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Contenidos Analiticos:

1. GeneralidadesAutomatizacion rigida, programable y flexible. Pros y contras de la
automatizacién. Cuestiones sociales. Estrategias para automatizar.
2. Estrategias de Control:Control digital directo y control distribuido. Redundancia.

Control supervisor: Sistemas SCADA. Arquitectura. OLE para Control de procesos (OPC).
Bases de: Control 6ptimo, Control robusto, Control difuso, Control adaptativo,
identificacion y control con redes neurales. Monitoreo remoto y telecontrol de la planta.

3. Electrénica industrial. Adquisicion de datos. Controladores y sefales digitales.
Arquitectura. RTU’s. Paneles de operador.Comunicaciones. El modelo OSI. Redes de uso
industrial. Topologias y caracteristicas. Buses de campo. Normas actuales.

4. Automatizacién secuencial y logica4.1 Control Electro-neumaticoComponentes
eléctricos: relees, Valvulas solenoide, memorias, temporizadores. Mando electro-
neumatico. Sensores. Tipos y caracteristicas. Planificacion: Diagramas |6gicos4.2 Control
electronicoPLC: Arquitectura. Caracteristicas de entrada y salida. Criterios de seleccion.
Programacion: Operaciones estandar de la norma IEC 1131-3. Lenguajes. Programacion
desde PC. Configuracion del PLC. Organizacion, desarrollo y depuracioén del programa.
Organizacién asistida por computadora del proyecto de automatizacién. Funciones de
diagnéstico.

5. Robotica.Introduccion e historia. Fundamentos: Clasificacion. Estructura mecanica
de robots. Componentes: Actuadores, sensores, actuadores finales. Programacion.
Lenguajes. Criterios de seleccién e implantacién. Analisis econémico. Diagndstico de
averias y mantenimiento. Seguridad. Aplicaciones. Robots especiales.

6. Automatizacion flexible.Definiciones. Componentes. Estudio detallado. Dispositivos
peri?robdticos. Sistema de transporte. Sintesis de la célula de manufactura. Realizacion.
Almacenes automaticos.

7. Gestion Moderna de la Produccion. La industria informatizada (CAl). Concepto de
CIM. Justificacion.Métodos del CIM: Tecnologia de grupos (GT). Kanban. Manufactura
justo a tiempo (JIT). Control de herramental. Planificacion y control del proceso (CAPPC).
Planificacion y control de materiales (MRP). Aplicacion de sistemas expertos.
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