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PLAN DOCENTE DE LA ASIGNATURA 
 

Curso académico: 2019/2020 
 
 

Identificación y características de la asignatura 
Código 400810 Créditos ECTS 6 
Denominación 
(español) Iniciación a la Investigación en Técnicas Avanzadas en Automática 
Denominación 
(inglés) Introduction to research in advanced automation techniques 
Titulaciones Máster Universitario en Investigación en Ingeniería y Arquitectura 
Centro Escuela de Ingenierías Industriales 
Semestre 2 Carácter Optativa 
Módulo Específico: Especialidad en Ingenierías Industriales 
Materia Iniciación a la investigación en técnicas avanzadas en Automática 

Profesor/es 
Nombre Despacho Correo-e Página web 
Isaías González Pérez D 1.17X igonzp@unex.es http://eii.unex.es  
Emiliano Pérez 
Hernández 

D 1.17X emilianoph@unex.es http://eii.unex.es 

Área de 
conocimiento Ingeniería De Sistemas y Automática 
Departamento Ingeniería Eléctrica, Electrónica y Automática 
Profesor 
coordinador 
(si hay más de uno) 

Isaías González Pérez 

Competencias (ver tabla en http://bit.ly/competenciasMUIIyA) 
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CB6 X CG1 X CT1 X CE1  CE12  CE32  
CB7 X CG2 X CT2 X CE2  CE13  CE33  
CB8 X CG3 X CT3 X CE3  CE14  CE34  
CB9 X CG4  CT4 X CE4  CE24 X CE35  
CB10 X CG5  CT5 X CE5  CE25 X CE36  

  CG6 X CT6 X CE6  CE26 X CE37  
  CG7  CT7 X CE7  CE27 X CE38  
  CG8  CT8 X CE8  CE28 X CE39  
    CT9 X CE9  CE29 X CE40  
    CT10 X CE10  CE30 X   
    CT11 X CE11  CE31 X   

 
 

Contenidos 

Breve descripción del contenido 

http://bit.ly/competenciasMUIIyA
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1. Control realimentado; 2. Automatización; 3. Visión por computador; 4. Control Inteligente. 
Temario de la asignatura 

Denominación del tema 1: Automática. Definiciones y campos de aplicación. (1 h) 
Contenidos del tema 1: 
• Ingeniería de sistemas y automática. 
• Automatización y autómatas. 
• Control realimentado. 
 
Actividades prácticas: Realización de una aplicación práctica relacionada con el tema. 
Denominación del tema 2: Control fraccionario. (1.5 h) 
Contenidos del tema 2: 
• Introducción. 
• Sistemas fraccionarios. 
• Técnicas frecuenciales. 
• Técnicas en espacio de estados. 
 
Actividades prácticas: Realización de una aplicación práctica relacionada con el tema. 
Denominación del tema 3: Control no lineal. (2 h) 
Contenidos del tema 3: 
• Control Reset. 
• Control Deslizante. 
• Control Adaptativo. 
• Control Inteligente. 
 
Actividades prácticas: Realización de una aplicación práctica relacionada con el tema.. 
Denominación del tema 4: Automatización. (1.5 h) 
Contenidos del tema 4: 
• Introducción a la Automatización Industrial. 
• Control distribuido. 
• Sistemas de Monitorización. 
• Identificación automática mediante RFID. 
 
Actividades prácticas: Realización de una aplicación práctica relacionada con el tema. 
Denominación del tema 5: Visión por Computador. (3 h) 
Contenidos del tema 3: 
• Conceptos básicos de visión por computador 3D. 
• Transformaciones en 3D. 
• Técnicas de obtención de información 3D. 
• Descriptores tridimensionales y modelos de representación. 
• Reconocimiento, técnicas de matching y cálculo de posicionamiento 
 
Actividades prácticas: Realización de una aplicación práctica relacionada con el tema. 
 

