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Curriculo.

Los contenidos se ajustan a los especificados en el Real Decreto 1581/2011, de 4
noviembre, por el que se establece el titulo de Técnico Superior en Automatizacion y
Robética Industrial y se fijan sus ensefianzas minimas.

En el médulo profesional de Sistemas de Medida, Regulacién y Control quedan
estructurados de la siguiente forma:

1. Reconocimiento de dispositivos de medida y regulacion:

Relacién de aplicaciones industriales con sistemas de medida y regulacion.
Elementos de un bucle de control. Bucle abierto y bucle cerrado.

Transductores y sensores. Clasificacion atendiendo al parametro fisico
medido. Clasificacion atendiendo al principio de funcionamiento.

Especificaciones de los sistemas de control. Primer orden, segundo orden y
orden superior.

2. Montaje y desarrollo de sistemas de medida y regulacion:

Estrategias basicas de control: realimentacion.
Tratamiento y acondicionadores de sefiales.
Manejo de elementos de neumatica e hidraulica proporcional.

Seleccion y dimensionado de los componentes de un sistema de medida y
regulacion.

Determinacion de la estabilidad de un sistema de control.
Seleccidn y determinacion de controladores.

Disefio en espacio de estados.

3. Estrategias de control para atajar perturbaciones:

Técnicas de montaje y puesta en marcha de sistemas de medida y
regulacion.

Técnicas de calibracién de sensores y transductores.
Sintonizacion de controladores.
Pardmetros y programacion de elementos de control analogico y digital.

Técnicas de regulacién ante el envejecimiento del sistema.

4. Verificacion del funcionamiento de los sistemas de medida y regulacion:

Técnicas de verificacion.

Técnicas de ajuste.



Técnicas de medida y comprobacion eléctrica.

Plan de actuacién para la puesta en servicio.

® Protocolo de puesta en marcha particularizado para la secuencia de
funcionamiento.

® Aplicacién de la normativa de seguridad a cada caso.

® Reglamentacion vigente. REBT, entre otros.

5. Diagnostico de averias en los sistemas de medida y regulacion:

® Técnicas de mantenimiento.

® Diagndstico y localizacion de averias. Métodos de diagnéstico de averias.
® Protocolos de pruebas. Plan de actuacién ante disfunciones del sistema.
[

Averias tipicas en sistemas de medida y regulacién. Causas que las
producen.

® Equipos y aparatos de medida. Tipos, aplicaciones y manejo.

® |nforme de incidencias.

6. Prevencién de riesgos, seguridad y proteccién medioambiental:

® Normativa de prevencion de riesgos laborales relativa a los sistemas
automaticos.

® Prevencion de riesgos laborales en los procesos de montaje y
mantenimiento.

® Equipos de proteccion individual: caracteristicas y criterios de
utilizacion.
® Proteccién colectiva. Medios y equipos de proteccion.

® Normativa reguladora en gestion de residuos.
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Regulador con control todo/nada

Regulador con control proporcional (P)

Regulador con control integral (1)

Regulador con control derivativo (D)

Regulador con control proporcional + integral (PI)

Regulador con control proporcional + derivativo (PD)
Regulador con control proporcional + integral + derivativo (PID)

6. Normativa de prevencion de riesgos laborales relativa a los sistemas
automaticos.

6.1.

6.2.
6.3.
6.4.

Prevencion de riesgos laborales en los procesos de montaje y mantenimiento.

Equipos de proteccion individual: caracteristicas y criterios de utilizacion.
Proteccion colectiva. Medios y equipos de proteccion.
Normativa reguladora en gestion de residuos.

Objetivos minimos

Ser capaz de analizar los sistemas de control, especificar sus caracteristicas y
describir sus elementos de forma adecuada.

Reconocer las clases de los instrumentos y su codificacion.

Describir y reconocer los elementos que forman parte de un sistema de control,
determinando el funcionamiento de cada componente.

Determinar los tipos de sensores y transductores en funciéon de la magnitud a
medir, siendo capaz de realizar el conexionado y verificacion de su
funcionamiento siguiendo las especificaciones del fabricante.

Determinar el funcionamiento de los sistemas dinamicos en lazo abierto, con
realimentacion positiva y realimentacion negativa.

Reconocer y calcular circuitos de aplicacion de sistemas de control y
particularmente los acondicionadores de sefial.

Describir el procedimiento de calibracién de los instrumentos para la recogida
del valor de diferentes magnitudes fisicas.

Describir los bloques y funcionamiento de los sistemas continuos de control.

Obtener la funcién de transferencia de sistemas de control, su respuesta ante
sefales normalizadas y su andlisis frecuencial.

Utilizar de forma eficaz, para determinar el funcionamiento de sistemas de
control, del software CCProgramm.

Conocer las caracteristicas de los sistemas de regulacién automatica y sus
principales caracteristicas.

Explicar el funcionamiento de los distintos reguladores industriales, explicando
los métodos de ajuste de sus parametros, tanto a nivel teérico, como a nivel
practico.



Determinar los riesgos laborales que se pueden encontrar en la utilizacion de
los sistemas de medida y regulacion y los medios y equipos de proteccion
utilizados.

Conocer la normativa de prevencion de riesgos laborales.

Criterios de calificacion

El examen podra constar de preguntas de tipo test, de respuestas mdltiples,
con una o varias respuestas seleccionables, de preguntas de tipo tedrico de
desarrollo y de preguntas de tipo practico de resolucién de problemas.

Las preguntas de tipo test puntlan positivamente si la opcidon u opciones
seleccionada o seleccionadas, es 0 son la correcta o correctas. En caso
contrario tendran la valoracién del -30% de la puntuacién de la pregunta.

En las cuestiones de desarrollo teérico se valorara la veracidad, exactitud y
principales puntos clave, con respecto a los contenidos propios del curriculo.

Las cuestiones de tipo practico se ajustaran a lo establecido en el curriculo y a
los manuales de PLC’s de los siguientes sistemas de Omron: CPM2A-MADO1,
CQM1H-MAD42 y CJ1IW-MADA42.

Podra proponerse en estos Ultimos sistemas, cuestiones practicas de
resolucion practica, sobre alguno o algunos de los sistemas.

La baremacion de cada cuestion vendra determinada en el propio examen.



