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ALIANZA ESIBE Y UNIVERSIDAD DEL NORTE —

ESIBE, Escuela Iberoamericana de Postgrado colabora
estrechamente con la Universidad del Norte con el objetivo
de democratizar el acceso a la educacién y apostar por la
implementacion de la tecnologia en el sector educativo.
Para cumplir con esta mision, ambas entidades auinan sus
conocimientosy metodologias de ensefianza, logrando asi
una formacion internacional y diferenciadora.

Esta suma de saberes hace que el proceso educativo se
enrigquezca y ofrezca al alumnado una oferta variada, plural
y de alta calidad. La formacion aborda materias desde un
enfoque técnico y practico, buscando contribuir al desarrollo
de las capacidadesy actitudes necesarias para el desempe-
Ao profesional.
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Escuela Iberoamericana de Formacion en linea.

ESIBE nace con la mision de crear un punto de
encuentro entre Europa y América. Desde hace mas
de 18 afios trabaja para cumplir con este reto, teniendo
como finalidad potenciar el futuro empresarial de

los profesionales de ambos continentes a través

de programas de master, masters oficiales, master
universitarios y maestrias.

ESIBE cuenta con Eurocinnova e INESEM como
entidades educativas de formacion online
colaboradoras, trabajando unidas para brindar nuevas
oportunidades a sus estudiantes. Gracias al trabajo
conjunto de estas instituciones, se ha conseguido llevar
un modelo pedagdgico Unico a miles de estudiantes

vy se han trazado alianzas estratégicas con diferentes
universidades de prestigio.

ESIBE se sirve de la Metodologia Active, una forma

de adquirir conocimientos diferente que prima el
aprendizaje personalizado atendiendo al contexto del
estudiante, a sus objetivos y a su ritmo de aprendizaje.
Para conseguir ofrecer esta forma particular de
aprender, la entidad educativa se sirve de la Inteligencia
Artificial y de los Ultimos avances tecnoldgicos.

ESIBE apuesta por ofrecer a su alumnado una
formacion de calidad sin barreras fisicas, aprendiendo
100 % online, de forma flexible y adaptada a las
necesidades e inquietudes del alumnado.

iAprende disfrutando de una experiencia que se
adapta a ti!
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Los valores sobre los que se asienta Euroinnova son:

Accesibilidad
Somos cercanos y comprensivos, trabajamos para que todas
las personas tengan oportunidad de seguir formandose.

Honestidad

Somos claros y transparentes, nuestras acciones tienen como
ultimo objetivo que el alumnado consiga sus objetivos, sin
sorpresas.

Practicidad
Formacion practica que suponga un aprendizaje significativo.
Nos esforzamos en ofrecer una metodologia practica.

Empatia
Somos inspiracionales y trabajamos para entender al alumno
y brindarle asi un servicio pensado pory para él.

A dia de hoy, han pasado por nuestras aulas mas de 300.000 alumnos
provenientes de los cinco continentes. Euroinnova es actualmente una
de las empresas con mayor indice de crecimiento y proyeccién en el
panorama internacional.

Nuestro portfolio se compone de cursos online, cursos homologados,
baremables en oposiciones y formacion superior de postgrado y master.
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Maestria en Informatica Industrial y Robética

DURACION
1500 horas

MODALIDAD
Online

ACOMPANAMIENTO PERSONALIZADO

TITULACION

Titulaciéon de Maestria en Informatica Industrial y Robética
con 1500 horas expedida por ESIBE (ESCUELA

ESIBE

©
IBEROAMERICANA DE POSTGRADO). ESIBE Escuela Iberoamericana de Postgrado

NOMBRE DEL ALUMNO/A

Accién Formativa
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El uso de la informatica en la industria, la automatizacién de procesos y el avance de la
robética es clave para cualquier sistema industrial actual. Con esta Maestria en Informatica
Industrial y Robdtica aprenderas los fundamentos de los procesos industriales, el papel de la
automatizacion y su actuacién. Descubriras las principales redes y buses industriales y cémo
mejorar la seguridad gracias al uso de sistemas SIEM y sistemas de control industrial (IC).
Administraras autématas programables PLC, asi como sistemas HMIy SCADA y por ultimo
veras cémo utilizar robots industriales. Contaras con un equipo de profesionales
especializados en la materia. Ademas, gracias a las practicas garantizadas, podrés acceder a
un mercado laboral en plena expansion.

