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| - Oferta Académica

Materia Carrera Plan Afo  Periodo
Optativa 3: Automatizacion Industrial Ing. Electronica 7/02 5 2c
Optativa Ill: Automatizacion Industrial Ing.Electromecénica 007/03 5 2c
Optativa ll: Automatizacién Industrial Ing.Electric.Electro 2/99 5 2c

Il - Equipo Docente

Docente Funcién Cargo Dedicacién
MORAN, OSCAR DANIEL Prof. Responsable P.TIT EXC 40 Hs
CUELLO, JOSE ALBERTO Prof. Colaborador PADJEXC 40 Hs
KUNNING, FEDERICO GERMAN Auxiliar de Practico A.2DA SIM 10 Hs
MARTINEZ, GUILLERMO ARIEL Auxiliar de Practico A.1RA SIM 10 Hs
SIERRA, EDUARDO MAURICIO Auxiliar de Practico A.1RA SIM 10 Hs

1l - Caracteristicasdel Curso

Credito Horario Semanal

Teorico/Préactico | Tedricas| Practicasde Aula | Pract. delab/ camp/ Resid/ PIP, etc. | Total

OHs 1Hs 2Hs 2Hs 5Hs
Tipificacion | Periodo
B - Teoriacon préacticas de aulay laboratorio 2 Cuatrimestre
Duracion
Desde Hasta | Cantidad de Semanas | Cantidad de Horas
05/08/2008 25/11/2008 15 75

IV - Fundamentacion

Los robots industriales se han convertido en el soporte béasico para el mundo de la automatizacion industrial. Pero tan
importante como los robots para €l desarrollo de sistemas de fabricacion automatizados, hoy son los controladores | 6gicos
programables, microprocesadores, control de procesos por computadoray |os sistemas 16gicos de control industrial los cuales
cada dia encuentran més aplicacion en la automatizacion de la fabricacion. Todos estos dispositivos sumados a los sensores
cada dia mas avanzados, son considerados miembros de lafamilia de equipamiento parala automatizacion industrial, lo cual
ha producido un cambio en la manera de fabricar los productos. Esta asignatura intenta describir las relaciones entre todos
estos dispositivos en un sistema de fabricacion automatizado.

El régimen de cursado de la materia es tedrico - préactico con la siguiente modalidad:

1)Se dictan algunas clases magistrales principalmente a inicio de lamateria, en el periodo intermedio y a fina de lamisma
Lafinalidad de estas clases es, a inicio, transmitir conceptos general es sobre automati zacidn principal mente, tratando de que
el alumno comprenda en forma global lo que luego ird desarrollando alo largo de todo el cuatrimestre. Las clases magistrales
demitad y final del cursado, son para sacar conclusiones, que permitan fijar 1os conocimientos adquiridos hasta ese
momento.
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2)Principalmente se realizan clases tedrico-practicas que facilitan €l procesos de ensefianzay aprendizaje: es importante
destacar que estas clases son interactivas y se realizan en el centro de cémputos, siempre con la mediacion de la computadora
y de software especificos (de matemética, simulacion, control etc.) o placas el ectronicas especificas que permiten la
comprobacién préctica de | os distintos conoci mientos tedricos que el alumno va recibiendo; estos instrumentos permiten la
conformacién de grupos en forma casi natural, lo que posibilita una mediacion social que es muy importante por la sinergia
gue esto produce.

3)Se intentarealizar por o menos una o dos visitas a algunaindustrialocal o nacional que tenga un alto grado de
automatizacion.

V - Objetivos

Objetivos Generales:

1) Que el alumno aprenda a disefiar circuitos de control automatico.

2) Que el aumno aprenda a programar equiposy dispositivos usados para | os sistemas de automatizacion industrial.

3) Que el aumno seinicie en la problematica de la automatizacién industrial y en los distintos campos de investigacion de la
misma.

Objetivos especificos:
Que el alumno adquiera los conocimientos basicos necesarios para poder utilizar: PLC's, microcontroladores, placas de
adquisicion y control de datos, sensores, aplicando programas especificos.

