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Metodologia

En SEFHOR - Sociedad Espafola de
Formacion apostamos por un método de
estudio alternativo a la metodologia
tradicional. En nuestra escuela de negocios
es el propio alumno el encargado de
organizar y establecer su plan de estudio.
Este sistema le permitira conciliar su vida
laboral y familiar con la proyeccion de su
carrera profesional.

Tutor

A lo largo de la titulacion, el alumno contara
con un tutor que le ofrecera atencién
personalizada y un seguimiento constante
de sus estudios. El estudiante siempre
podra acudir a su tutor via correo
electrénico para resolver cualquier tipo de
duda, ya sea sobre el material formativo, la
planificacién de los estudios o referente a
gestiones y tramites académicos.
Certificacion

Una vez el alumno haya finalizado Ila
formacién y superado con éxito las pruebas
finales, el estudiante recibira un diploma
expedido por SEFHOR - Sociedad
Espafiola de Formaciéon que certifica que ha
cursado el “EXPERTO EN ROBOTICA
Y AUTOMATISMOS INDUSTRIALES".
El titulo esta avalado por nuestra condicion
de socios de la Confederacion Espaiola de
Empresas de Formacion (CECAP).
Ademas, nuestra instituciéon educativa
cuenta con el Sello Cum Laude de
Emagister, distincién que nos condece el
portal lider en formaciéon gracias a las
opiniones de nuestros estudiantes.

a@\ Tutor personal

=9 Posibilidad Estancias
Formativas

= De 2200€ a 220€

Modalidad de
estudio

La titulacion puede cursarse en
modalidad ONLINE. Una vez realizada
la matricula, el alumno recibira un e-mail
de bienvenida de su tutor con las claves
de acceso al campus virtual. En él, el
estudiante  encontrara el material
didactico necesario para realizar la
formacién y tendra distintas pruebas de
autoevaluacion que le ayudaran a
prepararse para el examen final. Dentro
del plazo de un afio desde el momento
de su matricula, el estudiante podra
elegir la fecha para presentarse al
examen.

La titulacion puede cursarse en
modalidad A DISTANCIA. Una vez
realizada la matricula, el tutor le enviara
un e-mail de bienvenida al alumno, y por
otro lado, el estudiante recibira el
material formativo a su domicilio en un
plazo de 6-8 dias. En él encontrara
distintas pruebas de autoevaluacion que
le ayudaran a prepararse para el examen
final. Dentro del plazo de un afio desde el
momento de su matricula, el estudiante
podra elegir la fecha para presentarse al
examen. El alumno debera mandar el
examen final por correo electronico a su
tutor.
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Ll TEMARIO

PARTE 1. ROBOTICA INDUSTRIAL
INTRODUCCION

MODULO 1. INTRODUCCION A LA
ROBOTICA

UNIDAD DIDACTICA 1. HISTORIA DE LA
ROBOTICA
1. Evolucién de los sistemas automdticos

2. Mecanizacién, automatizacién y robotizacién
3. Las tres leyes de la robética segin Asimov

UNIDAD DIDACTICA 2. TIPOS DE
ROBOTS

1. Clasificacién segun la estructura
* Poliarticulados

«  Moviles
+ Androides
«  Zoomérficos
+ Hibridos
2. Clasificacién segun su cronologia
* Robots de primera generacién o

manipuladores

+ Robots de segunda generacién o de
aprendizaje

* Robots de tercera generacién o con
sensores

3. Clasificacién segun el tipo de control

+ Secuencial

+ Controlado por trayectoria

+ Adaptativo

+ Teleoperado

UNIDAD DIDACTICA 3. CONCEPTO DE
ROBOT HUMANOIDE
1. Caracteristicas

2. Andlisis de la estructura y componentes
3. Robots humanoides més avanzados

RESUMEN
AUTOEVALUACION
MODULO 2. EQUIPOS ACTUADORES

UNIDAD DIDACTICA 1. TIPOS DE
ACTUADORES

1. Actuadores hidrdulicos
2. Actuadores neumdticos
3. Actuadores eléctricos

UNIDAD DIDACTICA 2.
TRANSMISIONES Y REDUCTORES

4. Transmisiones
5. Reductores
6. Accionamiento directo

RESUMEN
AUTOEVALUACION
MODULO 3. SENSORES

UNIDAD DIDACTICA 1. ; QUE SON LOS
DISPOSITIVOS SENSORIALES?