OBJETIVOS

e Entender qué es la automatizacién industrial, que equipos se utilizan y su importancia
dentro de la industria.

e Conocer las redes mas utilizadas en los procesos industriales y cudles son los buses de
comunicacion principales.

e Mejorar la seguridad industrial gracias al uso de sistemas SIEM y sistemas de control
industrial (1C).

e Crear autématas programables PLC que permitan automatizar procesosy trabajos
industriales.

e Aprender el funcionamiento de los sistemas HMI y los sistemas SCADA dentro de los
procesos industriales.

e Descubrir como funcionan los robots industriales y cémo incorporarlos dentro de las
cadenas automatizadas.

A QUIEN VA DIRIGIDO

Esta Maestria en Informatica Industrial y Robodtica estd pensada principalmente para
técnicos industriales o ingenieros que quieran especializarse en las principales técnicas
utilizadas para poder automatizar tareas y procesos dentro de cualquier industria asi como el
uso de robots industriales para las cadenas productivas.

www.euroinnova.do
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PARA QUE TE PREPARA

Con esta Maestria en Informatica Industrial y Robética aprenderas los fundamentos de los
procesos industriales, el papel de la automatizacién y su actuacién. Descubriras las
principales redes y buses industriales y como mejorar la sequridad gracias al uso de sistemas
SIEMy sistemas de control industrial (IC). Administrards autématas programables PLC, asi
como sistemas HMIly SCADA y por ultimo verds cémo utilizar robots industriales.
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Programa Formativo

MODULO 1. AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTOS Y EQUIPOS UTILIZADOS EN AUTOMATIZACION
INDUSTRIAL

Conceptos previos

Objetivos de la automatizacion

Grados de automatizacion

Clases de automatizacién

Equipos para la automatizacion industrial
Didlogo Hombre-mdaquina, HMIl y SCADA

oukwn-=

UNIDAD DIDACTICA 2. ROBOTICA. EVOLUCION Y PRINCIPALES CONCEPTOS

La robética

Evolucion de los robots industriales. Cobética
Fabricantes de robots manipuladores
Definicién de Robot

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

Criterios de clasificacion de los robots

N kWD =

UNIDAD DIDACTICA 3. PRINCIPIOS ELECTRICOS Y ELECTRO-MAGNETICOS

Principios y propiedades de la corriente eléctrica
Fenémenos eléctricos y electromagnéticos

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

vhwnNn =

UNIDAD DIDACTICA 4. INSTALACIONES ELECTRICAS APLICADAS A INSTALACIONES
AUTOMATIZADAS

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. Regulacién y control
Dispositivos de proteccién de lineas y receptores eléctricos

AN =

UNIDAD DIDACTICA 5. COMPONENTES DE AUTOMATISMOS ELECTRICOS

1. Automatismos secuenciales y continuos. Automatismos cableados

www.euroinnova.do
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2. Elementos empleados en la realizacion de automatismos: elementos de operador,
relé, sensores y transductores

. Cables y sistemas de conduccién de cables

Técnicas de diseino de automatismos cableados para mando y potencia

5. Técnicas de montaje y verificacion de automatismos cableados

A W

UNIDAD DIDACTICA 6. REGLAJE Y AJUSTES DE INSTALACIONES AUTOMATIZADAS

Reglajes y 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 regulacién y control

Informes de montaje y de puesta en marcha

oukhwn-=

UNIDAD DIDACTICA 7. MANTENIMIENTO CORRECTIVO ELECTRICO-ELECTRONICO

Interpretacién de documentacién 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 electréonicos

Mantenimiento de los equipos

Reparacioén de sistemas de automatismos eléctricos-electrénicos. Verificacion y puesta
en servicio

8. Reparacién y mantenimiento de cuadros eléctricos

MODULO 2. REDES Y BUSES DE COMUNICACION
INDUSTRIALES

UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION Y FUNCIONAMIENTO DE LAS REDES DE
COMUNICACION

NounbkbwnN =

La necesidad de las redes de comunicacion industrial

Sistemas de control centralizado, distribuido e hibrido

Sistemas avanzados de organizacion industrial: ERP y MES

La piramide CIMy la comunicacién industrial

Las redes de control frente a las redes de datos

Buses de campo, redes LAN industriales y LAN/WAN

Arquitectura de la red de control: topologia anillo, estrellay bus
Aplicacién del modelo OSl a redesy buses industriales

