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Al Controlar o asento, a estabilidade e os esforzos, a nivel de xestion.
A2 Detectar e definir a causa dos defectos de funcionamento das maquinas e reparalas, a nivel de xestion.
A5 Garantir que se observan as practicas de seguridade no traballo, a nivel de xestion.
A6 Facer arrancar e parar a maquina propulsora principal e a maquinaria auxiliar, incluidos os sistemas correspondentes, a nivel de xestion.
A7 Facer funcionar o equipo eléctrico e electrénico, a nivel de xestién.
A8 Facer funcionar a maquina, controlar, vixiar e avaliar o seu rendemento e capacidade, a nivel de xestion.
A9 Manter a seguridade dos equipos, sistemas e servizos da maquinaria, a nivel de xestién.

Al4 Probar o equipo eléctrico e electrénico, detectar avarias e mantelo en condicidns de funcionamento o reparalo, a nivel de xestion.

A15 Utilizar os sistemas de comunicacion interna, a nivel de xestion.

Al7 Cofiecer e ser capaz de aplicar os codigos, normas e regulamentos relativos a operacion de buques e artefactos relacionados coa
explotacion dos recursos marifios, prestando especial atencion aos sistemas de seguridade abordo e a proteccién ambiental.

Al19 Regular, controlar, diagnosticar e supervisar sistemas, procesos e maquinas para a toma de decisiéns en conducién e operacion.

A20 Capacidade para desenrolar tarefas de analise e sintese de problemas tedrico-practicos en base a conceptos adquiridos noutras
disciplinas do ambito maritimo, mediante fundamentos fisico-matematicos.

A21 Operar, reparar, manter, reformar, desefiar e optimizar a nivel de xestién as instalacions industriais relacionadas coa enxefiaria marifia.

A23 Capacidade de autoformacion, creatividade e investigacion en temas de interese cientifico e tecnoléxico.

A25 Correcta utilizacion do idioma Inglés na elaboracion de informes técnicos e correspondencia comercial.

B1 Aprender a aprender.

B2 Resolver problemas de forma efectiva.

B3 Comunicarse de maneira efectiva nun entorno de traballo.
B4 Traballar de forma auténoma con iniciativa.

B5 Traballar de forma colaborativa.

B11 Capacidade para resolver problemas con iniciativa, toma de decisiéns, creatividade, razoamento critico e de comunicar e transmitir
cofiecementos, habilidades e destrezas.

B12 Posuir e comprender cofiecementos que aporten unha base ou oportunidade de ser orixinais no desenvolvemento e/ou aplicacién de
ideas, a miudo nun contexto de investigacion

B13 Que os estudantes saiban aplicar os cofiecementos adquiridos e a sua capacidade de resolucion de problemas en contornas novas ou
pouco cofiecidas dentro de contextos mais amplos (ou multidisciplinares) relacionados coa stua area de estudo

B14 Que os estudantes sexan capaces de integrar cofiecementos e enfrontarse a complexidade de formular xuizos a partires dunha
informacion que, sendo incompleta ou limitada, inclta reflexiéns sobre as responsabilidades sociais e éticas vencelladas a aplicacion dos

seus cofiecementos e xuizos
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B15 Que os estudantes saiban comunicar as stas conclusions e os cofiecementos e razons Ultimas que as sustentan a publicos

especializados e non especializados dun xeito claro e sin ambiguidades

B16 Que os estudantes postan as habilidades de aprendizaxe gue lles permitan continuar estudando dun xeito que habera de ser en grande

medida autodirixido ou auténomo.

Cc2 Dominar a expresion e a comprension de forma oral e escrita dun idioma estranxeiro.

Cc9 Falar ben en publico

Resultados da aprendizaxe

Resultados de aprendizaxe

Competencias /

Resultados do titulo

Adqusicién de conocimientos avanzados, habilidades y destrezas en los siguientes campos de aplicacién a la ingenieria

marina para:

Resolver eficientemente problemas de automatizacion avanzada y control de instalaciones complejas de buques y artefactos

marinos.

Trabajar de forma auténoma con iniciativa para la toma de decisiones idoneas y resolver los problemas presentados dentro

del entorno de la ingenieria marina de modo eficiente.

Realizar analisis y sintesis de problemas técnicos avanzados y complejos del entorno maritimo.

Aplicar el conocimiento de forma efectiva a la solucién de problemas de automatizacién y control avanzado de equipos e

instalaciones marinas.

Planificar, organizar y tomar decisiones eficientes con el objeto de resolver problemas de automatizacion propios de la

ingenieria marina.

