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PLAN DOCENTE DE LA ASIGNATURA

Curso académico: 2024/2025

Identificacion y caracteristicas de la asignatura

Codigo

501106 | Créditos ECTS |6

Denominacion (espafiol)

Automatizacion II

Denominacion (inglés)

Automation II

Grado en Ingenieria Electrénica y Automatica (Rama

Titulaciones Industrial)
Centro Escuela de Ingenierias Industriales
Semestre 7 | Carécter |Obligatorio
Mddulo Tecnologia Especifica Electronica Industrial y Automatica
Materia Automatizacién y Control

Profesorado
Nombre Despacho Correo-e Pagina web
JesUs Lozano Rogado D1.14 jesuslozano@unex.es eii.unex.es
José Miguel Prieto D1.16 josemiguelpb@unex.es | eii.unex.es
Ballester
Area de conocimiento Ingenieria de Sistemas y Automatica
Departamento Ingenieria Eléctrica, Electronica y Automatica

Profesor/a coordinador/a
(si hay mas de uno)

Jesus Lozano Rogado

Competencias(ver tabla en http://bit.ly/competenciasGrados)



http://bit.ly/competenciasGrados
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CB1 CG1 X CT1 X CEFB1 CECRI1 CETE1 CETE11 X
CB2 CG2 X CT2 X CEFB2 CECRI2 CETE2 CETE12
CB3 CG3 X CT3 X CEFB3 CECRI3 CETE3 CETE13
CB4 CG4 X CT4 X CEFB4 CECRI4 CETE4 CETE14
CB5 CG5 X CT5 X CEFB5 CECRIS CETES CETE15

CG6 X CT6 X CEFB6 CECRI6 CETE6 CETE16

CG7 X CT17 X CECRI7 CETE?7 X CETE17

CG8 X CT8 X CECRI8 CETE8 CETE18

CG9 X CT9 X CECRI9 CETE9 X CETE19

CG10 X CECRI10 CETE10 CETE20

CG11 X CECRI11 CETFG

CECRI12
Contenidos

Breve descripcion del contenido

Sistemas de comunicacion industrial. Sistemas robotizados.

Temario de la asignatura

Denominacion del tema 0: Presentacion y evaluacion inicial
Contenidos del tema 0 (1 hora):

- Presentacion de la asignatura

- Conocimientos previos

Bloque I: Sistemas de comunicacion industrial.

Denominacion del tema 1: Conceptos basicos de las comunicaciones industriales
Contenidos del tema 1:

Teoria y problemas (2 horas):

- Introduccion a las comunicaciones

- Sistemas de control en una red de comunicacién industrial

- Conceptos basicos

- Modelo OSI

- Normas Fisicas

- Interconexién de redes

Descripcion de las actividades practicas del tema 1 (2 horas): Iniciacion a las
comunicaciones industriales.

Denominacion del tema 2: Buses de campo

Contenidos del tema 2:

Teoria y problemas (2 horas):

- Visién general

- Bus AS-I

- Bus CAN

- Redes de comunicacion PROFIBUS

Descripcion de las actividades practicas del tema 2 (2 horas): Implementacion de buses
de campo.

Denominacion del tema 3: Redes de comunicacion industrial basadas en Ethernet
Contenidos del tema 3:

Teoria y problemas (1 hora):

- Red Ethernet Industrial
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- Red PROFINET
Descripcion de las actividades practicas del tema 3 (2 horas): Implementacion de red
ethernet mediante PLCs.

Denominacion del tema 4: Redes inalambricas

Contenidos del tema 4:

Teoria y problemas (1 hora):

- Conceptos basicos de las redes inalambricas: estandares, componentes y topologias,
ventajas y dispositivos.

- Configuracion de una red Wireless.

Bloque II: Sistemas robotizados.

Denominacion del tema 5: Introduccion a la robodtica industrial.

Contenidos del tema 5:

Teoria y problemas (2 horas):

- Definicion y clasificacion de robots.

- Aplicaciones de robots.

- Morfologia de los robots.

- Ejemplos

- Herramientas matematicas para la localizacién espacial.

Descripcion de las actividades practicas del tema 5 (4 horas): Representacion de la
posicién y orientacién.

Denominacion del tema 6: Cinematica de robots.

Contenidos del tema 6:

Teoria y problemas (11 horas):

- Cinematica directa.

- Algoritmo de Denavit-Hartemberg.

- Cinematica inversa.

