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SOMOS ESIBE

ESIBE es una instituciéon Iberoamericana de formacion en linea que tiene como finalidad potenciar el
futuro empresarial de los profesionales de Europa y América a través de masters profesionales,
universitarios y titulaciones oficiales. La especializacién que se alcanza con nuestra nueva oferta
formativa se sustenta en una metodologia en linea innovadora y unos contenidos de gran calidad.

Ofrecemos a nuestro alumnado una formacién de calidad sin barreras Fisicas, flexible y adaptada a sus
necesidades con el finde garantizar su satisfaccién y que logre sus metas de aprendizaje mas
ambiciosas. Nuestro modelo pedagdgico se ha llevado a miles de alumnos en toda Europa,
enriqueciendo este recorrido de la mano de universidades de prestigio, con quienes se han alcanzado
alianzas.
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Conectamos Continentes,
Impulsamos conocimiento



QS, sello de excelencia académica
ESIBE: 5 estrellas en educacion online
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RANKINGS DE ESIBE

ESIBE ha conseguido el reconocimiento de diferentes rankings a nivel nacional e internacional, gracias
a sus programas de Master profesionales y titulaciones oficiales.

Para la elaboracién de estos rankings, se emplean indicadores como la excelencia académica, la calidad
de lainstitucion, el perfil de los profesionales.
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BY EDUCA EDTECH

ESIBE es una marca avalada por EDUCA EDTECH Group, que estd compuesto por un conjunto de
experimentadas y reconocidas instituciones educativas de formacién online. Todas las entidades que
lo forman comparten la misién de democratizar el acceso a la educacioén y apuestan por la
transferencia de conocimiento, por el desarrollo tecnolégico y por la investigacion.
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METODOLOGIA LXP

La metodologia EDUCA LXP permite una experiencia mejorada de aprendizaje
integrando la Al en los procesos de e-learning, a través de modelos predictivos
altamente personalizados, derivados del estudio de necesidades detectadas en la
interaccion del alumnado con sus entornos virtuales.

EDUCA LXP es fruto de la Transferencia de Resultados de Investigacién de varios
proyectos multidisciplinares de [+D+i, con participacion de distintas Universidades
Internacionales que apuestan por la transferencia de conocimientos, desarrollo
tecnologico e investigacion.

N ’ 1. Flexibilidad
@ Aprendizaje 100% online y flexible, que permite al alumnado
= estudiar donde, cuando y como quiera.

2. Accesibilidad

rr‘éfﬁl Cercaniay comprension. Democratizando el acceso a la
— educacion trabajando para que todas las personas tengan la

oportunidad de seguir formandose.

3. Personalizacion

SR, Itinerarios formativos individualizados y adaptados a las
necesidades de cada estudiante.

4. Acompafamiento / Seguimiento docente

Orientacion académica por parte de un equipo docente
especialista en su area de conocimiento, que aboga por la
calidad educativa adaptando los procesos a las necesidades
del mercado laboral.

5. Innovacion

|| Desarrollos tecnologicos en permanente evolucion

impulsados por la Al mediante Learning Experience Platform.

6. Excelencia educativa

02 Enfoque didactico orientado al trabajo por competencias, que
favorece un aprendizaje practico y significativo, garantizando el
desarrollo profesional.




Programas
PROPIOS
UNIVERSITARIOS
OFICIALES
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RAZONES POR LAS QUE ELEGIR ESIBE

1. Formacioén Online Especializada

Nuestros alumnos aceden a un modelo pedagdgico innovador ﬁ
de mas de 20 anos de experiencia educativa con Calidad I
Europea.

2. Metodologia de Educacién Flexible

PLATAFORMA
E 100% ONLINE EDUCATIVA
< = Con nuestra metodologia m Nuestros alumnos tendran
L estudiaran 100% online acceso los 365 dias del afo a
la plataforma educativa.

3. Campus Virtual de Ultima Tecnologia

Contamos con una plataforma avanzada con material adaptado
(_)U a la realidad empresarial, que fomenta la participacion,
interaccion y comunicacion on alumnos de distintos paises.

4. Docentes de Primer Nivel

Nuestros docentes estan acreditados y formados en Universidades
de alto prestigio en Europa, todoss en activo y con amplia
experiencia profesional.

©
o9
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@ 5. Tutoria Permanente

Contamos con un Centro de Atencion al Estudiante CAE,
gue brinda atencién personalizada y acompanamiento
durante todo el proceso formativo.

5
i

6. Bolsa de Empleo y Practicas

Nuestros alumnos tienen acceso a ofertas de empleo y practicas, asi como el
acompafnamiento durante su proceso de incorporacion al mercado laboral en
nuestro ambito nacional.

7. Comunidad Alumni

Nuestros alumnos tienen acceso automatico a servicicos
completementarios gracias a una Networking formada con
alumnos en los cincos continentes.

8. Programa de Orientacion Laboral

Los alumnos cuentan con asesoramiento personalizado para mejorar sus skills y
afrontar con excelencia sus procesos de seleccion y promocion profesional.

9. Becas y Financiacion

.D.Dﬂ Nuestra Escuela ofrece Becas para profesionales

/\ latinoamericanos y finaciacion sin intereses y a la
medida, de modo que el factor econémico no sea un
impedimento para que los profesionales tengan acceso a
una formacion internacional de alto nivel.
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FINANCIACION Y BECAS

Financia tu cursos o master y disfruta de las becas disponibles. jContacta con nuestro
equipo experto para saber cual se adapta mas a tu perfil!

25% atomni
Beca
15% emerenoe

B
15% cruro

B
20% D?EEEIFIEIDAD

FUNCIONAL

B

20% pesempLeo
B

15% REEZMI ENDA

B
20% ramiuia

NUMEROSA

=
20% Picl:ii PROFESIONALES,

SANITARIOS,
COLEGIADOS/AS

Solicitar informacion
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METODOS DE PAGO

Con la Garantia de:

&> educapay

Fracciona el pago de tu curso en comodos plazos y sin interéres de forma segura.