Actividades formativas 
Horas de trabajo del 

alumno por tema 
Horas 

teóricas Actividades prácticas Actividad de 
seguimiento 

No 
presencial 

Tema Total GG PCH LAB ORD SEM TP EP 
1 13 1    1  11 
2 26.5 1.5    2  23 
3 33 2    2.5 1.5 27 
4 24.5 1.5    2  21 
5 38.5 3    2.5  33 

Evaluación 14.5 2      12.5 
TOTAL ECTS 150 11    10 1.5 127.5 

GG: Grupo Grande (100 estudiantes). 



 

3 

PCH: prácticas clínicas hospitalarias (7 estudiantes) 
LAB: prácticas laboratorio o campo (15 estudiantes) 
ORD: prácticas sala ordenador o laboratorio de idiomas (30 estudiantes) 
SEM: clases problemas o seminarios o casos prácticos (40 estudiantes). 
TP: Tutorías Programadas (seguimiento docente, tipo tutorías ECTS). 
EP: Estudio personal, trabajos individuales o en grupo, y lectura de bibliografía. 

Metodologías docentes 
De entre las metodologías docentes incluidas en el plan de estudios del título, en la presente 
asignatura se utilizan las siguientes: 

Metodologías docentes Se indican con una 
“X” las utilizadas 

1. Clases expositivas y discusión de contenidos teóricos X 
2. Desarrollo de problemas X 
3. Prácticas de laboratorio y plantas piloto X 
4. Prácticas de campo X 
5. Prácticas en aula de informática X 
6. Seguimiento y discusión de trabajos X 
7. Desarrollo de seminarios X 
8. Visitas guiadas X 
9. Realización de exámenes X 
10. Aprendizaje autónomo e independiente: el estudiante 

profundiza en el estudio de las materias X 

 
 

Resultados de aprendizaje 
– Proporcionar una introducción a los principios básicos y a las herramientas para el 

análisis y diseño de sistemas realimentados de control.  
– Entender y utilizar la realimentación en sistemas físicos, biológicos, sociales y de 

información.  
– Conocer el estado actual de la investigación en Automatización Industrial y los 

fundamentos del control distribuido.  
– Proporcionar una introducción a las técnicas de identificación automática utilizando 

RFID. Diseñar sistemas de control mediante autómatas programables de gama 
media/alta y redes de comunicación industrial.  

– Dar a conocer la visión por computador, los pasos fundamentales al realizar un 
proceso en el que se integre un sistema de visión por computador y la relación de la 
visión por computador con la automatización industrial.  

– Aprender las técnicas básicas de cada una de las etapas de un sistema de visión por 
computador y mostrar los problemas abierto.  

– Conocer principales técnicas de control inteligente y de inteligencia artificial aplicadas 
al control de sistemas.  

– Diseñar sistemas de control basados en inteligencia artificial y revisar las principales 
aplicaciones de las técnicas de control inteligente.  

– Aprender a buscar información específica para la resolución de problemas. 

Sistemas de evaluación 
Criterios de evaluación 
Evaluar el grado de asimilación de los objetivos indicados y la actitud del alumno en la 
resolución de problemas reales, su interés por la investigación, en la aceptación de 
responsabilidad y en la aportación de ideas novedosas. (CB6 a CB10, CG1,CG2,CG3, 
CG6, CT1 a CT11, CE24 a CE31) 
 
Actividades de evaluación 
De entre las actividades de evaluación incluidas en el plan de estudios del título, en la presente 
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asignatura se utilizan las siguientes ponderaciones (en %): 

 Convocatoria 
ordinaria 

Convocatoria 
extraordinaria 

Evaluación 
global 

1. Evaluación continua de los conocimientos 50% 50%  
2. Asistencia con aprovechamiento de 

actividades presenciales   --- 

3. Evaluación final de los conocimientos 50% 50% 100% 
4. Exposición y defensa del trabajo 

presentado y evaluación del documento 
del trabajo entregado 

   

 
La evaluación continua conlleva la siguiente descripción de las actividades de evaluación 
 
Evaluación continua de los conocimientos: Realización de trabajos y problemas propuestos a lo 
largo del curso. La calificación de esta parte supone un 50% de la nota final de la asignatura. 
Esta actividad está clasificada como NO RECUPERABLE. 
 