- Matriz Jacobiana

Descripcion de las actividades practicas del tema 6 (4 horas): Cinematica directa e
inversa de robots.

Denominacion del tema 7: Control y programacion de robots.

Contenidos del tema 7:

Teoria y problemas (6 horas):

- Funciones del control cinematico.

- Tipos y generacion de trayectorias.

- Programacion de robots: clasificacion y caracteristicas.

- Lenguajes de programacion de robots.

Descripcion de las actividades practicas del tema 7 (4 horas): Control cinematico y
programacion de trayectorias.

Denominacion del tema 8: Disefio de instalaciones robotizadas.

Contenidos del tema 8:

Teoria y problemas (2 horas):

- Disefo de una célula robotizada.

- Caracteristicas para la seleccion de los dispositivos.

- Robots colaborativos

- Seguridad de redes e instalaciones.

Descripcion de las actividades practicas del tema 8 (2 horas): Programacion de
instalaciones robotizadas
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Actividades formativas

. Horas
Horas de trabajo del - P Actividad de No
estudiante por]tema gG:‘Lapl Actividades practicas seguimiento | presencial
Tema Total GG CH L (o) S TP EP
0 2 1 1
1 11 2 2 7
2 9 2 2 5
3 10 1 2 7
4 7,5 1 15 5
5 15 2 4 9
6 39 11 4 24
7 26 6 4 16
8 13,5 2 2 1,5 8
Evaluacion 17 2 2,5 12,5
TOTAL 150 30 22,5 3 94,5

GG: Grupo Grande (85 estudiantes).

CH: practicas clinicas hospitalarias (7 estudiantes)
L: practicas laboratorio o campo (15 estudiantes)

O: practicas sala ordenador o laboratorio de idiomas (20 estudiantes)
S: clases problemas o seminarios o casos practicos (40 estudiantes).

TP: Tutorias Programadas (seguimiento docente, tipo tutorias ECTS).
EP: Estudio personal, trabajos individuales o en grupo, y lectura de bibliografia.

Metodologias docentes

De entre las metodologias docentes incluidas en el plan de estudios del titulo, en la
presente asignatura se utilizan las siguientes:

Metodologias docentes

Se indican con una
“X” las utilizadas

1. Explicacion y discusion de los contenidos tedricos. X

2. Resolucion, analisis y discusion de ejemplos de apoyo o de X
problemas previamente propuestos.

3. Exposicion de trabajos previamente encargados a los X
estudiantes.

4. Desarrollo en laboratorio, aula de informatica, campo, etc., de X
casos practicos.

5. Resolucion de dudas puntuales en grupos reducidos, para
detectar posibles problemas del proceso ensefianza- X
aprendizaje y guia en los trabajos, practicas y estudio del
estudiante.

6. Busqueda de informacion previa al desarrollo del tema o
complementaria una vez que se han realizado actividades
sobre el mismo.

7. Elaboracion de trabajos, individualmente o en grupos. X

8. Estudio de cada tema, que puede consistir en: estudios de
contenidos, preparacion de problemas o casos, preparacion del X
examen, etc.

9. Visitas técnicas a instalaciones X
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Resultados de aprendizaje

Conocer y comprender los principios y conceptos fundamentales de las comunicaciones
industriales.

Conocer los diferentes buses de campo para la medida y el control de sensores y
actuadores, los protocolos basados en ethernet y las redes inaldmbricas en
automatizacion.

Conocer las herramientas y métodos de programacion para implementar redes de
comunicacioén industriales.

Conocimiento de los fundamentos de la robdtica industrial e instalaciones robotizadas.
Conocimiento de las herramientas matematicas para la representaciéon de la posicion y
orientacién y métodos para el calculo de la cinematica directa, inversa y movimientos
de robots industriales.

Adquirir los conocimientos necesarios para la programacion de robots y el disefio de
instalaciones robotizadas.