@ @ visa peoyra

mastercard maestro

. . s -~
% bizum ey @ Pay G Pay
Nos adaptamos a todos los métodos de pago internacionales:

OZE & Pee® pscover @efecty @)omag CMR

Yy muchos mas...
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Maestria Internacional en Robética Industrial + Maestria Internacional en
Automatismos Industriales

DURACION
@ 3000 horas

MODALIDAD
AN | onune

8 ACOMPANAMIENTO
g ‘_pg PERSONALIZADO

Titulaciéon

Doble Titulacion: - Titulacion de Maestria Internacional en Robética Industrial con 1500 horas expedida
por ESIBE (ESCUELA IBEROAMERICANA DE POSTGRADO) - Titulaciéon de Maestria Internacional en

Automatismos Industriales con 1500 horas expedida por ESIBE (ESCUELA IBEROAMERICANA DE
POSTGRADO)

ESCUELA IBEROAMERICANA DE POSTGRADO

mmmmmmmmmmmmmm ditado para la imparticion de acciones formativas
expide el presente titulo propio

NOMBRE DEL ALUMNO/A

con numero de documento XXXXXXXXX ha superado los estudios correspondientes de

Nombre del curso

una duracion de XXX horas, perteneciente al Plan de Formacion de la Escuela Iberoamericana de Postgrado.

¥ para que surta los efectos pertinentes queda registrado con nimero de expediente XXXX/XXXX-XXXX-XXXXXX.

Con una calificacion XXOOXXXXNXXX.

¥ para que conste expido la presente titulacion en Granada, a (dia) de (mes) del (afo)
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Descripcion

Esta Maestria en Robética Industrial le ofrece una formacién especializada en la materia. Si le interesa
el mundo de la robética y quiere conocer los aspectos esenciales para poder desenvolverse
profesionalmente en este dmbito este es su momento, con la Maestria en Robdtica Industrial podra
adquirir los conocimientos oportunas para desempenar funciones de este tipo de manera experta. La
robdtica es un area interdisciplinaria formada por la ingenieria mecanica, eléctrica, electréonicay
sistemas informaticos. El término de robdtica inteligente combina cierta destreza fisica de locomocién
y manipulacion, que caracteriza a lo que conocemos como robot, con habilidades de percepciéony de
razonamiento residentes en un procesador como el que tiene un ordenador. La alta competencia
nacional e internacional en la actualidad requiere que la industria para ser competitiva tenga que
tener un alto grado de automatizacién en sus procesos. En este sentido la Maestria en Automatizacion
se ha orientado para abarcar las técnicas de automatizacién para cualquier nivel de autonomia
(automatizacion cableada, control con PLC, robética, etc.) e integracion mediante supervision
monitorizada. Todo ello consiguiéndolo a través de un itinerario formativo teérico (contenido, videos,
recursos) y practico (ejercicios guiados y planteados, software de simulacién). Pudiendo el alumno
reorganizar su estudio en funcién de las preferencias en cuanto a especializacién en los distintos
fabricantes de autématas (Siemens, Omron, etc.) robots (ABB, FANUC, KUKA, STAUBLI, etc.) asi como
SCADA HMI (WINCCy CX).

Objetivos

e Familiarizar al alumno con la estructura interna de los autématas, su modo de funcionamiento y
su manejo.

¢ Montar sistemas de automatizacién industrial.

e Mantener sistemas de automatizacién industrial.

e Gestionar y supervisar los procesos de montaje

¢ Exponer los conceptos base necesarios para entender la automatizacién industrial y sus
implicaciones técnicas.

e Conocer las caracteristicas y disefio de los elementos eléctricos, neumaticos e hidraulicos.

¢ Estudiar el funcionamiento y programaciéon de u

A quién va dirigido

Estd dirigida a todos aquellos profesionales del sector de la industria o algdn entorno relacionado que
quieran seguir adquiriendo formacién, asi como a personas interesadas en conseguir una gran
formacién en el entorno de la Robética
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Para qué te prepara

Esta Maestria en Robética Industrial le prepara para conocer a fondo el mundo de la robética,
aprendiendo las técnicas esenciales para poder desarrollar su funcién de manera profesional.
Adquirirds las competencias técnicas necesarias para desarrollar desde el punto inicial hasta la puesta
en marcha los sistemas automatizados existentes en la industria. Estudiaras los distintos componentes
y configuraciones asi como el desarrollo tanto a nivel de automatizacién cableada como a nivel de
programacion de autématas programables, robots industriales y sistemas de monitorizacién de
procesos como SCADA y HMI.

Salidas laborales

Industria / Automatizacion Industrial / Robética. Los titulados de la Maestria en Automatizacién
Industrial podran ser profesionales expertos en automatizacién industrial y podran ejercer su
capacidad profesional en empresas de produccién industrial, ingenierias o empresas tecnoldgicas,
donde existe una demanda real de profesionales con este perfil a nivel regional, nacional e
internacional.
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TEMARIO

PARTE 1. MAESTRIA INTERNACIONAL EN ROBOTICA INDUSTRIAL

MODULO 1. INTRODUCCION A LA ROBOTICA

UNIDAD DIDACTICA 1. BASES Y ANTECEDENTES DE LA ROBOTICA

AN =

Concepto e historia

Bases de la robdtica actual

Plataformas moviles

Crecimiento esperado en la industria robética
Limites de la robética actual

UNIDAD DIDACTICA 2. ROBOTICA E INTELIGENCIA ARTIFICIAL

NouvkwbN=

Robética

Inteligencia artificial

Objetivos de la inteligencia artificial

Historia de la inteligencia artificial

Lenguaje de programacion: el idioma de los robots
Investigacion y desarrollo en dreas de la inteligencia artificial
Robdticay la inteligencia artificial

UNIDAD DIDACTICA 3. USO DE LOS ROBOTS

ounphpwn-=

Introduccién

Robdtica y beneficios

Robética industrial

Futuro de la robética

Robdticay las nuevas tecnologias
Tendencias

UNIDAD DIDACTICA 4. EVOLUCION DE LOS ROBOTS. ROBOTISTA

1.
2.

3.