VI - Contenidos

1. Controlador es L 6gicos Programables.

1.1. Descripcion del funcionamiento delos PLC.
1.2. Manegjo del Software Microwin 32.

1.3. Programacién ladder del PLC S7200.

1.4. Simulador del S7200.

1.5. Aplicaciones.

2. Modelado de Sistemas de Contr ol Secuencial

2.1. GRAFCET (gréficos de comando etapa transicion).
2.2. Simbolos normalizados utilizados en GRAFCET
2.3. Reglas de evolucién del GRAFCET

2.4. Ecuaciones del GRAFCET

2.5. Eleccién condicional entre varias secuencias.

2.6. Secuencias simultaneas, salto condicional.

2.7. Aplicaciones.

3. Microcontrolador es Programables PIC

3.1. Introduccion, ¢Que es un microcontrolador?
3.2. Arquitecturainterna

3.2.1. Tipos de memoria

3.2.2. Organizacién de lamemoria

3.3. Programacion en lenguaje ensamblador de los micro.
3.4. Manegjo de Recursos

3.4.1. Entradas Salidas

3.4.2. Temporizador

3.4.3. Interrupciones

3.4.4. Escrituray Lecturade la EEPROM de datos
3.5. Mangjo de software MPLAB

3.6. Ejemplo de aplicacion con los PIC 16F84

4. Supervisién Control y Adquisicion de Datos
4.1. Placas de entrada y salida de datos para PC.
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4.2. Componentes, arquitecturay configuracion.
4.3. Programacién de placas mediante lenguaje C.
4.4. Aplicaciones practicas.

5. Sensores

5.1. Detectores el ectromecénicos

5.2. Detectores electrénicos

5.3. Detectores de proximidad (inductivos y capacitivos)
5.4. Sensores fotoel éctricos. Encoger relativo y absoluto.
5.5. Sensores ultrasonicos

5.6. Aplicaciones

VII - Plan de Trabajos Practicos

Unidad N° 1y 2:

Resolucion de problemas tipicos de PLC.

Aplicaciones sobre el S7200.

Unidad N° 3

Resolucidn de problemas caracteristicos de Microcontroladores.
Simulacion en PC. Experimentacion sobre placas de prueba.
Unidad N° 4

Experimentacién sobre placas PCX 1/0.

Unidad N° 5

Utilizacion de sensores de distintos tipos.

VIII - Regimen de Aprobacién

REGIMEN DE PROMOCION SIN EXAMEN FINAL

Asistenciaal 80 % de las clases tedricas.

Aprobacién del 100% de los trabajos précticos con minimo 7 puntos.

Aprobacion de dos parcial es tedrico-préactico escrito o de la recuperacion con minimo 7 puntos.
Aprobacién de la actividad final integradora.

REGIMEN DE PROMOCION CON EXAMEN FINAL

Asistenciaa 70% de las clases tedricas.
Aprobacion del 100% de |os trabaj os précticos con minimo 4 puntos.
Aprobacion de dos parcial es tedrico-practicos escrito o de la recuperacién con minimo 4 puntos.

PROGRAMA PARA EL EXAMEN FINAL

Paralaaprobacién final de lamaterialos alumnos deben presentar y defender un proyecto final que involucre trabajos de
experimentacién y desarrollo, en comun acuerdo con los docentes de la asignatura.
En el examen final estos alumnos pueden ser interrogados sobre |os contenidos tedricos del programa compl eto.

ALUMNOSLIBRES
Parala aprobacién como alumno libre, se debe presentar y defender un proyecto final que involucre trabajos de

experimentacion y desarrollo, en acuerdo con los docentes de la asignatura.
Examen oral de los contenidos tedricos del Gltimo programa aprobado

I X - Bibliografia Basica

[1] P. Romeray otros (1994). “ Automatizacion Problemas Resueltos’. Ed. Paraninfo.
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[2] sManual SIMATIC Sistema de Automatizacion S7-200 SIEMENS Ed. (2002).