Fundamentos de transmisién, control de acceso y direccionamiento en redes
industriales

10. Procedimientos de seguridad en la red de comunicaciones

11. Introduccién a los estandares RS, RS, IEC, ISOCAN, IEC, Ethernet, USB

WO NOU A WN =
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UNIDAD DIDACTICA 2. BUSES Y REDES INDUSTRIALES. CONCEPTOS INICIALES

Buses de campo: aplicacién y fundamentos

Evaluacién de los buses industriales

Diferencias entre cableado convencional y cableado con Bus
Seleccién de un bus de campo

Funcionamiento y arquitectura de nodos y repetidores
Conectores normalizados

Normalizacion

Comunicaciones industriales aplicadas a instalaciones en Domatica e Inmética
Buses propietarios y buses abiertos

Tendencias

Gestion de redes

SoYeNOURWDN =
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UNIDAD DIDACTICA 3. FUNCIONAMIENTO Y APLICACION DE LOS PRINCIPALES BUSES

INDUSTRIALES

1. Clasificacién de los buses
2. AS-i (Actuator/Sensor Interface)
3. DeviceNet
4. CANopen (Control Area Network Open)
5. SDS (Smart Distributed System)
6. InterBus
7. WorldFIP (World Factory Instrumentation Protocol)
8. HART (Highway Addressable Remote Transducer)
9. P-Net

10. BITBUS

11. ARCNet

12. CONTROLNET

13. PROFIBUS (PROcess Fleld BUS)
14. FIELDBUS FOUNDATION

15. MODBUS

16. ETHERNET INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 4. FUNCIONAMIENTO Y COMPONENTES DEL BUS AS-INTERFACE (AS-)

Historia del bus AS-Interface

Caracteristicas del bus AS-i

Componentes del bus AS-i pasarelas...

Montaje y composicién

Configuracion de la red AS-Interface

Aplicacién del modelo ISO/OSI albus AS-i

Conectividad y pasarelas

El esclavo y la comunicacién con los sensores y actuadores (Interfaz)
Sistemas de transmision (Interfaz)

El maestro AS-i (Interfaz)

El protocolo AS-Interface: caracteristicas, codificacion, acceso al medio, erroresy
configuracién

SOV NOUL WD =
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12. Fases operativas del funcionamiento del bus

UNIDAD DIDACTICA 5. FUNCIONAMIENTO Y COMPONENTES DEL BUS PROFIBUS FMS, DP Y
PA

PROFIBUS (Process Field BUS)

Introduccion a Profibus

Utilizacion de los perfiles de PROFIBUS para DP, PAy FMS
Modelo ISO OSI para Profibus

Cable para RS-, fibra 6pticay IEC -

Coordinacioén de datos en Profibus

Profibus DP Funciones Bdsicas y Configuracion

Profibus FMS

Comunicacion y aplicaciones del Profibus-PA

10. Resolucién de errores con Profisafe

11. Aplicaciones para dispositivos especiales

12. Archivos GSD y nimero de identificacién para la conexién de dispositivos

N kWD =

e

UNIDAD DIDACTICA 6. FUNCIONAMIENTO Y COMPONENTES DEL PROTOCOLO CAN'Y EL
BUS CANOPEN

Fundamentos del protocolo CAN
Formato de trama en el protocolo CAN
Estudio del acceso al medio en el protocolo CAN
Sincronizacién
Topologia
Tipologia de conectores en CAN
Aplicaciones: CANopen, DeviceNet, TTCAN...
Introduccién al BUS CANopen
9. Arquitectura simplificada de CANOpen
10. Uso del diccionario de objetos en CANopen
11. Perfiles
12. Gestion de lares
13. Estructura de CANopen: definicién de SDOs 'y PDOs

N WD =

UNIDAD DIDACTICA 7. ETHERNET INDUSTRIAL

Ethernet y el dmbito industrial

Las ventajas de Ethernet industrial respecto al resto

Soluciones para compatibilizar Ethernet en la industria

Evoluciones del protocolo: RETHER y ETHEREAL

Mecanismos de prioridad en Ethernet: IEEE Py configuracion del switch
Componentes y esquemas

