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AREAS DE CONOCIMIENTO: TECNOLOGIA ELECTRONICA / AUTOMATICA

DESCRIPTORES DEL BOE:

OBJETIVOS GENERALES
INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA
Conocer de los conceptos y problemas especificos de la robética. Comprender el funcionamiento fisico de un
robot. Conocer los problemas cinematicos y dinamicos de los brazos robot. Conocer los métodos de control en
robética. Adquirir conocimientos de la programacion de robots. Introducirse a la vision y la sensorizacion en
robdtica. Introducirse a los vehiculos autoguiados.
INGENIERIA ELECTRONICA
Conocer los fundamentos fisicos y los mecanismos de transduccion de los principales tipos de sensores.
Conocer las distintas aplicaciones de los sensores a los circuitos de medida. Conocer las técnicas basicas de
instrumentacion: adaptacion de fuentes de sefial e impedancias, minimizacion de ruido e interferencias,
topologias fundamentales, adaptacién de cargas, etc. Conocer los actuadores basicos y su manejo y el manejo
de lineas de transmision. Saber seleccionar y disefiar el elemento sensor y la instrumentacion mas apropiada
para cada una de las medidas requeridas por un proceso

OBJETIVOS ESPECIFICOS. CAPACIDADES Y DESTREZAS
DEAPARTAMENTO DE INGENIERIA ELECTRONICA
Identificar la importancia y el gran ambito de aplicacion de los sistemas de medida.
Obj E1 Reconocer el papel desempefiado por el transductor en los sistemas de monitorizacion y control
Clasificar los distintos tipos de sensores
Interpretar las caracteristicas de un transductor en funcion de sus parametros tipicos
Obj.E2 Reconocer la funcién de la amplificacion, tipos, estructura y modos de funcionamiento.
Identificar los fendmenos que intervienen en el problema de amplificacién
Reconocer sus propiedades, parametros y magnitudes.
Elegir el modelo circuital apropiado para su representacion y sus margenes de aplicacion
Obj.E3 Identificar el tipo y la estructura de la etapa frontal y sus modos de funcionamiento.
Conocer y deducir sus propiedades y parametros mas representativos.
Reconocer los limites de la etapa y las aplicaciones adecuadas.
Obj.E4 Identificar las estrategias de disefio que permiten minimizar la contaminacion de la sefial
Seleccionar las apropiadas al caso en estudio

Proponer un disefio de circuito que incorpore las medidas seleccionadas.
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Obj.E5 Conocer las posibilidades de manipulacién de informacion en forma de sefial eléctrica.
Recordar areas de aplicacion, distinguiéndolas y relacionandolas.
Reconocer la problematica asociada a la amplificacién y el tratamiento de sefiales
Generar soluciones especificas ante necesidades determinadas.
Obj.E6 Identificar los problemas asociados a la medicién de sefiales.
Identificar el tipo de tratamiento, analégico o digital, conveniente para cada caso.
Disefar y analizar etapas de instrumentacién, utilizando criterios del campo de estudio.
Realizar sistemas de conversion analégica-digital.
Obj.E7 Identificar la variable a tratar en un problema de instrumentacion.
Disefar y analizar un amplificador de sefial analégica, a partir de unas especificaciones dadas.
Obj.E8 Recordar los distintos tipos de sensor de parametro variable.
Interpretar los sensores de parametro variable como componentes de un circuito.

Reconocer los elementos comunes de distintos problemas para relacionar soluciones genéricas
vélidas.

Deducir y valorar las principales caracteristicas de sensor de parametro variable.

Obj.E9 Recordar los distintos tipos de sensores generadores, sus principios fisicos, ecuaciones
caracteristicas y principales aplicaciones.

Deducir la respuesta de un conjunto transductor generador. Contrastar métodos de tratamiento de
la sefial.

Reconocer el uso cotidiano de mdltiples sensores generadores.

Ob. E10 Recordar los distintos tipos de sensores no-analdgicos, su principio de funcionamiento, sus
ecuaciones caracteristicas y principales aplicaciones.

Deducir la respuesta del conjunto transductor.
Reconocer el uso cotidiano de multiples sensores no-anal6gicos.

Ob.E11 Identificar las especificaciones béasicas de un conjunto sensor en funcién de las caracteristicas
de una determinada aplicaciéon de medida.
Practicar la busqueda de informacion ante un problema nuevo.

Deducir distintas formas de realizar una medida, y evaluar la mas apropiada
Ob.E12 Conocer distintas herramientas destinadas al analisis de sistemas anal6gicos.