1. Caracteristicas técnicas
2. Puesta en funcionamiento de sensores

UNIDAD DIDACTICA 2. CLASES DE
SENSORES

1. Sensores internos
* Encoders
« Sensores de temperatura
+ Sensores de corriente
+ Sensores de presién

2. Sensores externos
« Sensores de proximidad
« Sensores de imagen



+ Sensores de fuerza
+ Sensores de contacto

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 4. UNIDAD DE CONTROL Y
SISTEMAS OPERATIVOS

UNIDAD DIDACTICA 1. DEFINICION DE
CONTROLADOR

UNIDAD DIDACTICA 2. COMPONENTES
DE LA UNIDAD DE CONTROL

1. Procesador

2. Memoria

3. Entradas y salidas
4. Interfaz de usuario

UNIDAD DIDACTICA 3. METODOS DE
CONTROL

1. Sistemas de lazo abierto
2. Sistemas de lazo cerrado

UNIDAD DIDACTICA 4. CONTROL A
TIEMPO REAL

UNIDAD DIDACTICA 5. SISTEMAS
OPERATIVOS

1. ROS (Robot Operating System)

2. Windows Embedded

3. VxWorks

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 5. PROGRAMACION DE
ROBOTS

UNIDAD DIDACTICA 1. METODOS DE
PROGRAMACION
1. Programacién por guiado

+ Guiado pasivo

+ Guiado activo

2. Programacién textual
* Nivel robot
« Nivel objeto
* Nivel tarea

UNIDAD DIDACTICA 2.
REQUERIMIENTOS DE UN SISTEMA DE
PROGRAMACION DE ROBOTS

1. Entorno de programacién y modelado
2. Tipologia de los datos

3. Uso de las entradas y salidas

4. Control del movimiento del robot

5. Control de las operaciones

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 6. DISENO Y
CONSTRUCCION DE ROBOTS

UNIDAD DIDACTICA 1. DISENO Y
SIMULACION DE ROBOTS

1. Disefio
*  Mecdénico
» Electrénico
« De software
2. Simulacién

UNIDAD DIDACTICA 2. SELECCION DE
MATERIALES PARA LA CONSTRUCCION
DE ROBOTS

1. Propiedades de los materiales

+ Resistencia mecdnica y rigidez

+ Conductividad térmica y eléctrica

« Densidad y peso

+ Durabilidad y resistencia a la corrosién
2. Tipos de materiales

*  Metales

» Polimeros

+ Compuestos

+ Cerdmica

* Materiales biolégicos

UNIDAD DIDACTICA 3. ENSAMBLAJE
DE ROBOTS

1. Métodos de ensamblaje
+ Soldadura



* Por tornillos
*  Por adhesién

UNIDAD DIDACTICA 4.
MANTENIMIENTO Y REPARACION DE
ROBOTS

1. Mantenimiento preventivo

2. Opciones de reparacién

3. Herramientas y equipos de mantenimiento y
reparacion

RESUMEN
AUTOEVALUACION
MODULO 7. ROBOTICA MOVIL

UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTO DE
ROBOTICA MOVIL

UNIDAD DIDACTICA 2. TIPOS DE
ROBOTS MOVILES EN LA LOGISTICA Y
ALMACENAMIENTO

1. Robots méviles para picking
« AMR para picking de hombre a
producto
« AMR para picking de producto a
hombre
2. Robots méviles de categorizacién

UNIDAD DIDACTICA 3. INTRODUCCION
A LOS SISTEMAS DE NAVEGACION

1. Tipos de sistemas de navegacién

+ Basados en sensores inerciales

+ Basados en GPS

» Basados en laser

« Basados en visién

» Hibridos
2. Perspectivas
navegacion

futuras de los sistemas de

UNIDAD DIDACTICA 4. FUTURO DE LA
ROBOTICA MOVIL

RESUMEN

AUTOEVALUACION

MODULO 8. ROBOTICA INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 1. ;QUE ES LA
ROBOTICA INDUSTRIAL?