Uso de Ethernet industrial en los Buses de campo

PROFINET

EtherNet/IP

ETHERCAT

CYvNULAWDN =
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UNIDAD DIDACTICA 8. REDES INALAMBRICAS

A

Contexto de la tecnologia inaldmbrica en aplicaciones industriales
Sistemas Wireless

Componentes

Wireless en la industria

Tecnologias de transmision

Tipologias de wireless

Pardmetros de las redes inaldmbricas
Antenas

Wireless Ethernet

Estandar IEEE

Elementos de seguridad en una red Wi-Fi

MODULO 3. SISTEMAS SIEM Y DE CONTROL INDUSTRIAL
PARA LA MEJORA DE LA SEGURIDAD

UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION Y CONCEPTOS PREVIOS

SoYeNOURWDN =

[ N—

1. ;Qué es un SIEM?
2. Evolucion de los sistemas SIEM: SIM, SEM y SIEM
3. Arquitectura de un sistema SIEM

UNIDAD DIDACTICA 2. CAPACIDADES DE LOS SISTEMAS SIEM

Problemas a solventar
Administracién de logs
Regulaciones IT

Correlacion de eventos
Soluciones SIEM en el mercado

AN =

UNIDAD DIDACTICA 3. SEGURIDAD, AUDITORIA Y CUMPLIMIENTO EN LA NUBE

Introduccion

Gestion de riesgos en el negocio

Cuestiones legales bdsicas eDiscovery

Las auditorias de seguridad y calidad en cloud computing
El ciclo de vida de la informacién

AN =

UNIDAD DIDACTICA 4. CONCEPTOS AVANZADOS DE CLOUD COMPUTING

1. Interoperabilidad en la nube

2. Centro de procesamiento de datos y operaciones
3. Cifradoy gestién de claves

4. Gestion de identidades

www.euroinnova.do



https://www.escuelaiberoamericana.com/maestria-de-robotica-industrial
https://www.escuelaiberoamericana.com/maestria-de-robotica-industrial/#solicitarinfo

ESCUELA ah
e IBEROAMERICANA  H{ =1 ) EUROINNOVA
DE POSTGRADO
Maestria en Informatica Industrial y Robotica SRV« X-T NERT/.S Solicita informacion gratis

UNIDAD DIDACTICA 5. CIBERSEGURIDAD EN ENTORNOS MOVILES

1. Aplicaciones seguras en Cloud

2. Proteccién de ataques en entornos de red movil

3. Plataformas de administracion de la movilidad empresarial (EMM)
4. Redes WiFi seguras

UNIDAD DIDACTICA 6. CIBERSEGURIDAD EN SISTEMAS DE CONTROL INDUSTRIAL (IC)

1. Introduccion
2. Amenazasy riesgos en los entornos IC
3. Mecanismo de defensa frente a ataques en entornos IC

MODULO 4. AUTOMATAS PROGRAMABLES PLC

UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTOS Y EQUIPOS UTILIZADOS EN AUTOMATIZACION

INDUSTRIAL
1. Conceptos iniciales de automatizacion
2. Fijacién de los objetivos de la automatizacién industrial
3. Grados de automatizacion
4. Clases de automatizacién
5. Equipos para la automatizacion industrial
6. Didlogo Hombre-maquina, HMIly SCADA

UNIDAD DIDACTICA 2. CLASIFICACION DE LOS AUTOMATAS PROGRAMABLES

Introduccion a las funciones de los autématas programables PLC

Contexto evolutivo de los PLC

Uso de autématas programables frente a la l6gica cableada

Tipologia de los autématas desde el punto de vista cuantitativo y cualitativo
Definicién de autémata microPLC

Instalacién del PLC dentro del cuadro eléctrico

oaukwn-=

UNIDAD DIDACTICA 3. ARQUITECTURA DE LOS AUTOMATAS

Funcionamiento y bloques esenciales de los autématas programables
Elementos de programacién de PLC

Descripcién del ciclo de fFuncionamiento de un PLC

Fuente de alimentacién existente en un PLC

Arquitectura de la CPU

Tipologia de memorias del autémata para el almacenamiento de variables

oukwn-=

UNIDAD DIDACTICA 4. ENTRADA Y SALIDA DE DATOS EN EL PLC

1. Médulos de entraday salida
2. Entrada digitales
3. Entrada analdgicas

www.euroinnova.do
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Salidas del PLC arelé