Disefiar sistemas mediante la instrumentacion virtual o la simulacién circuitos.
Identificar los campos de aplicacion para las herramientas estudiadas.
DEPARTAMENTO DE INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA

Obj.1 Decidir cuando instalar un robot en una linea de produccion.
Obj.2 Elegir el robot adecuado para la aplicacion.
Obj.3 Deducir el movimiento de la herramienta a partir del movimiento de las articulaciones y viceversa.

Obj.4 Elegir los componentes para realizar el movimiento de precision.
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Obj.5 Comprar las diferentes técnicas de control de robots y decidir los valores de los parametros.
Obj.6 Elegir los sensores para cualquier robot.

Obj.7 Realizar programas en robots industriales.

Obj.8 Deducir el tipo de robot mévil segun la aplicacion.

Obj.9 Realizar el software para un robot mévil.

CONTENIDOS BASICOS DE LA ASIGNATURA

N° Nombrey breve descripciéon de cada Unidad Tematica Obj. especifico asociado
INGENIERIA ELECTRONICA
1 | INTRODUCCION A LA INSTRUMENTACION. Sefales débiles. E1l, E2

Caracteristicas y tratamiento. Concepto de ruido y de interferencia.
Necesidad y ventajas de la preamplificacién.

5 RUIDO. Definicién de parametros. Tipos de ruido. Ruido generado por los E2, E3, E4
componentes. Modelos equivalentes. Técnicas de minimizacion de ruido.
INTERFERENCIAS. Fuentes, acoplamientos y receptores. Tipos. Esquema E2, E3, E4

3 | general de un sistema sujeto a interferencias. Relacion sefial-interferencia.
Optimizacion de la relacion sefial-interferencia. Medidas de disefio
APANTALLAMIENTO Y PUESTA A MASA. Conceptos basicos. Pantalla de E2, E3, E4, E5
Faraday. Conexion de la pantalla. Punto de conexidn de la pantalla.
Problema de la alimentacion de alterna. Apantallamiento de sistemas
diferenciales. Ejemplos de apantallamiento de sistemas tipicos.
SISTEMAS DE AISLAMIENTO. Necesidad. Aislamiento electromagnético. E2, E3, E4, E5
Aislamiento 6ptico. Otros tipos de aislamiento.
AMPLIFICACION DE SENALES DEBILES EN SISTEMAS NO- E2, E3, E4, E5
DIFERENCIALES (I): SENALES DE TENSION. Esquema general de
bloques de un sistema basico. Etapa de entrada: Adaptacion de
impedancias. Ruido. Ganancia. Post-amplificacion vy filtrado.
AMPLIFICACION DE SENALES DEBILES EN SISTEMAS NO- E2, E3, E4, E5
DIFERENCIALES (Il). SENALES DE INTENSIDAD. Amplificacion y
conversion de sefiales de intensidad. Amplificador de transimpedancia.
Etapa de transrresistencia. Relacién sefial-ruido.
AMPLIFICACION DE SENALES DEBILES EN SISTEMAS E2, E3, E4, E5
DIFERENCIALES. Modelo del amplificador diferencial. Parametros. Ruido.
Funcién general de transferencia. Factor de rechazo al modo comun.
Etapas tipicas: A. diferencial. A. de instrumentacién.
AMPLIFICACION MULTICANAL. Interruptores anal6gicos. Multiplexacion. E2, E3, E4, E5
Muestreo y retencion.

10 ADQUISICION DE Y CONVERSION DE SENALES. Muestreo. E2, E3, E4, E5
Cuantificacion. Codificacion. Tipos de convertidores. Parametros. Ruido
asociado a la conversion A/D.