[3] *Tutoria “El S7 200 en unahora” Ed. SIEMENS (1999) .

[4] *Tutoria “El S7 200 en dos horas“ Ed. SIEMENS (1999) .

[5] *E. M. Cuencay otros (2000). “Microcontroladores PIC la Solucién en un Chip”. Ed. Paraninfo.

[6] *José Angulo Usategui (1999). “Microcontroladores PIC Disefio Practico y Aplicaciones’. Ed. Mc Graw Hill.

X - Bibliografia Complementaria

[1] «P. Romeray otros (1994). “ Automatizacion Problemas Resueltos’. Ed. Paraninfo.

[2] eManual SIMATIC Sistema de Automatizacion S7-200 SIEMENS Ed. (2002).

[3] eTutorial “El S7 200 en unahora“ Ed. SIEMENS (1999) .

[4] Tutoria “El S7 200 en dos horas“ Ed. SIEMENS (1999) .

[5] *E. M. Cuencay otros (2000). “Microcontroladores PIC la Solucién en un Chip”. Ed. Paraninfo.

[6] *José Angulo Usategui (1999). “Microcontroladores PIC Disefio Practico y Aplicaciones’. Ed. Mc Graw Hill.

XI - Resumen de Objetivos

1) Que e alumno comprenday aplique conceptos de:Generacion de model os mateméticos de sistemas fisicos. simulacion.

Programacion y control.

2) Que el aumno adquieralos conocimientos basicos necesarios para comprender detalladamente el funcionamiento de un

Robot.
3) Que comprenda los distintos pasos en el desarrollo de un manipulador mecéanico robot.

4) Que & alumno seinicie en la problemética de larobéticay en los distintos campos de investigacion de la misma.

XII - Resumen del Programa

1. Controladores L 6gicos Programables.

1.1. Descripcion del funcionamiento delos PLC.
1.2. Manegjo del Software Microwin 32.

1.3. Programacién ladder del PLC S7200.

1.4, Simulador del S7200.

1.5. Aplicaciones.

2. Modelado de Sistemas de Control Secuencial

2.1. GRAFCET (gréficos de comando etapa transicion).
2.2. Simbolos normalizados utilizados en GRAFCET
2.3. Reglas de evolucién del GRAFCET

2.4. Ecuaciones del GRAFCET

2.5. Eleccién condicional entre varias secuencias.

2.6. Secuencias simultaneas, salto condicional.

2.7. Aplicaciones.

3. Microcontroladores Programables PIC

3.1. Introduccién, ¢Que es un microcontrolador?
3.2. Arquitecturainterna

3.2.1. Tipos de memoria

3.2.2. Organizacién de lamemoria

3.3. Programacion en lenguaje ensamblador de los micro.
3.4. Manejo de Recursos

3.4.1. Entradas Salidas

3.4.2. Temporizador

3.4.3. Interrupciones

3.4.4. Escrituray Lecturade laEEPROM de datos
3.5. Mangjo de software MPLAB

3.6. Ejemplo de aplicacion con los PIC 16F84
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4. Supervision Control y Adquisicion de Datos
4.1. Placas de entrada y salida de datos para PC.
4.2. Componentes, arquitecturay configuracién.
4.3. Programacion de placas mediante lengugje C.
4.4. Aplicaciones practicas.

5. Sensores

5.1. Detectores el ectromecéanicos

5.2. Detectores electrénicos

5.3. Detectores de proximidad (inductivos y capacitivos)
5.4. Sensores fotoel éctricos. Encoger relativo y absoluto.
5.5. Sensores ultrasonicos

5.6. Aplicaciones

X111 - Imprevistos

| El desarrollo del programa completo queda sujeto al cumplimiento normal del cuatrimestre.

ELEVACIONy APROBACION DE ESTE PROGRAMA

Profesor Responsable

Firma:

Aclaracién:

Fecha:
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