Salidas del PLC a transistores

Salidas del PLC a Triac

Salidas analdgicas

Uso de instrumentacién para el diagndstico y comprobacion de senales
Normalizacion y escalado de entradas analdgicas en el PLC

W eoNn A

UNIDAD DIDACTICA 5. DESCRIPCION DEL CICLO DE FUNCIONAMIENTO DEL AUTOMATA

Secuencias de operaciones del autémata programable: watchdog
Modos de operacion del PLC

Ciclo de funcionamiento del autémata programable

Chequeos del sistema

Tiempo de ejecucion del programa

Elementos de proceso rapido

oukwn-=

UNIDAD DIDACTICA 6. CONFIGURACION DEL PLC

Configuracion del PLC

Tipos de procesadores

Procesadores centrales y periféricos

Unidades de control redundantes

Configuraciones centralizadas y distribuidas
Comunicaciones industriales y médulos de comunicaciones
Memoria masa

Periféricos

N kWD =

UNIDAD DIDACTICA 7. ALGEBRA DE BOOLE Y USO DE ELEMENTOS ESPECIALES DE
PROGRAMACION

Introduccién a la programacion
Programacion estructurada

Lenguajes graficos y la norma IEC
Algebra de Boole: postulados y teoremas
Uso de Temporizadores

Ejemplos de uso de contadores

Ejemplos de uso de comparadores
Funcién SET-RESET (RS)

Ejemplos de uso del Teleruptor
Elemento de flanco positivo y negativo
Ejemplos de uso de Operadores aritméticos

SoOoVYeOeNOUAWDN -

—

UNIDAD DIDACTICA 8. PROGRAMACION MEDIANTE DIAGRAMA DE CONTACTOS: LD

Lenguaje en esquemas de contacto LD

Reglas del lenguaje en diagrama de contactos
Elementos de entrada y salida del lenguaje
Elementos de ruptura de la secuencia de ejecucion

PN =
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5. Ejemplo con diagrama de contactos: accionamiento de Motores-bomba
6. Ejemplo con diagrama de contactos: estampadora semiautomatica

UNIDAD DIDACTICA 9. PROGRAMACION MEDIANTE LENGUAJE DE FUNCIONES LOGICAS:
FBD

Introduccion a las funciones y puertas légicas
Funcionamiento del lenguaje en lista de instrucciones
Aplicacién de funciones FBD

Ejemplo con Lenguaje de Funciones: taladro semiautomatico
Ejemplo con Lenguaje de Funciones: taladro semiautomatico

RARE I o e

UNIDAD DIDACTICA 10. PROGRAMACION MEDIANTE LENGUAJE EN LISTA DE
INSTRUCCIONES ILY TEXTO ESTRUCTURADO ST

Lenguaje en lista de instrucciones

Estructura de unainstruccién de mando Ejemplos

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

Lenguaje de programacion por texto estructurado ST

nhwn =

UNIDAD DIDACTICA 11. PROGRAMACION MEDIANTE GRAFCET

Presentacion de la herramienta o lenguaje GRAFCET
Principios Basicos de GRAFCET
Definiciéon y uso de las etapas
Acciones asociadas a etapas
Condicién de transiciéon
Reglas de Evolucién del GRAFCET
Implementaciéon del GRAFCET
Necesidad del pulso inicial
9. Eleccién condicional entre secuencias
10. Subprocesos alternativos Bifurcacién en O
11. Secuencias simultaneas
12. Utilizacién del salto condicional
13. Macroetapas en GRAFCET
14. El programa de usuario
15. Ejemplo resuelto con GRAFCET: activaciéon de semaforo
16. Ejemplo resuelto con GRAFCET: control de puente gria

N R WN =

UNIDAD DIDACTICA 12. RESOLUCION DE EJEMPLOS DE PROGRAMACION DE PLC’S

Secuencia de LED

Alarma sonora

Control de ascensor con dos pisos
Control de depésito

Control de un seméforo

Cintas transportadoras

ouhkhwnNn-=
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7. Control de un Parking
8. Automatizacion de puerta Corredera
9. Automatizacion de proceso de elaboracion de curtidos
10. Programacion de escalera automatica
11. Automatizacion de apiladora de cajas
12. Control de movimiento vaivén de movil
13. Control preciso de pesaje de producto
14. Automatizacion de clasificadora de paquetes