UNIDAD DIDACTICA 2. CLASES DE
ROBOTS INDUSTRIALES

. Robot cartesiano

. Robot cilindrico

. Robot SCARA

. Robot esférico o polar
. Robot antropomérfico
. Robot delta
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UNIDAD DIDACTICA 3. COMPONENTES
DEL BRAZO ROBOTICO

1. Articulaciones giratorias

2. Controlador del robot

3. Actuadores y sensores

4. Sistemas de visién y de alimentacién

5. Componentes de software

UNIDAD DIDACTICA 4.
CARACTERISTICAS A CONSIDERAR EN
LA SELECCION DE ROBOTS
INDUSTRIALES

1. Capacidad de carga

2. Velocidad de movimiento

3. Campo de accién

4. Grados de libertad

5. Resolucién, precisién y repetibilidad
6. Sistema de control

UNIDAD DIDACTICA 5. TENDENCIAS Y
FUTURO DE LA ROBOTICA INDUSTRIAL

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 9. APLICACIONES
INDUSTRIALES DE LOS ROBOTS Y
SEGURIDAD

UNIDAD DIDACTICA 1. UTILIZACION
DE LA ROBOTICA EN EL SECTOR
MANUFACTURERO
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. Fundicién
2. Soldadura
* Porarco
* Por puntos
* Porgas
« Por laser
3. Aplicacién de materiales
* Pintura
+ Adhesivos y sellantes
. Carga y descarga
. Corte
. Paletizacién
. Control de calidad
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UNIDAD DIDACTICA 2. SEGURIDAD EN
LAS INSTALACIONES
1. Tipos
provocan
2. Medidas de seguridad

+ Fase de disefio del robot

» Periodo de creacién de la

robotizada
« Etapa de

de accidentes y causas que los

célula

instalacién
funcionamiento

y puesta en

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 10. ROBOTICA MEDICA Y DE
ASISTENCIA

UNIDAD DIDACTICA 1. DEFINICIONES
APLICABLES

UNIDAD DIDACTICA 2. ROBOTS DE
ASISTENCIA QUIRURGICA

1. Cirugia tordcica minimamente invasiva
2. Cirugia ortopédica

UNIDAD DIDACTICA 3. ROBOTS
MODULARES

1. Exoesqueletos robéticos terapéuticos
2. Brazos y piernas protésicos robéticos

UNIDAD DIDACTICA 4. ROBOTS
MOVILES AUTONOMOS

1. Robots de servicio
2. Robots sociales
+ De asistencia
discapacidad
+ De compaiiia y terapia para personas
mayores y enfermas