Sistemas de evaluacion

Criterios de evaluacion:

CE1: Comprender, reconocer y manejar los principales conceptos de la asignatura:
sistemas de comunicacion industrial y sistemas robotizados, etc. (relacionado con las
competencias: CG1 a CG11, CT1 a CT9, CETE7, CETE9 y CETE11)

CE2: Planteamiento y resolucion de problemas sobre sistemas robotizados (relacionado
con las competencias: CG1 a CG11, CT1 a CT9, CETE7 y CETE9)

CE3: Usar adecuadamente algunas aplicaciones de la informatica y las TIC's en la
automatica. (relacionado con las competencias: CG1 a CG11, CT1 a CT9, CETE11)
CE4: Conocimiento y andlisis de equipos y sistemas de automatizacion y robdtica
(relacionado con las competencias: CG1 a CG11, CT1 a CT9, CETE7, CETE9 y CETE11)

Actividades de evaluacidn:
De entre las actividades de evaluacién incluidas en el plan de estudios del titulo, en la
presente asignatura se utilizan las siguientes:

Rango Convocatoria | Convocatoria Evaluacion
establecido ordinaria extraordinaria global

1. Examen final tedrico/practico
y/o examenes parciales 0%-80% 70% 70% 70%
acumulativos y/o eliminatorios.

2. Aprovechamiento de actividades
practicas realizadas en: aula,
laboratorio, sala de ordenadores,
campo, visitas, etc.

0%—-50% 20% 20% 30%

3. Resolucién y entrega de
actividades (casos, problemas,
informes, trabajos, proyectos, 0%-50% 10% 10%
etc.), individualmente y/o en
grupo (GG, SL, ECTS).

4. Participacién activa en clase. 0%—-10%

5. A5|stenc_|a a las actividades 0%—10%
presenciales.

Descripcion de las actividades de evaluacion:

AE1l. PRUEBAS ESCRITAS
Se realizara un examen final, que constara de dos partes correspondientes a los dos
bloques de la asignatura, en el periodo destinado para examenes, teniendo una
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aportacion a la nota final del 70% (25% bloque 1 y 45% bloque 2). Para aprobar la
asignatura serd necesario obtener una calificacién de al menos un 5 en cada uno de los
bloques de la asignatura. Esta actividad es RECUPERABLE en la convocatoria
extraordinaria. En caso de no superarse esta prueba, pero el calculo de la nota con el
resto de pruebas de evaluacion sea igual o superior a 5, la calificacién en acta sera de
4.

AE2. PRACTICAS DE LABORATORIO.

La asistencia y participacion en las practicas es obligatoria. Ponderacién sobre la nota
final: 20%. Esta actividad esta clasificada como NO RECUPERABLE, es decir, solo se
puede realizar en la convocatoria ordinaria, aunque puntia con el mismo porcentaje
también en la extraordinaria.

AE3. TAREAS DE SEGUIMIENTO

Se propondran una serie de tareas en cada uno de los temas de la asignatura, siendo
la aportacion total de esta actividad un 10% de la calificacion final. Esta actividad esta
clasificada como NO RECUPERABLE, es decir, sdlo se puede realizar en la convocatoria
ordinaria, aunque puntda con el mismo porcentaje también en la extraordinaria.

EVALUACION GLOBAL

La evaluacién global tendra lugar el mismo dia asignado al examen final de cada
convocatoria por la Subdireccién de Ordenacién Académica de la E.IL.II. Constara de
las siguientes pruebas:

- Parte escrita: prueba escrita con cuestiones tedrico/practicas y/o problemas, con un
peso del 70% en la calificacién final.

- Parte de practicas: montaje y explicacion por parte del estudiante de una practica de
laboratorio, lo cual computa con un_30% en la calificacion final.

Bibliografia (basica y complementaria)

Bibliografia Basica:
V. Guerrero y otros, “Comunicaciones Industriales”, Ed. Marcombo, 2009.
A. Barrientos y otros, “Fundamentos de robdtica”. 22 Edicién. Ed. Mc.Graw-Hill, 2007
Bibliografia Complementaria:
A. Rodriguez Penin, "COMUNICACIONES INDUSTRIALES: Sistemas de regulacion
y control automaticos”, Ed. Marcombo, 2008.
Behrouz A. Forouzan, “Transmision de datos y redes de comunicaciones”, Ed.
McGraw-Hill, 2020.
E. Mandado y otros, “Autdmatas Programables y Sistemas de Automatizacion”, Ed.
Marcombo, 2009
A. Ollero, “Robdtica. Manipuladores y robots moviles”, Ed. Marcombo. 2001.

Otros recursos y materiales docentes complementarios

O1. Campus virtual de la Universidad de Extremadura:
http://campusvirtual.unex.es/portal/
02. Pagina web de fabricante de Dispositivos de comunicaciones industriales:
http://support.automation.siemens.com
03. Pagina web de la Asociacion Espanola de Robdtica y Automatizacién de
Tecnologias de la Produccion: http://www.aeratp.com/
04. Pagina web de Robot Studio https://new.abb.com/products/robotics/robotstudio
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