Evolucién de la robdtica
Futuro de la robética
1. - Robdtica situada
. - Robética basada en la conducta o el comportamiento
. - Robética cognitiva
. - Robética de desarrollo o epigenética
. - Robdtica evolutiva
6. - Robdtica inspirada en la biologia
Robética en la ingenieria e industria

v h WN

UNIDAD DIDACTICA 5. EVOLUCION DE LA INTELIGENCIA ARTIFICIAL. DISENADOR DE REDES
NEURONALES ROBOTICAS

Ver en la web
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Inteligencia natural y artificial

Inteligencia artificial y cibernética

Autonomia en robética

Sistemas expertos

Agentes virtuales con animacién facial por ordenador
Actualidad

ounhkhwn-=

UNIDAD DIDACTICA 6. PROTESIS ROBOTICAS

La robética aplicada al ser humano: bidnica
Resena histérica de las protesis
Disefio de protesis en el siglo XX
Investigaciones y desarrollo recientes en disefio de manos
Sistemas protésicos

1. - Prétesis mecanicas

2. - Prétesis eléctricas

3. - Prétesis neumaticas

4. - Prétesis mioeléctricas

5. - Prétesis hibridas
6. Uso de materiales inteligentes en las prétesis

nhwn =

UNIDAD DIDACTICA 7. INFLUENCIA DE LA ROBOTICA

1. Introduccién

2. Situacién actual y tendencias para el futuro
3. Objetivos

4. Metodologiay estructura

MODULO 2. ROBOTICA. APLICACIONES
UNIDAD DIDACTICA 1. ROBOTICA MOVIL Y HUMANOIDE

1. Historia de la robética
2. Robética Movil
3. Robética Humanoide

UNIDAD DIDACTICA 2. ROBOTICA Y AUTOMATIZACION EN LA CONSTRUCCION

1. Estado del arte en las construcciones robéticas.
2. Softwarey tecnologia IT en construccién robética
3. El futuro de la robética y la automatizacién en la construccion.

UNIDAD DIDACTICA 3. ROBOTS ESPACIALES

1. ¢(Qué es la robética espacial?
2. Problemas en la robética espacial
3. Principales areas de investigacion

UNIDAD DIDACTICA 4. SISTEMAS INTELIGENTES DE TRANSPORTE
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;Que son los Sistemas Inteligentes de Transporte?
Tecnologias relacionadas

Aplicaciones

Tecnologias de transporte inteligente

PN

UNIDAD DIDACTICA 5. VEHICULOS AEREOS NO TRIPULADOS. DRONES

Conocimiento de la aeronave (genérico)
Clasificacion de los RPAs
Aeronavegabilidad

Registro

Célula de las aeronaves

Grupo motopropulsor

Equipos de a bordo

Sistema de control de la aeronave
Instrumentos de la estacion de control.
Sistemas de seguridad

eV NoUnh~WLN =

-_—

UNIDAD DIDACTICA 6. PLANIFICACION DE TAREAS Y MOVIMIENTOS DE ROBOTS

1. Conceptos
2. Algorithmos

UNIDAD DIDACTICA 7. ROBOTS AUTONOMOS INTELIGENTES

1. Tareas que puede realizar autbnomamente
2. Problemas en robética auténoma

UNIDAD DIDACTICA 8. ROBOTS PERSONALES Y ASISTENCIALES

1. Historia

2. Robots Domésticos en Ciencia Ficcién
3. Robots personales en la actualidad

4. Mercado

MODULO 3. ROBOTS INDUSTRIALES
UNIDAD DIDACTICA 1. ROBOTICA. EVOLUCION Y PRINCIPALES CONCEPTOS

Introduccién a la robética

Contexto de la robética industrial

Mercado actual de los brazos manipuladores
Qué se entiende por Robot Industrial
Elementos de un sistema robético
Subsistemas de un robot

Tareas desempefadas con robdtica
Clasificacion de los robots

N A WN =

UNIDAD DIDACTICA 2. INCORPORACION DEL ROBOT EN UNA LINEA AUTOMATIZADA
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El papel de la Robdtica en la automatizacion
Interaccion de los robots con otras maquinas
La célula robotizada

Estudio técnico y econémico del robot
Normativa

Accidentes y medidas de seguridad

UNIDAD DIDACTICA 3. CARACTERISTICAS TECNICAS Y MORFOLOGICAS DE LOS ROBOTS

N A WN =

o

10.
11.
12.
13.

Componentes del brazo robot

Caracteristicas y capacidades del robot

Definicién de grados de libertad

Definicién de capacidad de carga

Definicién de velocidad de movimiento

Resolucion espacial, exactitud, repetibilidad y flexibilidad
Definiciéon de volumen de trabajo

Consideraciones sobre los sistemas de control
Morfologia de los robots

Tipo de coordenadas cartesianas. Voladizo y pértico
Tipologia cilindrica

Tipo esférico

Brazos robots universal

UNIDAD DIDACTICA 4. EQUIPOS ACTUADORES

N AWM=

Tipologia de actuadores y transmisiones
Funcionamiento y curvas caracteristicas
Funcionamiento de los Servomotores
Motores paso a paso
Actuadores Hidraulicos
Actuadores Neumaticos
Estudio comparativo
Tipologia de transmisiones

1. - Transmisiones.

2. - Reductores.

3. - Accionamiento directo.

4. -Tipologia

UNIDAD DIDACTICA 5. SENSORES EN ROBOTICA

1
2
3
4
5
6
7
8
9

Ver en la web

. Dispositivos sensoriales

. Caracteristicas técnicas

. Puesta en marcha de sensores

. Sensores de posicién no épticos
. Sensores de posicién épticos

. Sensores de velocidad

. Sensores de proximidad

. Sensores de fuerza

. Vision artificial
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UNIDAD DIDACTICA 6. LA UNIDAD CONTROLADORA

El controlador

Hardware

Métodos de control

El procesador en un controlador robético
Ejecucion a tiempo real

AN =

UNIDAD DIDACTICA 7. ELEMENTOS TERMINALES Y APLICACIONES DE TRASLADO. PICK AND PLACE

Elementos y actuadores terminales de robots

Conexion entre la mufecay la herramienta final

Utilizacién de robots para traslado de materiales y carga/descarga automatizada. Pick and place
Aplicaciones de traslado de materiales. Pick and place

Cogida y sujeciéon de piezas por vacio. Ventosas

Imanes permanentes y electroimanes

Pinzas mecdnicas para agarre

Sistemas adhesivos

Sistemas fluidicos

Agarre con enganche

v NaUnhWN =

—_—

UNIDAD DIDACTICA 8. COMPONENTES PARA TAREAS DE PINTURA, SOLDADURA Y ENSAMBLAJE

Pintado robotizado

El sistema de pintado. Mezclador y equipamiento
Soldadura robotizada

Soldadura TIG y MIG

Soldadura por puntos

Soldadura laser

El proceso de ensamblaje

Métodos de ensamblaje

Emparejamiento y unién de piezas
Acomodamiento de piezas

cvoNaURAWN =

—_—

UNIDAD DIDACTICA 9. PROGRAMACION GUIADA Y TEXTUAL

1. Conceptos iniciales de programacién de Robots
2. Programacién por guiado. Pasivo y Activo
3. Ellenguaje textual ideal para programar robots
4. Tipologias existentes de lenguajes textuales
5. Caracteristicas generales
6. Programacién orientada al robot, objetoy a la tarea
7. Programacion a nivel de robot
8. Programacién a nivel de objeto
9. Programacién textual a nivel de tarea