para persondas con

UNIDAD DIDACTICA 5. EVOLUCION
FUTURA DE LA ROBOTICA MEDICA Y
DE ASISTENCIA

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 11. ROBOTICA EN LA
EXPLORACION ESPACIAL Y
SUBMARINA

UNIDAD DIDACTICA 1. ROBOTICA
PARA LA EXPLORACION ESPACIAL

1. Robética orbital
2. Rovers y aterrizadores planetarios

UNIDAD DIDACTICA 2. ROBOTS
SUBMARINOS PARA LA EXPLORACION
DEL FONDO SUBMARINO

1. Robot subacudtico ROV o remotely operated
vehicle

2. Robot subacudtico AUV o
underwater vehicle

autonomous

UNIDAD DIDACTICA 3. PERSPECTIVAS
FUTURAS

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MODULO 12. HERRAMIENTAS Y
TECNOLOGIAS PARA LA ENSENANZA
DE ROBOTICA

UNIDAD DIDACTICA 1.
IMPLEMENTACION DE ROBOTS
EDUCATIVOS EN EL AULA



1. Principales actividades y proyectos con robots

educativos

UNIDAD DIDACTICA 2. KITS DE
ROBOTICA EDUCATIVA

1. LEGO Mindstorms

2. VEX Robotics

3. Makeblock

4. Arduino

5. Raspberry Pi
6. Ozobot

UNIDAD DIDACTICA 3. SIMULADORES
DE ROBOTICA

1. V-REP

2. Gazebo

3. RobotStudio
4. Webots

UNIDAD DIDACTICA 4. FUTURO DE LA
ROBOTICA EDUCATIVA

RESUMEN
AUTOEVALUACION
MODULO 13. ROBOTICA AGRICOLA

UNIDAD DIDACTICA 1. DEFINICION DE
ROBOT AGRICOLA

UNIDAD DIDACTICA 2. PRINCIPALES
ROBOTS AGRICOLAS

1. Robots autodirigidos

2. Robot cosechador automaético

3. Robot recolector de fruta auténomo

4. Robot de pulverizacién automatico

5. Dron de granja

UNIDAD DIDACTICA 3. LA ROBOTICA
AGRICOLA EN EL FUTURO

RESUMEN

AUTOEVALUACION

MODULO 14. ROBOTICA
COLABORATIVA Y SEGURIDAD

UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTO DE
ROBOTICA COLABORATIVA

1. Integracién de
entornos de trabajo

robots colaborativos

UNIDAD DIDACTICA 2. MEDIDAS DE
SEGURIDAD EN ROBOTICA

1. Evaluacién de riesgos, inspeccién y prueba
2. Formacién y  entrenamiento  de
trabajadores

3. Barreras fisicas

4. Sensores de proximidad

5. Sistemas de parada de emergencia

6. Camaras de seguridad

7. Programacioén segura

RESUMEN
AUTOEVALUACION

MéDULO 15. RESPONSABILIDAD Y
ETICA EN LA ROBOTICA

UNIDAD DIDACTICA 1.
RESPONSABILIDAD SOCIAL, LEGAL Y
AMBIENTAL

UNIDAD DIDACTICA 2. ETICA EN LA
PROGRAMACION DE ROBOTS

RESUMEN

AUTOEVALUACION
SOLUCIONARIO

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA

PARTE 2. AUTOMATISMOS
INDUSTRIALES



UNIDAD 1. INTRODUCCION A LA
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

1. Conceptos previos.

2. Obijetivos de la automatizacién.

3. Grados de automatizacién.

4. Clases de automatizacién.

5. Equipos para la automatizacién industrial.

UNIDAD 2. ELEMENTOS Y EQUIPOS
UTILIZADOS EN LOS SISTEMAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Estructura de un sistema automdtico: red de
alimentacién, armarios eléctricos, pupitres de
mando y control, cableado, sensores,
actuadores, entre otros.

2. Tecnologias aplicadas en automatismos:
|6gica cableada y légica programada.

3. Tipos de controles de un proceso: lazo
abierto o lazo cerrado.

4. Tipos de procesos industriales aplicables.

5. Aparamenta eléctrica: contactores,
interruptores, relés, entre otros.

6. Detectores y captadores.

7. Instrumentacién de campo: instrumentos de
medida de presién, caudal, nivel y temperatura.
8. Equipos de control: reguladores analégicos y
reguladores digitales.

9. Actuadores: arrancadores, variadores,
vélvulas de regulacién y control, motores, entre
ofros.

10. Cables y sistemas de conduccién: tipos y
caracteristicas.

11. Elementos y equipos de seguridad eléctrica.
Simbologia normalizada.

12. Elementos  neumdticos:  produccién y
tratamiento del aire, distribuidores, valvulas,

presostatos, cilindros, motores neumdticos,
vacio, entre otros.
13. Elementos hidrdulicos: grupo hidrdulico,

servovdlvulas,
hidraulicos,

distribuidores,  hidrovalvulas,
presostatos, cilindros, motores
acumuladores, entre otros.

14. Dispositivos electroneumdticos y
electrohidrdulicos.

15. Simbologia normalizada.

UNIDAD 3. DOCUMENTACION Y
NORMATIVA PARA EL MONTAJE DE

LOS SISTEMAS DE AUTOMATIZACION
INDUSTRIAL.

1. Interpretacién de planos y esquemas en las
instalaciones de automatismos:

2. Informes de montaje y de puesta en marcha.
3. Manuales de montaje de equipos vy
elementos.

4. Normas de calidad.

UNIDAD 4. TECNICAS DE
MANTENIMIENTO PREVENTIVO DE LOS
ELEMENTOS Y EQUIPOS ELECTRICOS Y
ELECTRONICOS DE LOS SISTEMAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Andlisis de los equipos y elementos eléctricos
y electrénicos de los sistemas de automatizacién
industrial.

