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general

Esta materia presenta los conceptos básicos de los sistemas de automatización industrial y de los métodos
de control, considerando como elementos centrales de los mismos el autómata programable y el regulador
industrial, respectivamente.

Competencias
Código 
B3 CG3 Conocimiento en materias básicas y tecnológicas, que les capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y

teorías, y les dote de versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.
C12 CE12 Conocimientos sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.
D2 CT2 Resolución de problemas.
D3 CT3 Comunicación oral y escrita de conocimientos en lengua propia.
D6 CT6 Aplicación de la informática en el ámbito de estudio.
D9 CT9 Aplicar conocimientos.
D16 CT16 Razonamiento crítico.
D17 CT17 Trabajo en equipo.
D20 CT20 Capacidad para comunicarse con personas no expertas en la materia.

Resultados de aprendizaje
Resultados previstos en la materia Resultados de Formación

y Aprendizaje
Adquirir una visión detallada y realista del alcance actual de los sistemas de control y
automatización industrial.

B3 C12 D16
D20

Conocer cuáles son los elementos constitutivos de un sistema de automatización industrial, cómo
funcionan y cómo se dimensionan.

B3 C12 D16
D20

Capacidad para diseñar y proyectar un sistema de automatización completo. B3 C12 D2
D3
D6
D9
D17
D20

Comprender los fundamentos de los autómatas programables y su aplicación para automatizar
diferentes tipos de plantas.

B3 C12 D2
D16
D17
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Contenidos
Tema  
1. Introducción a la regulación automática y
modelado de sistemas

1.1 Sistemas de regulación en bucle abierto y bucle cerrado.
1.2 El bucle típico de regulación. Nomenclatura, definiciones y
especificaciones.
1.3 Sistemas físicos y modelos matemáticos.
1.3.1 Sistemas mecánicos.
1.3.2 Sistemas eléctricos.
1.3.3 Otros.
1.4 Modelado en variables de estado.
1.5 Modelado en función de transferencia. Transformada de Laplace.
Propiedades. Ejemplos.

2. Control de procesos continuos 2.1 Controladores no lineales tipo todo-nada y PWM.
2.2 Controladores lineales continuos.
2.2.1 Acciones de control: proporcional, integral y derivativa.
2.2.2 Regulador PID.
2.2.3 Otros reguladores.
2.3 Métodos empíricos de sintonía de reguladores industriales.
2.3.1 Sintonía en lazo abierto: Ziegler-Nichols y otros.
2.3.2 Sintonía en lazo cerrado: Ziegler-Nichols y Harriot.
2.4 Diseño de reguladores en variables de estado. Asignación de polos.

3. Introducción a la automatización industrial 3.1 Introducción a la automatización de tareas. Tipos de mando.
3.2 Elementos y dispositivos para la automatización. El autómata
programable industrial.
3.3 Diagrama de bloques. Elementos del autómata programable.
3.4 Ciclo de funcionamiento del autómata. Tiempo de ciclo.
3.5 Modos de operación.
3.6 Direccionamiento y acceso a la periferia.
3.7 Instrucciones, variables y operandos.
3.8 Formas de representación de un programa.
3.9 Tipos de módulos de programa.
3.10 Programación lineal y estructurada.

4. Programación de autómatas con E/S digitales 4.1 Variables binarias. Entradas, salidas y memoria.
4.2 Lenguajes de programación de autómatas.
4.2.1 Lista de instrucciones
4.2.2 Plano de contactos
4.2.3 Diagrama de funciones
4.3 Combinaciones binarias.
4.4 Operaciones de asignación.
4.5 Creación de un programa simple.
4.6 Temporizadores y contadores.
4.7 Operaciones aritméticas.
4.8 Ejemplos.

5. Modelado de sistemas para la programación de
autómatas

5.1 Principios básicos. Técnicas de modelado.
5.2 Modelado mediante Redes de Petri.
5.2.1 Definición de etapas y transiciones. Reglas de evolución.
5.2.2 Elección condicional entre varias alternativas.
5.2.3 Secuencias simultáneas. Concurrencia. Recurso compartido.
5.3 Implantación de Redes de Petri
5.3.1 Implantación directa
5.3.2 Implantación normalizada (Grafcet)
5.4 Diseño de automatismos industriales básicos. Ejemplos.