AM1
AM2
AMS
AMG6
AM7
AM8
AM9
AM14
AM15
AM17
AM19
AM20
AM21
AM23
AM25

BM1
BM2
BM3
BM4
BM5
BM11
BM12
BM13
BM14
BM15
BM16

CM2
CM9

Contidos

Temas Subtemas
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ARQUITECTURAS TIiPICAS DE CONTROL AVANZADO DE
APLICACION A LA EXPLOTACION DE RECURSOS
ASOCIADOS A INSTALACIONES MARINAS

CONDUCCION, DIAGNOSIS Y SUPERVISION DE
PLANTAS Y PROCESOS DE INGENIERIA MARINA

1.1 INTRODUCCION A LAS ARQUITECTURAS DE CONTROL DE PROCESOS DE
PLANTAS MARINAS.

1.2 ESTRUCTURAS CONVENCIONALES DE CONTROL EN CASCADA

1.4 ESTRUCTURAS CONVENCIONALES DE CONTROL EN ADELANTO

1.5 ESTRUCTURAS CONVENCIONALES DE CONTROL DE RELACION

1.6 ESTRUCTURAS TIiPICAS DE CONTROL DE GAMA PARTIDA (SPLIT-RANGE
CONTROL)

1.7 COMBINACION DE DIVERSAS ESTRUCTURAS FUNDAMENTALES DE
CONTROL.

1.8 EJERCICIOS SOBRE SISTEMAS DE CONTROL APLICADOS A
INSTALACIONES MARINAS INCLUYENDO:

CONTROL DE LOS PARAMETROS DE GENERACION ELECTRICA.

CONTROL DE PRESIONES, TEMPERATURAS, NIVELES Y CALIDAD DEL AGUS
EN PLANTAS DE GENERACION DE AGUA DESTILADA.

CONTROL DE COMBUSTION DE CALDERAS Y GENERADORES DE VAPOR
(CONTROL DE PARAMETROS DE COMBUSTION, NIVEL, TEMPERATURA DE
RECALENTADO, DESRRECALENTADO, CONTROL DE PRESION Y
TEMPERATURA CONDENSADORES DE VAPOR.Y NIVEL DE DESAIREADOR)
CONTROLES DENIVEL Y TEMPERATURAS DE CARGAS LIQUIDAS.
CONTROLES DE TEMPERATRURA DE BODEGAS REFRIGERADAS.
CONTROLES DE INSTALACIONES AUXILIARES

1.9 EJERCICIOS PROPUESTOS.

3.1 NOCIONES SOBRE SUPERVISION DE PLANTAS Y PROCESOS.

3.2 DIAGNOSIS DE FALLOS: DETECCION Y LOCALIZACION DE FALLOS.

3.3 TOMA DE DECISIONES: CORRECCION RECONFIGURACION DE SISTEMAS
DE CONTROL, PLANTAS Y PEOCSSOS.

3.11 EJERCICIOS RESUELTOS DE APLICACION A LA SUPERVISION DE
PLANTAS.

3.11.1 Ejercicios propuestos
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ARQUITECTURAS Y ALGORITMOS DE CONTROL 2.1 INTRODUCCION A LAS ARQUITECTURAS DE CONTROL DE PROCESOS DE
AVANZADO CON BUSES DE CAMPO (FOUNDATION PLANTAS MARINAS CON FIELDBUS.
FIELDBUS) DE APLICACION A LA EXPLOTACION DE 2.2 ESTRUCTURAS CONVENCIONALES DE CONTROL EN CASCADA,

RECURSOS ASOCIADOS A INSTALACIONES MARINAS ADELANTO, RELACION, GAMA PARTIDA, VARIABLE COMPUTADA, CONTROL
ADAPTATIVO, CONTROL INTELIGENTE Y CONTROL PREDICTIVO CON
FIELDBUS.

2.3 COMBINACION DE DIVERSAS ESTRUCTURAS FUNDAMENTALES DE
CONTROL DE APLICACION A LAS PLANTAS Y PROCESOS .

2.4 ARQUITECTURA DE LOS SCADA

2.5 MANTENIMIENTO Y OPERACION DE ARQUITECRUTAS DE CONTROL CON
FIELDBUS.

2.6 EJERCICIOS SOBRE SISTEMAS DE CONTROL APLICADOS A
INSTALACIONES MARINAS CON BUSES DE CAMPO, INCLUYENDO:
CONTROL DE LOS PARAMETROS DE GENERACION ELECTRICA.

CONTROL DE PRESIONES, TEMPERATURAS, NIVELES Y CALIDAD DEL AGUS
EN PLANTAS DE GENERACION DE AGUA DESTILADA.