MODULO 5. SISTEMAS HMI Y SCADA EN PROCESOS
INDUSTRIALES

UNIDAD DIDACTICA 1. FUNDAMENTOS DE SISTEMAS DE CONTROL Y SUPERVISION DE

PROCESOS: SCADA Y HMI
1. Contexto evolutivo de los sistemas de visualizacion
2. Sistemas avanzados de organizacién industrial: ERP y MES
3. Consideraciones previas de supervision y control
4. El concepto de “tiempo real” en un SCADA
5. Conceptos relacionados con SCADA
6. Definiciéony caracteristicas del sistemas de control distribuido
7. Sistemas SCADA frente a DCS
8. Viabilidad técnico econémica de un sistema SCADA

0

Mercado actual de desarrolladores SCADA
10. PCindustrialesy tarjetas de expansién

11. Pantallas de operador HMI

12. Caracteristicas de una pantalla HMI

13. Software para programacion de pantallas HMI
14. Dispositivos tablet PC

UNIDAD DIDACTICA 2. EL HARDWARE DEL SCADA: MTU, RTU Y COMUNICACIONES

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

Interrogacion, informes por excepcién y transmisiones iniciadas por RTU\'s
Deteccion de fallos de comunicaciones

Fases de implantaciéon de un SCADA en una instalacién

WO NN A WN =

UNIDAD DIDACTICA 3. EL SOFTWARE SCADA Y COMUNICACION OPC UA

1. Fundamentos de programacion orientada a objetos
2. Driver, utilidades de desarrollo y Run-time
3. Las utilidades de desarrollo y el programa Run-time

www.euroinnova.do
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4. Utilizacion de bases de datos para almacenamiento

5. Métodos de comunicacién entre aplicaciones: OPC, ODBC, ASCII, SQL y API
6. La evolucion del protocolo OPC a OPC UA (Unified Architecture)

7. Configuracion de controles OPC en el SCADA

UNIDAD DIDACTICA 4. PLANOS Y CROQUIS DE IMPLANTACION

Simbolos y diagramas

Identificacion de instrumentos y funciones
Simbologia empleada en el control de procesos
Disefo de planos de implantacién y distribucién
Tipologia de simbolos

Ejemplos de esquemas

oukhwnNn-=

UNIDAD DIDACTICA 5. DISENO DE LA INTERFAZ CON ESTANDARES

Fundamentos iniciales del disefio de un sistema automatizado
Presentacion de algunos estandares y guias metodoldgicas
Disefo industrial

Disefio de los elementos de mando e indicacion

Colores en los 6rganos de servicio

Localizacién y uso de elementos de mando

oaukhwn-=

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

Origen de la guia GEMMA

Fundamentos de GEMMA

Rectangulos-estado: procedimientos de funcionamiento, parada o defecto
Metodologia de uso de GEMMA

Seleccion de los modos de marchay de paro

Implementacion de GEMMA a GRAFCET

Método por enriqguecimiento del GRAFCET de base

Método por descomposicion por TAREAS: coordinacién vertical o jerarquizada
Tratamiento de alarmas con GEMMA

WONOL A WN =

UNIDAD DIDACTICA 7. MODULOS DE DESARROLLO

Paquetes software comunes

Moédulo de configuracion

Herramientas de interfaz grafica del operador
Utilidades para control de proceso
Representaciéon de Trending

Herramientas de gestién de alarmas y eventos
Registro y archivado de eventos y alarmas
Herramientas para creaciéon de informes
Herramienta de creacion de recetas
Configuraciéon de comunicaciones

CYvNULARWDN =
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UNIDAD DIDACTICA 8. DISENO DE LA INTERFAZ EN HMI Y SCADA

Criterios iniciales para el disefo
Arquitectura
Consideraciones en la distribucion de las pantallas
Eleccion de la navegacion por pantallas
Uso apropiado del color
Correcta utilizacién de la Informacién textual
Adecuada definiciéon de equipos, estados y eventos de proceso
Uso de la informacién y valores de proceso
9. Tablasy graficos de tendencias
10. Comandos e ingreso de datos
11. Correctaimplementacién de Alarmas
12. Evaluacion de disefios SCADA