6. Control de procesos mediante autómatas
programables

6.1 Bloques funcionales y lenguajes de autómatas orientados al control de
procesos
6.2 Implementación de reguladores PID mediante autómatas
programables.
6.3 Software de visualización y control (SCADA).

P0. Introducción al diseño de sistemas de control
con Matlab

Se presentan elementos básicos del programa Matlab así como
instrucciones específicas para sistemas de control.

P1. Respuesta temporal de sistemas dinámicos Se explica la respuesta temporal de sistemas de primer y segundo orden y
se simula su respuesta en Matlab

P2. Introducción al Simulink Modelado y simulación de sistemas de control con Simulink, una extensión
del MATLAB para la simulación de sistemas dinámicos

P3. Análisis y control de sistemas con Matlab y
Simulink

Análisis y simulación de sistemas lineales de control con Matlab y
Simulink.

P4. Ajuste empírico de un regulador industrial Determinación de los parámetros de un regulador PID por los métodos
estudiados. Implantación del control calculado en el regulador industrial
Sipart DR acoplado a un proceso simulado con un ordenador personal.
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P5. Introducción a STEP7 y lenguajes de
programación

Descripción del programa STEP7, que permite programar los autómatas
Siemens de la serie S7-300 y S7-400, así como probarlos, almacenarlos, y
modificarlos. Se introduce el manejo de tres tipos de lenguajes de
programación: AWL, KOP y FUP

P6. Modelado directo e implantación Modelado de un ejemplo de automatización sencillo e implantación en uno
de los lenguajes disponibles en STEP7.

P7. Modelado e implantación mediante Redes de
Petri

Modelado mediante RdP de un ejemplo de automatización más complejo e
implementación en uno de los lenguajes disponibles en STEP7.

P8. Modelado con S7-Graph Modelado normalizado de una RdP e implantación de un sistema de
automatización sencillo con S7-Graph.

P9. Modelado con S7-Graph (II) Modelado normalizado de una RdP e implantación de un sistema de
automatización complejo con S7-Graph.

Planificación
 Horas en clase Horas fuera de clase Horas totales
Actividades introductorias 1 0 1
Sesión magistral 25.5 44.5 70
Resolución de problemas y/o ejercicios 6 9 15
Prácticas de laboratorio 18 18 36
Informes/memorias de prácticas 0 6 6
Pruebas de respuesta larga, de desarrollo 3 19 22
*Los datos que aparecen en la tabla de planificación son de carácter orientativo, considerando la heterogeneidad de
alumnado

Metodologías
 Descripción
Actividades
introductorias

Presentación de la materia a los alumnos: competencias, contenidos, planificación, metodología,
atención personalizada, evaluación y bibliografía

Sesión magistral Exposición por parte del profesor de aspectos relevantes de la materia que estarán relacionados
con los materiales que el alumno debe trabajar.

Resolución de
problemas y/o ejercicios

El profesorado resolverá en el aula problemas y ejercicios y el alumnado tendrá que resolver
ejercicios similares para adquirir las capacidades necesarias.

Prácticas de laboratorio Actividades de aplicación de los conocimientos adquiridos en las clases de teoría a situaciones
concretas que puedan ser desarrolladas en el laboratorio de la asignatura

Atención personalizada
Metodologías Descripción
Sesión magistral Además de la posibilidad de responder a cuestiones concretas que surjan en las clases

presenciales, el profesorado está disponible en horas de tutorías para orientar a los alumnos en
la resolución de ejercicios o trabajos, así como resolver las dudas que puedan surgir.

Resolución de problemas
y/o ejercicios

Además de la posibilidad de responder a cuestiones concretas que surjan en las clases
presenciales, el profesorado está disponible en horas de tutorías para orientar a los alumnos en
la resolución de ejercicios o trabajos, así como resolver las dudas que puedan surgir.

Prácticas de laboratorio Además de la posibilidad de responder a cuestiones concretas que surjan en las clases
presenciales, el profesorado está disponible en horas de tutorías para orientar a los alumnos en
la resolución de ejercicios o trabajos, así como resolver las dudas que puedan surgir.