10. El lenguaje V+ 0 V3

11. El lenguaje de programacién RAPID

12. Ellenguaje IRL

13. El lenguaje OROCOS
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14. Programacion CAD
ANEXO I. RECURSOS CURSO ROBOTS INDUSTRIALES

Recursos de aprendizaje para lenguaje RAPID de ABB
Recursos de aprendizaje para lenguaje KRL de KUKA
Recursos de aprendizaje para lenguaje KAREL de FANUC
Recursos de aprendizaje para lenguaje VALII de UNIMATION
Recursos de aprendizaje para lenguaje V+ de STAUBLI

nhwn=

MODULO 4. AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTOS Y EQUIPOS UTILIZADOS EN AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

Conceptos previos

Objetivos de la automatizacion

Grados de automatizacién

Clases de automatizacion

Equipos para la automatizacién industrial
Didlogo Hombre-maquina, HMIy SCADA

ounphpwnN-~

UNIDAD DIDACTICA 2. ROBOTICA. EVOLUCION Y PRINCIPALES CONCEPTOS

La robética

Evoluciéon de los robots industriales. Cobética
Fabricantes de robots manipuladores
Definicién de Robot

Componentes basicos de un sistema robdtico
Subsistemas estructurales y funcionales
Aplicaciones de la robética

Criterios de clasificacién de los robots

N AWM=

UNIDAD DIDACTICA 3. PRINCIPIOS ELECTRICOS Y ELECTRO-MAGNETICOS

Principios y propiedades de la corriente eléctrica
Fenémenos eléctricos y electromagnéticos

Medida de magnitudes eléctricas. Factor de potencia
Leyes utilizadas en el estudio de circuitos eléctricos
Sistemas monofasicos. Sistemas trifasicos

AN =

UNIDAD DIDACTICA 4. INSTALACIONES ELECTRICAS APLICADAS A INSTALACIONES AUTOMATIZADAS

Tipos de motores y pardmetros fundamentales
Procedimientos de arranque e inversion de giro en los motores
Sistemas de proteccion de lineas y receptores eléctricos
Variadores de velocidad de motores. Regulacién y control
Dispositivos de proteccion de lineas y receptores eléctricos

AN =

UNIDAD DIDACTICA 5. COMPONENTES DE AUTOMATISMOS ELECTRICOS
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1. Automatismos secuenciales y continuos. Automatismos cableados

2. Elementos empleados en la realizaciéon de automatismos: elementos de operador, relé, sensores
y transductores

. Cablesy sistemas de conduccién de cables

Técnicas de diseno de automatismos cableados para mando y potencia

5. Técnicas de montaje y verificacion de automatismos cableados

> W

UNIDAD DIDACTICA 6. REGLAJE Y AJUSTES DE INSTALACIONES AUTOMATIZADAS

Reglajes y ajustes de sistemas mecanicos, neumaticos e hidraulicos
Reglajes y ajustes de sistemas eléctricos y electrénicos

Ajustes de Programas de PLC entre otros

Reglajes y ajustes de sistemas electrénicos

Reglajes y ajustes de los equipos de regulacion y control

Informes de montaje y de puesta en marcha

ounpkpwNn-=

UNIDAD DIDACTICA 7. MANTENIMIENTO CORRECTIVO ELECTRICO-ELECTRONICO

Interpretacién de documentacion técnica

Tipologia de las averias

Diagnéstico de averias del sistema eléctrico-electrénico

Maquinas, equipos, Utiles, herramientas y medios empleados en el mantenimiento
Mantenimiento de los sistemas eléctricos y electrénicos

Mantenimiento de los equipos

Reparacion de sistemas de automatismos eléctricos-electrénicos. Verificacion y puesta en
servicio

8. Reparaciéon y mantenimiento de cuadros eléctricos

NoubkwnN=

MODULO 5. DISENO E IMPRESION 3D APLICADA A LA ROBOTICA
UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION A LA IMPRESION 3D

1. Concepto de impresiéon 3D
2. Origen, desarrollo y actualidad de la impresién 3D
3. Aplicaciones de laimpresién 3D

UNIDAD DIDACTICA 2. TECNOLOGIA DE LA IMPRESION 3D

1. Tecnologias de impresiéon 3D
1. - FDM (Deposicion de material fundido)
2. - SLA (Estereolitografia)
3. - Polyjet (Fotopolimerizacién por luz ultravioleta)
4. -SLS (Sinterizado Selectivo Léser)
5. - DMLS (Sintetizado Directo de Metal por Laser)
2. Estructura general de una impresora 3D
3. Materiales termoplasticos para impresion 3D
1. - ABS (Acrilonitrilo Butadieno Estireno)
2. - PLA (Poliacido Lactico)
3. - PET (Tereftalato de Polietileno)
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4. - HIPS (Poliestireno de alto impacto)
4. Impresién con tecnologia FFF

UNIDAD DIDACTICA 3. PROCESO DE FABRICACION DE UN OBJETO

1. Influencia del diseio e impresién en la fabricacién
1. - Ventajas de la fabricacion aditiva
2. - Limitaciones de la fabricacién aditiva
2. Trabajos previos a la fabricacion
3. Calidady terminacion de la pieza
1. - Tratamientos mecanicos
2. - Tratamientos térmicos
3. - Tratamientos quimicos

UNIDAD DIDACTICA 4. PROCESO DE IMPRESION

1. Eleccion de material
2. Subida de archivos
3. Detecciény correccion de fallos
1. - Fallos tipicos en el disefio 3D
2. - Correccién de fallos con el programa
4. Ajuste de espesoresy escala
1. - Ajuste de escala
2. - Ajuste de espesores
5. Analisis de acabados finales
1. - Levantamiento de la base (Warping)
. - Almohadillado (Pillowing)
. - Encordado (Strining)
. - Voladizos (Overhang)
. - Lineas muy visibles en la capa inferior
. - Subextrusién (Under extrusion)
. - Las paredes no se tocan
. - Desplazamientos
9. - Base curvada
10. - Filamento mordido (Grinding)
11. - Filamento enredado
12. - Aranazos y marcas en las piezas (scratches)
13. - Imprime capas de relleno aleatorias o faltan partes de mi pieza
14. - Las piezas se sueltan de la mesa
15. - Impresién peluda (Hairy print)
16. - Burbujas en los hilos y en las piezas
17. - Grietas en la pieza

o ~NoOYUT B~ WDN

UNIDAD DIDACTICA 5. MONTAJE Y UTILIZACION DE UNA IMPRESORA 3D

1. Componentes de una impresora 3D
1. - Estructura del soporte
2. - Extrusor
3. - Electrénica
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2. Montaje de una impresora 3D
3. Utilizacién basica de una impresora
4. Operaciones de calibraciéon y mantenimiento