Evaluación final de los conocimientos: El alumno realizará un examen final que consistirá en la 
resolución de cuestiones teóricas y/o problemas. El peso asignado a esta prueba de evaluación 
es el 50% de la nota final. Esta actividad está clasificada como RECUPERABLE. 
 
La evaluación global tendrá lugar el mismo día asignado al examen final de cada 
convocatoria por la Subdirección de Ordenación Académica de la E.II.II. Constará de las 
siguientes pruebas, todas ellas clasificadas como RECUPERABLES: 

• Examen de teoría: 20% 
• Examen de problemas: 50% 
• Caso práctico: 30% 

 

Bibliografía (básica y complementaria) 
Bibliografía básica 

 
• Tema 1: Apuntes y documentación proporcionada. 
• Tema 2: Blas M. Vinagre, Vicente Feliu-Batlle, Inés Tejado, “Control fraccionario: 

fundamentos y guía de uso”. Revista Iberoamericana de Automática e Informática 
Industrial, 13, 3, 2016, 265-280. 

• Tema 3: Apuntes y documentación proporcionada. 
• Tema 4: Apuntes y documentación proporcionada. 
• Tema 5: “Conceptos y Métodos en Visión por Computador”, Editado por Enrique 

Alegre, Gonzalo Pajares y Arturo de la Escalera, Junio 2016. Disponible en 
http://intranet.ceautomatica.es/conceptos-y-metodos-en-vision-por-computador. 

 
Bibliografía complementaria 

 
• Temas 1—3:  

Norbert Wiener, Cibernética, Tusquets 1985. 
Concepción A. Monje, YangQuan Chen, Blas Manuel Vinagre, Dingyü Xue, Vicente 
Feliu, Fractional – order Systems and Controls, Springer 2010. 
Alfonso Baños, Antonio Barreiro, Reset Control Systems, Springer 2012. 
C. Edwards, S. Spurgeon, Sliding Mode Control: Theory and Applications, CRC Press 
1998. 
Karl Johan Aström, Björn Wittenmark, Adaptive Control, Addison – Wesley 1989. 
IEEE Control Systems, 11, 1, 1991. 

• Tema 4: 
Sohlberg B. “Supervision and Control for Industrial Processes” Springer-Berlag, 1998. 
Boyer A. “SCADA: Supervisory Control And Data Acquisition” ISA, 1999. 
Colomer J. y Meléndez J. “Sistemas de Supervisión” CEA-IFAC, 2000. 
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Balcells J. y Romeral J.L. “Autómatas Programables”, Marcombo, 1997. 
Ingeniería de la Automatización Industrial. R. Piedrafita/Ra-Ma. 
Sempere V., Silvestre J., Mataix J. Fuertes J.M. “PROFIBUS. Un bus de campo 
industrial” CEA-IFAC, 2000. 

• Tema 5: 
Arturo de la Escalera Hueso, “Visión por Computador”. Ed. Pearson Educación. 
Shapiro, L.G. and G.C. Stockman, “Computer Vision”, Upper Saddle River, NJ: Prentice-
Hall, 2001. 
Forsyth, David A. and Ponce, Jean "Computer Vision: A Modern Approach", Prentice 
Hall, 2003. 
 

Otros recursos y materiales docentes complementarios 
 

• http://www.abpubs.demon.co.uk/scadasites.htm 
• http://www.profibus.com 
• http://www.synergetic.com 
• http://en.wikipedia.org/wiki/Computer_vision 
• http://homepages.inf.ed.ac.uk/rbf/CVonline/ 
• http://homepages.inf.ed.ac.uk/rbf/CVonline/books.htm 
• http://www.cs.cmu.edu/~cil/vision.html 
• http://www.dsi.unifi.it/~mosca/Main.pdf 
• http://image.sciencenet.cn/olddata/kexue.com.cn/upload/blog/file/2009/9/2009930810

151118.).pdf 
• http://www-

cf.usc.edu/~ioannou/RobustAdaptiveBook95pdf/Robust_Adaptive_Control.pdf 
• http://www.control.lth.se/Education/EngineeringProgram/FRTN15.htmlbcf.usc.edu/~io

annou/RobustAdaptiveBook95pdf/Robust_Adaptive_Control.pdf 
 
 
 