Evaluación
 Descripción Calificación Resultados de

Formación y
Aprendizaje

Prácticas de laboratorio Se realizará una Evaluación Continua del trabajo de cada alumno en
las prácticas. Para ello se valorará cada práctica de 0 a 10 puntos
en función del cumplimiento de los objetivos fijados en el enunciado
de la misma, de la preparación previa y de la actitud del alumno.
Los criterios de evaluación más relevantes son:
- Puntualidad
- Preparación previa de las prácticas
- Aprovechamiento de la sesión.
Cada práctica podrá tener distinta ponderación en el total de la
nota. La asistencia a las prácticas de laboratorio es obligatoria.

15 B3 C12 D3
D6
D9
D16
D17
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Informes/memorias de
prácticas

Las memorias de las prácticas seleccionadas se evaluarán entre 0 y
10 puntos, teniendo en cuenta el reflejo adecuado de los resultados
obtenidos en la ejecución de la práctica, su organización y la
calidad de la presentación.

5 C12 D3
D16
D17
D20

Pruebas de respuesta
larga, de desarrollo

Se realizará un examen escrito sobre los contenidos de la materia
que incluirá problemas y ejercicios.

80 B3 C12 D3
D9
D16

Otros comentarios sobre la Evaluación

- Se realizará una Evaluación Continua del trabajo del alumno en las prácticas a lo largo de las sesiones de laboratorio
establecidas en el cuatrimestre. Cada alumno obtendrá una nota por cada práctica. La nota de laboratorio de cada alumno
se obtendrá del promedio de las notas de prácticas. Las sesiones sin asistencia serán puntuadas con un cero. Si la asistencia
a las sesiones de prácticas es inferior al 80%, la nota de laboratorio del alumno será cero. En el caso de no superar la
Evaluación Continua, el alumno realizará un examen de prácticas en la segunda convocatoria, una vez superada la prueba
teórica.

- La evaluación de las prácticas para el alumnado que renuncie oficialmente a la Evaluación Continua, se realizará en un
examen de prácticas en las dos convocatorias, una vez superada la prueba teórica.

- La prueba teórica consistirá en un examen escrito. En dicho examen se podrá establecer una puntuación mínima de algún
conjunto de cuestiones para superar el mismo.

- Se deberán superar (nota igual o superior a 5 sobre 10) ambas partes (examen escrito y prácticas) para aprobar la materia.
En el caso de no superar alguna de las partes (nota inferior a 5 en esa parte), se podrá aplicar un escalado de las notas
parciales para que la nota final no supere el 4.5.

- En la 2ª convocatoria del mismo curso el alumno deberá examinarse de las partes no superadas en la 1ª convocatoria, con
los mismos criterios de aquélla.

Compromiso ético:

Se espera que el alumno presente un comportamiento ético adecuado. En el caso de detectar un comportamiento no ético
(copia, plagio, utilización de aparatos electrónicos no autorizados, y otros) se considerará que el alumno no reúne los
requisitos necesarios para superar la materia. En este caso la calificación global en el presente curso académico será de
suspenso (0.0).

Fuentes de información
Bibliografía Básica
E. MANDADO, J. MARCOS, C. FERNÁNDEZ, J.I. ARMESTO, Autómatas Programables y Sistemas de Automatización,
2009,
M. SILVA, Las Redes de Petri en la Automática y la Informática,
R. C. DORF, R. H. BISHOP, Sistemas de Control Moderno, 10ª, Pearson Prentice Hall, 2005
Bibliografía Complementaria
J.P. ROMERA, Automatización: problemas resueltos con autómatas programables, 4ª, Paraninfo, 2002
SIMATIC (Recurso electrónico), "SIMATIC Manual Collection S7-300", 1ª, Siemens AG, 2000
A. BARRIENTOS et al., Control de sistemas continuos: problemas resueltos, 1ª, Mc. Graw-Hill, D.L., 1996
K. OGATA, Ingeniería de control moderna, 5ª, Pearson Educación, 2010
J.J. DISTEFANO, A.R. STUBBERUD, I.J. WILLIAMS, Retroalimentación y sistemas de control, 2ª, Mc Graw-Hill, 1992

Recomendaciones

Asignaturas que se recomienda cursar simultáneamente
Fundamentos de electrónica/V12G330V01402

Asignaturas que se recomienda haber cursado previamente
Fundamentos de teoría de circuitos y máquinas eléctricas/V12G330V01303
 
Otros comentarios
Para matricularse en esta materia es conveniente haber superado o bien estar matriculado de todas las materias de los
cursos inferiores al curso en que está ubicada esta materia