11 ETAPAS DE SALIDA. Gobierno de cargas tipicas. Drivers. E2, E3, E4, E5
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12 SENSORES GENERADORES DE SENAL. Captadores piezoeléctricos, E9, E11
termoeléctricos, fotoeléctricos y electrodinamicos. Principio de
funcionamiento. Circuito equivalente. Aplicaciones.
13 SENSORES DE PARAMETRO VARIABLE. Captadores de resistencia, de ES, E11
condensador y de transformador variable. Principio fisico. Circuitos de
medida. Aplicaciones.
SENSORES NO-ANALOGICOS. Sensores de frecuencia variable y E10, E11
generadores de frecuencia. Transductores digitales.
15 BIOSENSORES. Sensores de sustrato bioactivo. Principios. Aplicaciones. E9, E10, E11
INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA
FUNDAMENTOS DE LA ROBOTICA 1.1 Definiciones y datos historicos. 1.2
Estructura de un sistema robotizado. 1.3 Tipos de robots y mufiecas. 1.4 ly2
Datos estadisticos del mercado mundial y Espafiol. 1.5 Elementos
terminales en robética. 1.6 Videos.
CINEMATICA DE BRAZOS ROBOT. 2.1 Definicion del problema cinemética
directo e inverso. 2.2 Formas de representacion de la orientacion del efector 3
final. 2.3 Cinematica directa. 2.4 Cinematica inversa. 2.5 Cinematica
diferencial.
3  MECATRONICA. 3.1 Componentes fisicos de una articulaciéon. 3.2
Reductores mecanicos utilizados en robotica. 3.3 Actuadores y etapas de 4
potencia. 3.4 Sensores. 3.5 Modelo de una articulacion.
4  DINAMICA DE ROBOTS. 4.1 Definicion de la dinamica directa e inversa.
4.2 Descripcion fisica de las fuerzas que actlian sobre un brazo. 4.3 Método 5
de Lagrange- Euler. 4.4 Método de Newton- Euler.
CONTROL DE ROBOTS. 5.1 Generadores de trayectoria. 5.2 Control de
una articulacion. 5.3 Control de brazos robot por métodos de par calculado. 5
5.4 Introduccion al control adaptativo. 5.5 Control de fuerza. 5.6 Ejemplos
de controladores de robots.
6 PROGRAMACION DE ROBOTS. 6.1 Clasificacion de niveles y jerarquia.
6.2 Comandos de lenguajes especificos de lenguajes de robots. 6.2 7
Ejemplos de programas en los lenguajes Arla y Rapl- II.
7 ROBOTICA MOVIL. 7.1 Introduccion y configuraciones tipicas. 7.2
Problemas especificos. 7.3 Sensorizacion exteroceptiva y Vision. 7.4 6,8y9
Arquitecturas funcionales.

14

PRACTICAS DE LABORATORIO O INFORMATICAS

. L Dedicacién i . i
Titulo y breve descripcion. Obj. especifico asociado
del alumno
Simulacion cinematica de brazos robot: Se utiliza el programa 5h 3
“Matlab” para aplicar los conocimientos de cinemética adquiridos
en clase.
Control de robots: Mediante el programa “Simulink” se verifican y 5h 4y5

comparan diferentes técnicas de control de una articulacion.
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Programacion de robots en Intarla; 2h 7
Programacion del robot CRS-Plus; 2h 7
Disefio de un sistema de instrumentacion.
Disefio, realizacién y ensayo de una etapa amplificadora especifica

. o . 39 E6, E7, E8, E11, E12
para un determinado sensor, y de un sencillo instrumento virtual
(Cada grupo realiza un proyecto distinto)
Introduccién al LabView

3 E12

Introduccién al programa. Ejemplos basicos

BIBLIOGRAFIA BASICA

INGENIERIA ELECTRONICA
INSTRUMENTACION ELECTRONICA. SENSORES. J.M.Ferrero, E.Guijarro, J.M.Ferrero, J.Saiz. SPUPV
INTRODUCCION A LOS SENSORES. Varios Autores CSIC CDTI Madrid
INSTRUMENTACION ELECTRONICA. M.A.Pérez, J.C. Alvarez, J.C.Campo, F.Ferrero, G.Grillo. Ed. Thompson
ELECTRONIC MEASUREMENTS AND INSTRUMENTATION. B.M.Oliver, J.M.Cage. McGraw-Hill
TRANSDUCTORES Y ACONDICIONADORES DE SENAL. R. Pallas Areny. Marcombo. Boixareu Editores
ADQUISICION Y DISTRIBUCION DE SENALES. R. Pallas Areny. Marcombo. Boixareu Editores
PROBLEMAS RESUELTOS DE INSTRUMENTACION Y MEDIDAS ELECTRONICAS. A. Manuel Lazaro, J. Prat,

R. Ramos,F. J. Sanchez. Ed. Paraninfo

INTERFERENCIAS ELECTROMAGNETICAS EN SISTEMAS ELECTRONICOS. Varios autores. Serie Mundo
Electrénico. Marcombo. Boixareu Editores

INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA

"Robdtica- Control, Deteccion, Vision e Inteligencia K.S. Fu, R. C. Gonzalez, C.S.G. Lee. Ed. McGraw-Hill, 1988.