UNIDAD DIDACTICA 6. ROBOTICA Y FABRICACION DIGITAL

1. Robética

1. - Robot

2. - Doémotica
2. Fabricacion digital

UNIDAD DIDACTICA 7. USO DE LA IMPRESION 3D EN DIFERENTES SECTORES

1. Sector del arte y del disefio
2. Medicinay salud

3. Arquitectura

4. Industria

PARTE 2. MAESTRIA INTERNACIONAL EN AUTOMATISMOS INDUSTRIALES

MODULO 1. FUNDAMENTOS DE AUTOMATISMOS: COMPONENTES, PUESTA EN MARCHA Y
MANTENIMIENTO

UNIDAD DIDACTICA 1. FUNDAMENTOS DE ELECTRICIDAD

Conocimientos basicos de la corriente eléctrica
Eléctricidad y electromagnétismo

Magnitudes eléctricas mas importantes

Teoria basica de circuitos eléctricos
Electricidad monofasicay trifasica

AN =

UNIDAD DIDACTICA 2. ELEMENTOS BASICOS DE LAS INSTALACIONES ELECTRICAS INDUSTRIALES

Motores de corriente continuay alterna asincronos y sincronos
Procedimientos de arranque e inversion de giro en los motores
Introduccién a la proteccion Puesta a tierra

Sistemas de regulacién y control de velocidad de maquinas eléctricas
Aparamenta de proteccion eléctrica

kN =

UNIDAD DIDACTICA 3. AUTOMATIZACION CABLEADA

Automatizacién cableada, secuencial y continua

Elementos de panel de control, potencia y recogida de informacién
Cableado

Disefno de automatismos cableados

Montaje y verificaciéon de automatismos cableados

kN =

UNIDAD DIDACTICA 4. PUESTA EN MARCHA

1. Puesta en marcha de automatismos mecanicos, neumaticos e hidraulicos
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Puesta en marcha de automatismos eléctricos y electrénicos

Puesta en marcha de programas de PLC

Puesta en marcha de automatismos electrénicos

Puesta en marcha de los equipos de regulacién y control: relés térmicos y reguladores de
presiéon

Realizacién de informes de ejecucion, reglaje y ajuste

UNIDAD DIDACTICA 5. MANTENIMIENTO EN INSTALACIONES INDUSTRIALES

N A WN =

Documentacion técnica

Localizacién de averias en instalaciones eléctricas e instalaciones automatizadas
Localizacién de averias en el sistema de control

Equipamiento e instrumentacion para el mantenimiento

Introduccién al mantenimiento de los sistemas eléctrico-electrénicos
Mantenimiento del motor, contactory otros equipos

Ensayo de conjunto

Mantenimiento de cuadros eléctricos

MODULO 2. NEUMATICA E HIDRAULICA

UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION A LA AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

NouvbkwnN =

Uso de la neumatica en la industria

Diferencia entre senales de informacién analdgica y digitales
Ventajas de un sistema automatizado

La pirdmide CIMy los grados de automatizacion

Tipologia de automatismos y tecnologias

Técnicas utilizadas en automatizacién

Fases de implantaciéon de un automatismo

UNIDAD DIDACTICA 2. FUNDAMENTOS FiSICOS Y CALCULOS NEUMATICOS

1.
2.
3.
4.

Conceptos previos de presion

Conceptos previos de caudal

Leyes de los gases: Gay-Lussac y Boyle
Conceptos previos de potencia neumadtica

UNIDAD DIDACTICA 3. DIMENSIONAMIENTO Y CALCULO DE COMPRESORES Y DEPOSITOS DE AIRE
COMPRIMIDO

nhwn=

Tipologia de compresores

Rendimiento volumétrico de un compresor
Seleccion de un compresor

Disefo de un depdsito de aire comprimido
Centrales compresoras

UNIDAD DIDACTICA 4. FASE DE TRATAMIENTO DEL AIRE COMPRIMIDO

1.
2.

Propiedades del aire comprimido: tensién de vapor, humedad relativa y punto de rocio
Compresién del aire
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. Secado del aire comprimido
. Tratamiento del aire comprimido: filtracién, regulaciéony lubricacién

UNIDAD DIDACTICA 5. REDES DE AIRE COMPRIMIDO

NouvbkwnN =

Redes de aire comprimido principales

Célculo de tuberias y pérdida de carga

Calculo de perdidas de carga en redes de aire comprimido
Componentes y diseno de lineas secundarias

Racordaje

Principales operaciones de mantenimiento en redes de aire comprimido
Consideraciones a tener en cuenta en las redes de aire comprimido

UNIDAD DIDACTICA 6. ACTUADORES NEUMATICOS

o

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.

N A WN =

Actuadores neumaticos rotativos: motores
Actuadores neumadticos lineales: cilindros
Cilindros de simple efecto

Cilindros de doble efecto

Cilindros de impacto

Cilindros de doble vastago

Cilindros Tandem

Cilindros con vastago cuadrado

Cilindros telescépicos

Cilindro de carrera variable

Cilindros multiposicion

Cilindros sin vastago

Unidades de par

Cilindros magnéticos

Pinzas de presién neumaticas

Velocidad de desplazamiento del vastago
Sistemas de amortiguacion de los cilindros
Seleccién de cilindros neumaticos

UNIDAD DIDACTICA 7. DISTRIBUIDORES NEUMATICOS Y VALVULAS AUXILIARES

AN =

Distribuidores o valvulas direccionales
Valvulas de bloqueo

Vilvulas de caudal

Valvulas de presion

Funcionamiento y servicio de los distribuidores

UNIDAD DIDACTICA 8. SISTEMAS OLEONEUMATICOS

U h WN =

. Convertidores de presion: aire-aceite, émbolo y vejiga eldstica

. Sincronizacién de movimientos

. Uso de multiplicadores de presiéon

. Bombas oleoneumaticas

. Uso de unidades de avance para la regulacién de la velocidad de cilindros neumaticos
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UNIDAD DIDACTICA 9. AUTOMATISMOS BASICOS, DIAGRAMA ESPACIO-FASE-TIEMPO Y CASCADA

