacion Industrial

#* TITULACIONES

Ingeniero Industrial

Ingeniero de Telecomunicacion

Ing. Técnico de Telecom. (Sist. Electronicos)
Ing. Técnico de Telecom. (Sist. Telecom.)
Ing. Técnico Industrial Mecanico
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REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

A. Modelado y analisis de sistemas continuos en
representacion externa

B. Modelado y andlisis de sistemas discretos en
representacion externa

Modelado y andlisis de sistemas en el espacio de estado
Estabilidad y precision de sistemas realimentados
Diseno de reguladores continuos

Diseno de reguladores discretos

Sistemas de control en el espacio de estado

Control avanzado

. Modelado e identificacion de sistemas
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# CONTENIDOS DOCENTES

A. Modelado y analisis de sistemas continuos en
representacion externa
A Sefales y sistemas continuos
. Transformada de Fourier
c. Transformada de Laplace
p. Funcion de transferencia
e. Estabilidad en sistemas continuos
r. Criterio de Routh
c. Analisis dinamico de sistemas continuos
H. Respuesta en frecuencia. Diagramas de Bode
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REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

B. Modelado y analisis de sistemas discretos en
representacion externa

Secuencias y sistemas discretos

Transformada Z

Funcion de transferencia

Muestreo y reconstruccion de sefiales

Modelado de sistemas muestreados

Funcion de transferencia en Z modificada

Estabilidad de sistemas discretos

Criterio de Jury

. Analisis dinamico de sistemas discretos

3. Respuesta en frecuencia de sistemas discretos

o 0 ® »

oo

I ©

Departamento de Ingenieria
Ingenieria de Sistemas y Automatica ® de Sistemas Industriales ® Marzo 2004




REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

c. Modelado y analisis de sistemas en el espacio
de estado
A Modelo de estado para sistemas continuos y discretos

8. Solucion de la ecuacion de estado para sistemas
continuos y discretos

c. Controlabilidad
p. Observabilidad
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# CONTENIDOS DOCENTES

pD. Estabilidad y precision de sistemas
realimentados
A.  Realimentacion de sistemas.

8. Precision en sistemas continuos y discretos
realimentados

c. Errores en régimen permanente
p. Estabilidad de sistemas realimentados
e. Método del lugar de las raices

r. Analisis y estabilidad en el dominio de la frecuencia.
Método de Nyquist

c. Margen de fase y margen de ganancia
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REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

E. Diseno de reguladores continuos
A Acciones basicas de control
s. Reguladores P, PI, PD, PID

c. Diseno de reguladores continuos. Método del I.d.r.
Método de asignacion de polos

p. Sintonizacion de reguladores

e. Disefno de reguladores continuos en frecuencia. Red
de adelanto de fase. Red de atraso de fase
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# CONTENIDOS DOCENTES

F. Disefno de reguladores discretos
a.  Discretizacion de reguladores continuos
B. Tecnicas clasicas de control discreto. Regulador PID
c. Sintesis y diseio de reguladores discretos
p. Asignacion de polos
e.  Meétodo de Truxal
F. Tiempo minimo
c. Tiempo finito
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REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

G. Sistemas de Control en el Espacio de Estado

A Diseino de sistemas de control mediante
realimentacion del estado. Ubicacion de polos

. Observadores de estado
c. Sistemas de control con seguimiento de trayectori
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REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

H. Control avanzado
A Control inteligente
. Optimizacion
c. Control optimo
p. Control borroso
e. Controladores de minima varianza
r.  Control predictivo generalizado
c. Sistemas adaptativos
H.  Disefo de filtros
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REGULACION AUTOMATICA
# CONTENIDOS DOCENTES

F. Modelado e identificacion de sistemas
A Modelos utilizados: paramétricos y no paramétricos
. Meétodos de estimacion
c. Ruido blanco
p. Respuesta frecuencial y temporal
. Regresion
F.  Minimos cuadrados
c. Validacion del modelo
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Titulac:lon — Asignatura |Bloques de contenidos
A B |CDIE|F|G|H]|I

Teoria de circuitos y sistemas 2° T (6T+4.5Pr) *% | %%

Autématas y sistemas de control 3° Ob (6T+6Pr) Kk | %k | %k
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- | Sistemas electrénicos y autom. 4° T (6T+4.5Pr) Fek * i

Control avanzado de Sistemas 4° Op (9T+3Pr) ek

Modelado e identif. de sistemas 5° Op (6T+3Pr)
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Titulaci Sistenas g senitoten el espabifesi§afas de contenidos
A |B [C|D|E |F |G|H |
Automatas y sistemas de control 2° Op (6T+6Pr) %% * %%
Sistemas electrénicos de control 3° T (6T+4.5Pr) *% *% * * *%
ING. TECNICA DE TELEC. (Sist. Electronicos) sk *% * % *% | k% * *%
Automatas y sistemas de control 2° Op (6T+6Pr) * % * %%
INGENIERIA DE TELECOMUNICACION *% * **
Automatizacion industrial 3° Op (3T+3Pr) *% * *%
INGENIERIA TECNICA INDUSTRIAL MECANICA *% * s
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

Morfologia de robots

Analisis cinematico

Analisis dinamico

Control de robots

Programacion de robots

Sistemas de vision. Transformaciones
Procesamiento de imagenes

Vision 3D

Otros sensores en robotica
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

A. Morfologia de robots
A Actuadores
8. Iransmisiones
c. Sensores internos y externos
p. Estructura mecanica de un robot
e. Aplicaciones de los robots