CONTROL DE COMBUSTION DE CALDERAS Y GENERADORES DE VAPOR
(CONTROL DE PARAMETROS DE COMBUSTION, NIVEL, TEMPERATURA DE
RECALENTADO, DESRRECALENTADO, CONTROL DE PRESION Y
TEMPERATURA CONDENSADORES DE VAPOR.Y NIVEL DE DESAIREADOR)
CONTROLES DENIVEL Y TEMPERATURAS DE CARGAS LIQUIDAS.
CONTROLES DE TEMPERATRURA DE BODEGAS REFRIGERADAS.
CONTROL DE GOBIERNO DE BUQUES Y ARTEFACTOS MARINOS.
CONTROL DE POSICIONAMIENTO DINAMICOS DE BUQUES Y ARTEFACTOS
MARINOS.

CONTROLES DE INSTALACIONES AUXILIARES

2.7 EJERCICIOS PROPUESTOS.

Estudo de casos Al19 A20 A22 A23 10 20 30
A25 B12 B13 B14
B15 B16 C9
Obradoiro C5C6C7C8 20 30 50
Précticas de laboratorio Al A2 A3 A4 A5 A6 20 20 40
A7 A8 A9 A10 All
Al12 A13 Al14 A15
Al6 A17 A18 A19
A21 A22 A23 A24 B1
B2 B3 B4 B5 B6 B7
B8 B9 B10 B11 C1
c2c3c4
Practicas de laboratorio Al19 5 5 10
Atencién personalizada 20 0 20



Estudo de casos

Obradoiro

Practicas de
laboratorio

Practicas de

laboratorio

Préacticas de

laboratorio

Estudo de casos

Obradoiro

Practicas de

laboratorio

Préacticas de

laboratorio
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EXERCICIO SINXELO DIDACTICO PARA COMPRENDER E ASIMILAR O ENTORNO DO TRABALLO DE CADA
SUBTEMA.

EXERCICIOS ESPECIFICOS DE CADA SUBTEMA, DEMOSTRANDO COMPETENCIAS EN

A15, A20, A40, A42, A43

B1, B2, B4,B10, B11

UN EXERCICIO DIDACTICO PARA COMPRENDER E ASIMILAR O ENTORNO DO TRABALLO DE CADA SUBTEMA.
SERIE DE EXERCICIOS ESPECIFICOS DE CADA SUBTEMA PARA A ADQUISICION DE HABILIDADES E DESTREZAS
DO TEMA.DEMOSTRANDO COMPETENCIAS EN

A15, A20, A40, A42, A43

B1, B2, B4,B10, B11

REALIZACION DUNHA PRACTICA SINXELA DIDACTICO PARA COMPRENDER O ENTORNO DE LABORATORIO .
EXERCICIOS PRCACTICOS DE LABORATORIO DE CADA SUBTEMA.DEMOSTRANDO COMPETENCIAS EN

A15, A20, A40, A42, A43

B1, B2, B4,B10, B11

O traballo de préacticas de laboreatorio consiste en
1° familiarizar os alumnus coas inatalaciéns de control de procesos
2° adequrir habilidades e destrezas no manexo de sensors reguladires e actuadores.

3° adequerir habilidades e destrezas no manexo de plantras de control de procesos

Un exercicio sinxelo para comprender o entorno do traballo no laboratorio

seguido de exercicios especificos con planta piloto para especializarse

Cualificacion

A19 A20 A22 A23 | configuracion de casos practicos axuste e probas 50
A25B12 B13 B14
B15 B16 C9
C5C6C7C8 demostracion de habilidades e destrezas na solucién de exercicoios realizados con 15
anterioride durante o curso.
Al A2 A3 A4 A5 A6 | demostracion de habilidades e destrezas na resolucion de exercicios de laboratorio 25
A7 A8 A9 A10 A1l | realizados con anterioride durante o curso
Al12 A13 A14 Al15
Al6 A17 A18 A19

A21 A22 A23 A24 B1
B2 B3 B4 B5 B6 B7
B8 B9 B10 B11 C1
C2C3C4
A19 demostracion de habilidades e destrezas na resolucion de un exercicio practico de 10

laboratorio realizado durante o curso

Los criterios de evaluacion contemplados en los cuadros A-11I/1 y A-111/2 del Coédigo STCW y sus enmiendas relacionados con esta materia se

tendran en cuenta a la hora de disefiar y realizar su evaluacion.
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Recomendaciéns

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Materias que contintdan o temario

Observacions

(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento € publico e non se pode modificar,
salvo casos excepcionais baixo a revisiéon do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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