"Fundamentos de Robética". A. Barrientos, L.F. Pefiin, C. Balaguer, R. Aracil Wittermark. Ed. McGraw-Hill, 1997

"Introduction to Robotics". P.J. McKerrow Ed. Addison - Wesley, 1990

PROFESOR RESPONSABLE
INGENIERIA ELECTRONICA / ENRIQUE GUIJARRO ESTELLES
INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA / RANKO ZOTOVIC
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SITUACION ACTUAL DE LA ASIGNATURA (DEPARTAMENTO DE INGENIERIA ELECTRONICA)

. = Método de
Metodologia de ensefianza . Y-
Dimensiones Créditos | aprendizaje asociado a la Cargﬁllrﬁ%t(l)v?hg)ara agggilggg'gr}a Nota final (%)
dimension (*) dimension ()
Teoria de aula 1,6 Clase magistral 40 Prueba Escrita 30%
Seminario 0,9 Exposicion oral del estudiante 10 Trabajos
Practicas de aula 1,7 Resolucion de problemas 50 Prueba Escrita 40%
Practicas de £t : :
laboratorio 1,3 Practicas de Laboratorio 30 Trabajos 30%
Actividades
horas de
130 trabajo
Total 55 alumno 100%

SITUACION ACTUAL DE LA ASIGNATURA (DEPARTAMENTO DE INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA)

. ~ Método de
Metodologia de ensefanza . 2
Dimensiones Créditos aprendizaje asociado a la Cargﬁjlngl(r:]tév(ahfara ag(\)/gilggglgr}a Nota final (%)
dimension (*) : A (FF
dimension (**)
Teoria de aula 25
Seminario
Practicas de aula 1,4
Practicas de 16
laboratorio !
Actividades
horas de
0 trabajo

Total 55 alumno 100%
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SITUACION DE LA ASIGNATURA REVISADA PARA EL PAEEES (INGENIERIA ELECTRONICA)

. = Método de
Metodologia de ensefianza . 2
Dimensiones Créditos | aprendizaje asociado a la | Carga lectiva para evaluacion Nota final (%)
dimension () alumno (h asociado a la
dimensién (**)
Teoria de aula 1,6 Clase magistral 40 Prueba Escrita 25%
P Exposicion oral del .
Seminario 0,5 estudiante 5 Trabajos
Practicas de aula 1,7 Resolucién de problemas 45 Prueba Escrita 40%
Préacticas de P . )
laboratorio 1,7 Practicas de Laboratorio 40 Trabajos 35%
Actividades
horas de
130 trabajo
Total 55 _ alumno _ 100%

SITUACION DE LA ASIGNATURA REVISADA PARA EL PAEEES (INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA)

. ~ Método de
Metodologia de ensefianza . y:
Dimensiones Créditos | aprendizaje asociado a la Car%ﬁjlrﬁ%%v&?ara aggg'ggg'gr]a Nota final (%)
dimension (*) ; y:
dimension (**)
Teoria de aula
Seminario
Practicas de aula
Practicas de
laboratorio
Actividades
horas de
0 trabajo
Total 0 _ alumno _ 100%

(*) Seleccionar respecto de los siguientes items: Clase magistral, Resolucién de problemas y casos, Practicas de laboratorio,
Practicas de campo, Practicas externas, Tutorias, Exposicion oral del estudiante, Actividades en grupo, Trabajos escritos y
proyectos, Preparacion y realizacion de examenes.

(**) Seleccionar respecto de los siguientes items: Prueba escrita (preguntas abiertas / test), Prueba oral, Exposicion,
Practicas (ejercicios, casos o problemas), Trabajos, Otros.

Ingeniero Industrial. Intensificacién 10: Sistemas electronicos y automaticos
/ Fecha de la tltima actualizacion:

Observaciones / Condicionantes requeridos:
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Asignaturas previas que deben cursarse para cubrir los objetivos requeridos en la asignatura:
Curso bésico de electronica analdgica y de electrénica digital.
Calculo matemético
Fisica general
Relacién con objetivos de otras asignaturas dentro del propio curso o en la propia area de conocimiento:
Disefio de circuitos electronicos
Recursos materiales (aulas, aulas informéaticas, laboratorios, equipos audiovisuales):

Laboratorio de electrénica con medios informaticos y tarjeta de adquisicion (programa LabView)

Condicionantes requeridos para la implantacion de la asignatura redisefiada (tamafio de grupo, recursos
humanos y materiales, ...):