2. Mantenimiento predictivo.
3. Mantenimiento  preventivo:
establecidos.

4. Sustitucién de elementos en funcién de su vida
media.

5. Mantenimiento preventivo de armarios y
cuadros de mando y control.

6. Mantenimiento preventivo de instrumentacién
de campo: instrumentos de medida de presién,
caudal, nivel y temperatura, entre otros.

7. Mantenimiento preventivo de equipos de
control: reguladores analégicos y reguladores
digitales.

8. Mantenimiento preventivo de actuadores:
arrancadores, variadores, vélvulas de
regulacién y control, motores.

9. Elementos y equipos de seguridad eléctrica.
10. Interpretacién de planos y esquemas.

11. Simbologia normalizada.

12. Cumplimentacién de protocolos.

Procedimientos

UNIDAD 5. MANTENIMIENTO
PREVENTIVO DE LOS EQUIPOS Y
SISTEMAS DE CONTROL Y
SUPERVISION EN LOS SISTEMAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Cumplimentacién ~ de  protocolos  de

mantenimiento preventivo de los equipos y
sistemas de control.



2. Cumplimentacién de protocolos  de
mantenimiento preventivo de los equipos y
sistemas de supervisién.

3. Cumplimentacién  de
mantenimiento predictivo.
4. Utilizacién de software de mantenimiento
programado.

protocolos  de

UNIDAD 6. TECNICAS DE
DIAGNOSTICO DE AVERIAS EN EL
MANTENIMIENTO DE LOS SISTEMAS
DE AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Tipologia de averias.

2. Herramientas y equipos.

3. Instrumentos de medida y medios técnicos
auxiliares.

4. Técnicas de diagnéstico.

5. Técnicas de andlisis de fallos.

6. Gamas de mantenimiento.

7. Andlisis del diagnéstico online de los equipos
de control.

8. Utilizacién de listas de ayuda al diagnéstico.

UNIDAD 7. PROCEDIMIENTOS PARA LA
SUPERVISION DEL MONTAJE DE
SISTEMAS DE AUTOMATIZACION
INDUSTRIAL.

1. Especificacién de las caracteristicas técnicas
de las envolventes, grado de proteccién vy
puesta a tierra.
2. Técnicas de construccién y verificacién de
cuadros, armarios y pupitres. Interpretacién de
planos.
3. Determinacién de las fases de construccién de
envolventes: seleccién, replanteo, mecanizado,
distribucién y marcado de elementos y equipos,
cableado y marcado, comprobaciones finales,
tratamiento de residuos.
4. Cables y sistemas de conduccién de cables:

» Caracteristicas técnicas.

» Grado de proteccién

+ Seleccién de cables. Replanteo.

+ Tendido y conexionado.
5. Elementos de campo:

+ Sensores

+ Actuadores.

* Robots industriales.
6. Supervisién de los elementos de control:

* Autématas programables.
caracteristicas.

Tipos vy

+ Unidad central de proceso, médulos de
entradas y salidas binarias, digitales y
analégicas, médulos especiales (de
comunicacién, regulacién, contador
rapido, displays, enire otros). Ajustes y
parametrizacion.

+ Redes de comunicacién industriales.

- Estructura.

- Topologia.

- Buses de datos, red Ethernet e

inaldmbricas (wireless). cable coaxial,

trenzado y de fibra éptica.

- Paneles de Operador (HMI). SCADA.
7. Interpretacién de planos.
8. Seleccién y manejo de herramientas vy
equipos.

UNIDAD 8. VERIFICACIONES DEL
MONTAJE DE SISTEMAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Elaboracién del acta de replanteo.
2. Cumplimentacién de los protocolos de
comprobacién y medidas.
3. Utilizacién de equipos de pruebas y medida.
4. Recopilacién de la documentacién final del
proceso de montaje.
5. Conceptos fundamentales y normativa de
calidad.
6. Seguimiento del plan de calidad en la
ejecucién de proyectos de montaje.

+ Criterios de calidad.

+ Gestién de la calidad.

» Fases y procedimientos de control de

calidad.

UNIDAD 9. SEGURIDAD Y SALUD
LABORAL EN LA GESTION Y
SUPERVISION DE LOS SISTEMAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Aplicacién de planes de seguridad en la
ejecucién de proyectos y mantenimiento de las
instalaciones.