1. Diseno de circuitos neumaticos simples Ejemplos y simulaciones
2. El sistema intuitivo Diagramas espacio-fase-tiempo Ejemplos y simulaciones
3. Elsistema cascada Ejemplos y simulaciones

UNIDAD DIDACTICA 10. AUTOMATISMOS ELECTRONEUMATICOS

Sistemas programables

Sistemas cableados

Uso y funcionamiento de electrovalvulas

Uso y funcionamiento de presostatos

Interfac hombre maquina HMI

Sensores aplicados a neumadtica

Relé con enclavamiento y temporizados

Interpretacién de esquemas

Fundamentos de circuitos eléctricos

Ejemplosy simulaciones de circuitos electroneumaticos sencillos
Ejemplos y simulaciones de automatismos electroneumadticos con el sistema cascada

SovYeNoaUAWNS

—_—

UNIDAD DIDACTICA 11. FUNDAMENTOS DE HIDRAULICA

1. Principios basicos de hidraulica industrial

2. Caracteristicas de los fluidos hidraulicos

3. Calculo de magnitudes y pardmetros hidraulicos
4. Elementos hidraulicos basicos

UNIDAD DIDACTICA 12. DISENO DE CIRCUITOS HIDRAULICOS

Mando de un cilindro hidraulico de simple efecto

Mando de un cilindro hidraulico de doble efecto

Regulacién de la velocidad de avance de un cilindro hidraulico
Regulacién de presién

Introduccion a la electrohidraulica

hAE I o e

MODULO 3. AUTOMATAS PROGRAMABLES PLC
UNIDAD DIDACTICA 1. CONCEPTOS Y EQUIPOS UTILIZADOS EN AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

Conceptos iniciales de automatizacién

Fijacién de los objetivos de la automatizacién industrial
Grados de automatizacién

Clases de automatizacion

Equipos para la automatizacién industrial

Dialogo Hombre-maquina, HMIly SCADA

ounpkpwN-~

UNIDAD DIDACTICA 2. CLASIFICACION DE LOS AUTOMATAS PROGRAMABLES

1. Introduccién a las funciones de los autématas programables PLC
2. Contexto evolutivo de los PLC
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3. Uso de autématas programables frente a la l6gica cableada
4. Tipologia de los autématas desde el punto de vista cuantitativo y cualitativo

5

. Definicién de autémata microPLC

6. Instalaciéon del PLC dentro del cuadro eléctrico

UNIDAD DIDACTICA 3. ARQUITECTURA DE LOS AUTOMATAS

ounpkwn-=

Funcionamiento y bloques esenciales de los autématas programables
Elementos de programacién de PLC

Descripcién del ciclo de funcionamiento de un PLC

Fuente de alimentacién existente en un PLC

Arquitectura de la CPU

Tipologia de memorias del autémata para el almacenamiento de variables

UNIDAD DIDACTICA 4. ENTRADA Y SALIDA DE DATOS EN EL PLC

VWoOoNL A WN =

Moddulos de entraday salida

Entrada digitales

Entrada analdgicas

Salidas del PLC arelé

Salidas del PLC a transistores

Salidas del PLC a Triac

Salidas analdgicas

Uso de instrumentacién para el diagnéstico y comprobacion de senales
Normalizacién y escalado de entradas analégicas en el PLC

UNIDAD DIDACTICA 5. DESCRIPCION DEL CICLO DE FUNCIONAMIENTO DEL AUTOMATA

ounpkrwnNn-=

Secuencias de operaciones del autémata programable: watchdog
Modos de operaciéon del PLC

Ciclo de funcionamiento del autémata programable

Chequeos del sistema

Tiempo de ejecucién del programa

Elementos de proceso rapido

UNIDAD DIDACTICA 6. CONFIGURACION DEL PLC

aunpkhwnNn=~

Configuracion del PLC

Tipos de procesadores

Procesadores centrales y periféricos

Unidades de control redundantes

Configuraciones centralizadas y distribuidas
Comunicaciones industriales y médulos de comunicaciones

UNIDAD DIDACTICA 7. ALGEBRA DE BOOLE Y USO DE ELEMENTOS ESPECIALES DE PROGRAMACION

1
2
3
4

. Introduccioén a la programacién

. Programacién estructurada

. Lenguajes graficos y la norma IEC

. Algebra de Boole: postulados y teoremas
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Uso de Temporizadores

Ejemplos de uso de contadores

Ejemplos de uso de comparadores

Funciéon SET-RESET (RS)

Ejemplos de uso del Teleruptor

Elemento de flanco positivo y negativo
Ejemplos de uso de Operadores aritméticos

UNIDAD DIDACTICA 8. PROGRAMACION MEDIANTE DIAGRAMA DE CONTACTOS: LD

aunpkhwnNn=

Lenguaje en esquemas de contacto LD

Reglas del lenguaje en diagrama de contactos

Elementos de entrada y salida del lenguaje

Elementos de ruptura de la secuencia de ejecucion

Ejemplo con diagrama de contactos: accionamiento de Motores-bomba
Ejemplo con diagrama de contactos: estampadora semiautomatica

UNIDAD DIDACTICA 9. PROGRAMACION MEDIANTE LENGUAJE DE FUNCIONES LOGICAS: FBD

AW =

Introduccion a las funciones y puertas légicas
Funcionamiento del lenguaje en lista de instrucciones
Aplicacién de funciones FBD

Ejemplo con Lenguaje de Funciones: taladro semiautomatico
Ejemplo con Lenguaje de Funciones: taladro semiautomatico

UNIDAD DIDACTICA 10. PROGRAMACION MEDIANTE LENGUAJE EN LISTA DE INSTRUCCIONES IL Y
TEXTO ESTRUCTURADO ST

nhwn =

Lenguaje en lista de instrucciones

Estructura de una instruccion de mando Ejemplos

Ejemplos de instrucciones de mando para diferentes marcas de PLC
Instrucciones en lista de instrucciones IL

Lenguaje de programacion por texto estructurado ST

UNIDAD DIDACTICA 11. PROGRAMACION MEDIANTE GRAFCET

1.
2.
3.
4.
5.
6.
7.
8

9.
10.
11.
12.
13.