MODULO 6. ROBOTS INDUSTRIALES

UNIDAD DIDACTICA 1. ROBOTICA. EVOLUCION Y PRINCIPALES CONCEPTOS

O N AR WN =

Introduccién a la robética

Contexto de la robética industrial

Mercado actual de los brazos manipuladores
Qué se entiende por Robot Industrial
Elementos de un sistema robdtico
Subsistemas de un robot

Tareas desempenadas con robética
Clasificacién de los robots

N hWN =

UNIDAD DIDACTICA 2. INCORPORACION DEL ROBOT EN UNA LINEA AUTOMATIZADA

El papel de la Robética en la automatizacion
Interaccion de los robots con otras maquinas
La célula robotizada

Estudio técnico y econémico del robot
Normativa

Accidentes y medidas de seguridad

oukhwnNn-=

UNIDAD DIDACTICA 3. CARACTERISTICAS TECNICAS Y MORFOLOGICAS DE LOS ROBOTS

Componentes del brazo robot

Caracteristicas y capacidades del robot

Definicién de grados de libertad

Definiciéon de capacidad de carga

Definicién de velocidad de movimiento

Resolucion espacial, exactitud, repetibilidad y flexibilidad
Definiciéon de volumen de trabajo

Consideraciones sobre los sistemas de control
Morfologia de los robots

WO NN A WN =
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10.
11.
12.
13.

Tipo de coordenadas cartesianas. Voladizo y pértico
Tipologia cilindrica

Tipo esférico

Brazos robots universal

UNIDAD DIDACTICA 4. EQUIPOS ACTUADORES

N kWM =

Tipologia de actuadores y transmisiones
Funcionamiento y curvas caracteristicas
Funcionamiento de los Servomotores
Motores paso a paso
Actuadores Hidraulicos
Actuadores Neumaticos
Estudio comparativo
Tipologia de transmisiones

1. - Transmisiones.

2. - Reductores.

3. - Accionamiento directo.

4. -Tipologia

UNIDAD DIDACTICA 5. SENSORES EN ROBOTICA

WoOoNQL A WN =

Dispositivos sensoriales
Caracteristicas técnicas

Puesta en marcha de sensores
Sensores de posicion no 6pticos
Sensores de posicidn 6pticos
Sensores de velocidad
Sensores de proximidad
Sensores de fuerza

Vision artificial

UNIDAD DIDACTICA 6. LA UNIDAD CONTROLADORA

RARE I o e

El controlador

Hardware

Métodos de control

El procesador en un controlador robético
Ejecucion a tiempo real

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

1.
. Conexiodn entre la mufiecay la herramienta final
. Utilizacion de robots para traslado de materiales y carga/descarga automatizada. Pick

www.euroinnova.do

Elementos y actuadores terminales de robots

and place

. Aplicaciones de traslado de materiales. Pick and place
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Cogiday sujecién de piezas por vacio. Ventosas
Imanes permanentes y electroimanes

Pinzas mecdnicas para agarre

Sistemas adhesivos

Sistemas fluidicos

Agarre con enganche

fe[1) EUROINNOVA
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UNIDAD DIDACTICA 8. COMPONENTES PARA TAREAS DE PINTURA, SOLDADURA Y
ENSAMBLAJE

Pintado robotizado

El sistema de pintado. Mezclador y equipamiento
Soldadura robotizada

Soldadura TIG y MIG

Soldadura por puntos

Soldadura laser

El proceso de ensamblaje

Métodos de ensamblaje

Emparejamiento y unién de piezas
Acomodamiento de piezas

COVOXNALAWN =
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UNIDAD DIDACTICA 9. PROGRAMACION GUIADA Y TEXTUAL

Conceptos iniciales de programaciéon de Robots
Programacién por guiado. Pasivo y Activo
El lenguaje textual ideal para programar robots
Tipologias existentes de lenguajes textuales
Caracteristicas generales
Programacion orientada al robot, objeto y a la tarea
Programacion a nivel de robot
Programacion a nivel de objeto

9. Programacioén textual a nivel de tarea
10. Ellenguaje V+ o V3
11. El lenguaje de programacién RAPID
12. Ellenguaje IRL
13. Ellenguaje OROCOS
14. Programaciéon CAD

N WD =
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