2. Interpretacién de proyectos tipo de seguridad
en el montaje y mantenimiento de sistemas de
automatizacién industrial.



3. Identificacién de factores de riesgo y riesgos
asociados:

Eléctricos.

+ En altura.

*  Manipulacién y traslado de cargas.

+ Otros factores de riesgo.

+ Estudios bésicos de seguridad.

+ Gestion de medios y equipos de
seguridad individuales y colectivos.

« Supervisiéon del uso de los equipos de
proteccién individuales y colectivos.

+ Actuaciones en caso de accidentes,
primeros  auxilios, traslado  de
accidentados.

+ Sefalizacién, modos y sefales.

4. Identificacién de factores de riesgo y riesgos
asociados en las instalaciones de sistemas.

5. Caida de personas al mismos nivel.

6. Choque contra objetos inméviles.

7. Golpes/cortes por objetos o herramientas.

8. Riesgos auditivos.

9. Riesgos visuales.

10. Sobreesfuerzos.

11. Arco eléctrico.

12. Fatiga mental.

13. Fatiga visual.

14. Fatiga fisica.

15. Contactos eléctricos.

16. Equipos y medidas de
actuacion:

* Individual.

protecciéon 'y

« Colectiva.
« Equipos de proteccién colectivos e

individuales.

UNIDAD 10. GESTION DEL
MANTENIMIENTO DE SISTEMAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL.

1. Seleccién de la documentacién de proyectos
y memorias técnicas de sistemas de
automatizacién industrial para la gestién del
mantenimiento.

2. Andlisis de la documentacién del proyecto
(planos, esquemas, pliego de condiciones, entre
otros) dtiles para la gestién del mantenimiento.

3. Recopilacién de la documentacién técnica
necesaria para la gestién del mantenimiento.
4. |dentificacién de las tareas a realizar en el
mantenimiento de un sistema de automatizacién
industrial:

+ Listado detallado de equipos

» Listado elementos auxiliares

+ Herramientas a utilizar.

« Tipo de mantenimiento a

(preventivo, correctivo).

realizar

5. Gestién de almacén y organizacién de listas
de repuestos.

6. Elaboracién de la documentacién de los
planes de mantenimiento.

UNIDAD 11. TECNICAS DE
PROTOCOLOS DE PUESTA EN MARCHA
DE SISTEMAS DE AUTOMATIZACION
INDUSTRIAL.

1. Protocolos de puesta en marcha:
* Normativa de prevencién.
* Manuales técnicos.
*  Manuales del fabricante.
2. Puesta en marcha en frio.
3. Puesta en marcha en caliente.
4. Pardmetros de funcionamiento en las
instalaciones: Ajustes y calibraciones.
5. Puesta a punto.
6. Instrumentos y procedimientos de medida:
» Equipos de medida eléctricos.

« Equipos de medida neumdticos e
hidraulicos.
+ Equipos de medida electrénicos.

Instrumentos y equipos de control.
7. Pruebas reglamentarias (estanqueidad, fugas,
presién, entre ofros).
8. Medidas de seguridad en los aislamientos y
conexionado de las maquinas y equipos.

UNIDAD 12. TECNICAS DE PUESTA EN
MARCHA.

1. Medicién de las variables (eléctricas, de
presiones, de temperatura, entre otros).
2. Programas de  control de
programables.

3. Regulacién segin especificaciones.
4. Modificacién, ajuste y comprobacién de los
parédmetros de la instalacién.

equipos



5. Ajuste y verificacién de los equipos
instalados.

6. Técnicas de  comprobacién de las
protecciones y aislamiento de tuberias y
accesorios.

7.Pruebas de estanqueidad, presién vy
resistencia mecdnica.

8. Limpieza y desinfeccién de circuitos e
instalaciones.

9. Sefializacién industrial.

10. Sefalizacién de conducciones hidréulicas y
eléctricas.

11. Cédigo de colores.

12. Medidas de pardmetros: Procedimientos.
Instrumentos.

13. Pardmetros de ajuste, regulacién y control
en sistemas de automatizacién industrial.

14. Sistemas de control y regulacién.

10

15. Medidas de temperatura, presién, entre

otros.
16. Factores perjudiciales y su

Dilataciones. Vibraciones. Vertidos.
17. Alarmas.

tratamiento:
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