Presentacion de la herramienta o lenguaje GRAFCET
Principios Basicos de GRAFCET

Definicién y uso de las etapas

Acciones asociadas a etapas

Condicién de transiciéon

Reglas de Evolucién del GRAFCET
Implementacion del GRAFCET

Necesidad del pulso inicial

Eleccién condicional entre secuencias
Subprocesos alternativos Bifurcacién en O
Secuencias simultaneas

Utilizacion del salto condicional
Macroetapas en GRAFCET
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15.
16.
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El programa de usuario
Ejemplo resuelto con GRAFCET: activacién de semaforo
Ejemplo resuelto con GRAFCET: control de puente gria

UNIDAD DIDACTICA 12. RESOLUCION DE EJEMPLOS DE PROGRAMACION DE PLC’S

0

10.
11.
12.
13.
14.

N AWM=

Secuencia de LED

Alarma sonora

Control de ascensor con dos pisos

Control de depésito

Control de un semaforo

Cintas transportadoras

Control de un Parking

Automatizacién de puerta Corredera
Automatizacién de proceso de elaboracién de curtidos
Programacién de escalera automatica
Automatizacién de apiladora de cajas
Control de movimiento vaivén de movil
Control preciso de pesaje de producto
Automatizacién de clasificadora de paquetes

MODULO 4. ROBOT INDUSTRIALES

UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

N hAWN =

Introduccién a la robética

La cobéticay el contexto histérico de los robots industriales

Mercado actual de brazos manipuladores

Robot: posibles definiciones

La instalacién robotizada y sus componentes esenciales

Divisién de los componentes en subsistemas estructurales y funcionales
Usos de la robética en la industria actual

Clasificacion de los robots

UNIDAD DIDACTICA 2. DISENO DE SISTEMAS AUTOMATIZADOS CON ROBOTS INTEGRADOS

ounpkpwN-~

Eleccion del tipo de automatizacién necesaria

La cobética y la sincronizacion de robots con otras maquinas
Integracion de robot industrial en células de trabajo
Viabilidad técnico econémica de la instalacién robotizada
Normativa aplicable a la robética

Causas y medidas de seguridad en instalaciones robotizadas

UNIDAD DIDACTICA 3. MORFOLOGIA DE LOS ROBOTS

1.
2.
3.
4.

Tipologia de componentes del brazo industrial
Caracteristicas y capacidades de los robot industrial
Definicién y configuracion de los grados de libertad
Eleccion respecto a la capacidad de carga
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La caracteristica de la velocidad de movimiento
Resolucion espacial, exactitud, repetibilidad y flexibilidad
Eleccion del robot respecto del volumen de trabajo
Potencia de la unidad de control
9. Arquitecturay clasificacion morfolégica de los robots
10. Robots (PPP) de coordenadas cartesianas en voladizo y tipo pértico
11. Robot (RPP) cilindrico
12. Robot (RRP) de coordenadas esféricas o polar
13. Brazos articulados tipo esférico, SCARAy delta

© N oW

UNIDAD DIDACTICA 4. ELEMENTOS QUE CONFORMAN EL ROBOT INDUSTRIAL

Actuadores eléctricos, hidraulicos, neumaticos y sus transmisiones
Actuadores eléctricos

Utilizacién de servomotores

Caracteristicas, tipologia y funcionamiento de motores paso a paso
Utilizacién de cilindros y motores hidraulicos

Actuadores Neumaticos

Propiedades de los distintos actuadores utilizados en robética

Uso de transmisiones, reductores, accionamiento directo en robdtica

N AWM=

UNIDAD DIDACTICA 5. SENSORES PARA ADQUISICION DE DATOS EN ROBOTICA

Sensores en robética

Caracteristicas técnicas de los sensores

Puesta en marchay calibracién de sensores

Sensores de posicion no épticos: potenciometro, synchro, resolver, LVDT
Sensores de posicion épticos: Encoders

Sensores de velocidad

Sensores de proximidad y distancia: luz, ultrasonido y laser

Sensores de fuerzay par: por corriente y galgas extensiométricas
Subsistema de visién artificial

VWoOoNL A WN =

UNIDAD DIDACTICA 6. EL CONTROLADOR

Partes basicas del controlador del robot
Hardware del controlador de robot
Métodos de control

Caracteristicas del procesador
Concepto de tiempo real

kN =

UNIDAD DIDACTICA 7. APLICACIONES PICK AND PLACE. COMPONENTES

. Elementos y actuadores terminales

. Instalaicén de la herramienta en la muneca

. Utilizacién de robots para traslado de materiales

. Aplicaciones de traslado de materiales: recogida, paletizaje y carga
. Aplicacionesy uso de ventosas

. Imanes permanentes y electroimanes

AU WN =
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8.
9.
10.
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Utilizacién de pinzas mecanicas
Utilizacién de sistemas adhesivos
Utilizacién de sistemas Fluidicos
Aplicaciones de agarre con enganche

UNIDAD DIDACTICA 8. APLICACIONES DE PINTURA, SOLDADURA Y ENSAMBLAJE

-_—
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Caracteristicas del equipamiento para el pintado robotizado
Componentes del sistema de pintado: mezclado y aplicacion
Caracteristicas del equipamiento para soldadura robotizada
Caracteristicas del equipamiento para la soldadura por arco (TIG y MIG)
Caracteristicas del equipamiento para soldadura por puntos
Caracteristicas del equipamiento para soldeo laser

Caracteristicas del equipamiento para ensamblaje robotizado
Métodos de presentacion de piezas para el ensamblaje

Operaciones de emparejamiento y unién de piezas en el ensamblaje
Dispositivos de acomodamiento de piezas

UNIDAD DIDACTICA 9. PROGRAMACION GUIADA Y TEXTUAL

N AWM =

N

10.
11.
12.
13.
14.