£, Instalacion de un robot en un entorno de
fabricacion
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

B. Analisis cinematico

A Sistemas de representacion de posicion y
orientacion

8. Matrices de transformacion homogénea.
Cuaternios

c. Problema cinematico directo

p. Algoritmo de Denavit-Hartenberg
e. Cinematica inversa

r.  Matriz Jacobiana

c. Singularidades
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES
c. Analisis dinamico
A Modelo dinamico de un robot mediante la
formulacion de Lagrange-Euler

s. Modelo dinamico mediante la formulacion de
Newton-Euler

c. Modelo dinamico de los actuadores
p. Modelo dinamico en el espacio de estado
e. Dinamica directa. Método de Walker-Orin
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

D. Control de robots
A Control cinematico de un robot
8. T1pos de trayectorias
c. Interpolacion de trayectorias
p. Control dinamico desacoplado
e. Control acoplado
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

. Programacion de robots

a. Caracteristicas de los lenguajes de
programacion

8. ENntornos de programacion
c. Lenguaje RAPID
p. Lenguaje V+
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ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

F. Sistemas de Vision. Transformaciones
A Sistemas de adquisicion de imagenes
. Modelo de camara
c. Imagen digital. Muestreo-cuantificacion
p. Caracteristicas de imagenes digitales
e. Operaciones en imagenes digitales

Departamento de Ingenieria
Ingenieria de Sistemas y Automatica J de SiStemaS |ndUStrialeS J Marzo 2004




ROBOTICA

# CONTENIDOS DOCENTES

G. Procesamiento de imagenes
A Reduccion de ruido
8. Realce de imagenes
c. Deteccion de bordes
p. Procesamientos morfologicos
. Segmentacion
r. Descripcion
c. Reconocimiento de objetos
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ROBOTICA
# CONTENIDOS DOCENTES

H. Vision 3D
A Calibracion de un sistema de adquisicion de
Imagenes

8. VisiOn estereoscopica
c. Correspondencia entre imagenes

. Otros sensores en robotica
A Sensores de ultrasonidos

8. Sensores de rango
c. Sensores de fuerza-par
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ROBOTICA

Bloques de contenidos

Titulacion - Asignatura
A |B |C |D|E|F |G [H]I

Control de robots y sistemas sensoriales | #% | % | %% | %% | %% | %% | #% | % | %%
4° Op (6T+6Pr)

INGENIERIA INDUSTRIAL *k [ hk [ hk [ Kk [ hk | kk | kk | kk | kX
Robotica y vision por computador * *% *% | x% | * *
INGENIERIA DE * | *k *k | ko | * *

TELECOMUNICACION

) ya
Analisis dinamico
Control de robots
Vision 3D
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# CONTENIDOS DOCENTES

A. AUTOMATAS PROGRAMABLES
SENSORES Y ACTUADORES
ACONDICIONAMIENTO DE SENAL
MICROCONTROLADORES
REDES DE COMUNICACION INDUSTRIALES

o G
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AUTOMATIZACION

# CONTENIDOS DOCENTES

A. AUTOMATAS PROGRAMABLES

a. Arquitectura de los automatas programables
. Introduccion al Grafcet
c. Programacion de autbmatas programable
p. Programacion del S7-200
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AUTOMATIZACION

# CONTENIDOS DOCENTES

B. SENSORES Y ACTUADORES

A Sensores todo/nada activos (magnéticos,
fotoceélulas, capacitivos, encoders, etc.)

8. Sensores proporcionales (ultrasonidos,
fuerza, temperatura, etc.)

c. Actuadores eléctricos
p. Actuadores neumaticos
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AUTOMATIZACION

# CONTENIDOS DOCENTES

c. ACONDICIONAMIENTO DE SENAL
A Toma de medidas en sistemas fisicos
s. Amplificacion
c. Normalizacion
p. Filtrado
e. Sistemas de adquisicion de datos
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AUTOMATIZACION

# CONTENIDOS DOCENTES

D. Microcontroladores
A Fundamentos de los microcontroladores
8. Microcontroladores tipo Von-Newman
c. Microcontroladores MC68HC11
p. Microcontroladores Harvard: familia PIC
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AUTOMATIZACION

# CONTENIDOS DOCENTES

E. Redes de comunicacion industriales
A Redes de comunicacion
8. Programacion avanzada en PLC’s
c. Redes industriales (EIB, AS-i, Ethernet

Industrial)
p. PROFIBUS
e. SCADA'’s
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Titulacion- Asignatura
A (B [C [D |E
Automatas y sistemas de control 3° Ob (6T+6Pr) *%
Sistemas electronicos y automaticos 4° T (6T+4.5Pr) *k | kx| xk
Sistemas informaticos industriales 5° Op (4.5T+4.5Pr) *%
INGENIERIA INDUSTRIAL *% *% *% *% *%
Automatas y sistemas de control 3° Op (6T+6Pr) *
Comunicaciones industriales 5° Op. (3T+3Pr) *%x
INGENIERIA DE TELECOMUNICACION * Kk
Automatas y sistemas de control 3° Op (6 T+6Pr) *
ING. TECNICAS DE TELECOMUNICACION *
Automatizacion Industrial 3° Op. (3T+3Pr) *%
Instrumentacion Industrial 3° Op. (3T+3Pr) *
ING. TECNICO INDUSTRIAL MECANICA o
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