Fundamentos de programacion de Robots

Programacién por guiado pasivo y activo

Caracteristicas ideales de un lenguaje textual para la robética
Tipos de programacion textual

Caracteristicas de los lenguajes de programacion

Modelado del entorno por robot, objetoy por tarea
Programacioén textual y lenguajes mas importantes Ejemplos
Programacién textual a nivel de objeto Ejemplos
Programacion textual a nivel de tarea Ejemplos

El lenguaje de STAUBLI y ADEPT: V+ o V

El lenguaje de ABB: RAPID

El lenguaje IRL

El lenguaje OROCOS Open Robot Control Software
Programacién CAD

MODULO 5. REDES Y BUSES DE COMUNICACION INDUSTRIALES

UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION Y FUNCIONAMIENTO DE LAS REDES DE COMUNICACION

OC VWO ~NOULIDEWN=

—_—

La necesidad de las redes de comunicacion industrial

Sistemas de control centralizado, distribuido e hibrido

Sistemas avanzados de organizacién industrial: ERP y MES

La piramide CIM y la comunicacién industrial

Las redes de control frente a las redes de datos

Buses de campo, redes LAN industriales y LAN/WAN

Arquitectura de la red de control: topologia anillo, estrella y bus

Aplicaciéon del modelo OSl a redes y buses industriales

Fundamentos de transmision, control de acceso y direccionamiento en redes industriales
Procedimientos de seguridad en la red de comunicaciones
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Introduccion a los estandares RS, RS, IEC, ISOCAN, IEC, Ethernet, USB

UNIDAD DIDACTICA 2. BUSES Y REDES INDUSTRIALES. CONCEPTOS INICIALES

—_—

SovYeNoUAWDNS

Buses de campo: aplicacién y fundamentos

Evaluacion de los buses industriales

Diferencias entre cableado convencional y cableado con Bus
Seleccion de un bus de campo

Funcionamiento y arquitectura de nodos y repetidores
Conectores normalizados

Normalizacion

Comunicaciones industriales aplicadas a instalaciones en Domética e Inmética
Buses propietarios y buses abiertos

Tendencias

Gestion de redes

UNIDAD DIDACTICA 3. FUNCIONAMIENTO Y APLICACION DE LOS PRINCIPALES BUSES INDUSTRIALES

N

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.

N A WN =

Clasificacion de los buses

AS-i (Actuator/Sensor Interface)

DeviceNet

CANopen (Control Area Network Open)

SDS (Smart Distributed System)

InterBus

WorldFIP (World Factory Instrumentation Protocol)
HART (Highway Addressable Remote Transducer)
P-Net

BITBUS

ARCNet

CONTROLNET

PROFIBUS (PROcess Fleld BUS)

FIELDBUS FOUNDATION

MODBUS

ETHERNET INDUSTRIAL

UNIDAD DIDACTICA 4.FUNCIONAMIENTO Y COMPONENTES DEL BUS AS-INTERFACE (AS-I)

1
2
3
4
5
6
7
8

9
10
11
12

Historia del bus AS-Interface

Caracteristicas del bus AS-i

Componentes del bus AS-i pasarelas...

Montaje y composicion

Configuracion de la red AS-Interface

Aplicacién del modelo ISO/OSI albus AS-i

Conectividad y pasarelas

El esclavo y la comunicacién con los sensores y actuadores (Interfaz)
Sistemas de transmisién (Interfaz)

El maestro AS-i (Interfaz)

El protocolo AS-Interface: caracteristicas, codificacion, acceso al medio, errores y configuracion
Fases operativas del funcionamiento del bus
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UNIDAD DIDACTICA 5. FUNCIONAMIENTO Y COMPONENTES DEL BUS PROFIBUS FMS, DP Y PA

0

10.
11.
12.

N AWM=

PROFIBUS (Process Field BUS)

Introduccién a Profibus

Utilizacién de los perfiles de PROFIBUS para DP, PAy FMS
Modelo ISO OSI para Profibus

Cable para RS-, fibra 6pticay IEC -

Coordinacion de datos en Profibus

Profibus DP Funciones Basicas y Configuracion

Profibus FMS

Comunicaciény aplicaciones del Profibus-PA

Resolucion de errores con Profisafe

Aplicaciones para dispositivos especiales

Archivos GSD y nimero de identificacion para la conexién de dispositivos

UNIDAD DIDACTICA 6. FUNCIONAMIENTO Y COMPONENTES DEL PROTOCOLO CAN Y EL BUS
CANOPEN

o

10.
11.
12.
13.

N A WN =

Fundamentos del protocolo CAN

Formato de trama en el protocolo CAN

Estudio del acceso al medio en el protocolo CAN
Sincronizacién

Topologia

Tipologia de conectores en CAN

Aplicaciones: CANopen, DeviceNet, TTCAN...
Introduccién al BUS CANopen

Arquitectura simplificada de CANOpen

Uso del diccionario de objetos en CANopen
Perfiles

Gestion de lares

Estructura de CANopen: definicion de SDOs y PDOs

UNIDAD DIDACTICA 7. ETHERNET INDUSTRIAL

—_—

eVvoNaUnhWLUN =

Ethernety el &mbito industrial

Las ventajas de Ethernet industrial respecto al resto

Soluciones para compatibilizar Ethernet en la industria

Evoluciones del protocolo: RETHERy ETHEREAL

Mecanismos de prioridad en Ethernet: IEEE Py configuracién del switch
Componentes y esquemas

Uso de Ethernet industrial en los Buses de campo

PROFINET

EtherNet/IP

ETHERCAT

UNIDAD DIDACTICA 8. REDES INALAMBRICAS

1.
2.

Contexto de la tecnologia inaldmbrica en aplicaciones industriales
Sistemas Wireless
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Componentes

Wireless en la industria

Tecnologias de transmisién

Tipologias de wireless

Pardmetros de las redes inaldmbricas
Antenas

Wireless Ethernet

Estdndar IEEE

Elementos de seguridad en una red Wi-Fi

SoYeNOUL AW

—_—
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Solicita informacion sin compromiso

iMatricularme yal!

Telefonos de contacto
Espafia  Q  +34900831200 Argentina Q  54-(11)52391339
Bolivia Q  +59150154035 Estados Unidos Q  1-(2)022220068
Chile Q  56-(2)25652888 Guatemala Q  +50222681261
Colombia 3 +57 60150885563 Mexico Q +52-(55)11689600
CostaRica O  +506 40014497 Panamé Q  +507 8355891
Ecuador QQ  +593 24016142 Perd Q  +51117075761
ElSalvador QQ  +503 21130481 Republica Dominicana +18299463963

IEncuéntranos aqui!

Edificio Educa Edtech

Camino de la Torrecilla N.° 30 EDIFICIO EDUCA EDTECH,
C.P. 18.200, Maracena (Granada)

formacion@euroinnova.com

@ WWW.euroinnova.com

Horario atencién al cliente

Lunes a viernes: 9:00 a 20:00h Horario Espafa

iSiguenos para estar al tanto de todas nuestras novedades!

Espana @ @ @ @
Latino America @
Reublica Dominicana @
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