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IMPRESO SOLICITUD PARA VERIFICACIÓN DE TÍTULOS OFICIALES

1. DATOS DE LA UNIVERSIDAD, CENTRO Y TÍTULO QUE PRESENTA LA SOLICITUD

De conformidad con el Real Decreto 1393/2007, por el que se establece la ordenación de las Enseñanzas Universitarias Oficiales

UNIVERSIDAD SOLICITANTE CENTRO CÓDIGO
CENTRO

Universidad de Santiago de Compostela Escuela Politécnica Superior de Ingeniería 27016479

NIVEL DENOMINACIÓN CORTA

Grado Robótica

DENOMINACIÓN ESPECÍFICA

Graduado o Graduada en Robótica por la Universidad de Santiago de Compostela

RAMA DE CONOCIMIENTO CONJUNTO

Ingeniería y Arquitectura No

HABILITA PARA EL EJERCICIO DE PROFESIONES
REGULADAS

NORMA HABILITACIÓN

No

SOLICITANTE

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

TOMÁS SERAFÍN CUESTA GARCÍA Director de la EPS de Ingeniería

Tipo Documento Número Documento

NIF 32753259V

REPRESENTANTE LEGAL

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

ANTONIO LOPEZ DIAZ Rector

Tipo Documento Número Documento

NIF 76565571C

RESPONSABLE DEL TÍTULO

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

TOMÁS SERAFÍN CUESTA GARCÍA Director de la EPS de Ingeniería

Tipo Documento Número Documento

NIF 32753259V

2. DIRECCIÓN A EFECTOS DE NOTIFICACIÓN
A los efectos de la práctica de la NOTIFICACIÓN de todos los procedimientos relativos a la presente solicitud, las comunicaciones se dirigirán a la dirección que figure

en el presente apartado.

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL MUNICIPIO TELÉFONO

Praza do Obradoiro s/n 15782 Santiago de Compostela 600940001

E-MAIL PROVINCIA FAX

antonio.lopez.diaz@usc.es A Coruña 881811201
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3. PROTECCIÓN DE DATOS PERSONALES

De acuerdo con lo previsto en la Ley Orgánica 5/1999 de 13 de diciembre, de Protección de Datos de Carácter Personal, se informa que los datos solicitados en este

impreso son necesarios para la tramitación de la solicitud y podrán ser objeto de tratamiento automatizado. La responsabilidad del fichero automatizado corresponde

al Consejo de Universidades. Los solicitantes, como cedentes de los datos podrán ejercer ante el Consejo de Universidades los derechos de información, acceso,

rectificación y cancelación a los que se refiere el Título III de la citada Ley 5-1999, sin perjuicio de lo dispuesto en otra normativa que ampare los derechos como

cedentes de los datos de carácter personal.

El solicitante declara conocer los términos de la convocatoria y se compromete a cumplir los requisitos de la misma, consintiendo expresamente la notificación por

medios telemáticos a los efectos de lo dispuesto en el artículo 59 de la 30/1992, de 26 de noviembre, de Régimen Jurídico de las Administraciones Públicas y del

Procedimiento Administrativo Común, en su versión dada por la Ley 4/1999 de 13 de enero.

En: A Coruña, AM 28 de noviembre de 2018

Firma: Representante legal de la Universidad
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1. DESCRIPCIÓN DEL TÍTULO
1.1. DATOS BÁSICOS
NIVEL DENOMINACIÓN ESPECIFICA CONJUNTO CONVENIO CONV.

ADJUNTO

Grado Graduado o Graduada en Robótica por la
Universidad de Santiago de Compostela

No Ver Apartado 1:

Anexo 1.

LISTADO DE MENCIONES

Mención en AgroRobótica

RAMA ISCED 1 ISCED 2

Ingeniería y Arquitectura Ciencias de la computación Ingeniería y profesiones
afines

NO HABILITA O ESTÁ VINCULADO CON PROFESIÓN REGULADA ALGUNA

AGENCIA EVALUADORA

Axencia para a Calidade do Sistema Universitario de Galicia

UNIVERSIDAD SOLICITANTE

Universidad de Santiago de Compostela

LISTADO DE UNIVERSIDADES

CÓDIGO UNIVERSIDAD

007 Universidad de Santiago de Compostela

LISTADO DE UNIVERSIDADES EXTRANJERAS

CÓDIGO UNIVERSIDAD

No existen datos

LISTADO DE INSTITUCIONES PARTICIPANTES

No existen datos

1.2. DISTRIBUCIÓN DE CRÉDITOS EN EL TÍTULO
CRÉDITOS TOTALES CRÉDITOS DE FORMACIÓN BÁSICA CRÉDITOS EN PRÁCTICAS EXTERNAS

240 60 12

CRÉDITOS OPTATIVOS CRÉDITOS OBLIGATORIOS CRÉDITOS TRABAJO FIN GRADO/
MÁSTER

30 126 12

LISTADO DE MENCIONES

MENCIÓN CRÉDITOS OPTATIVOS

Mención en AgroRobótica 30.

1.3. Universidad de Santiago de Compostela
1.3.1. CENTROS EN LOS QUE SE IMPARTE

LISTADO DE CENTROS

CÓDIGO CENTRO

27016479 Escuela Politécnica Superior de Ingeniería

1.3.2. Escuela Politécnica Superior de Ingeniería
1.3.2.1. Datos asociados al centro
TIPOS DE ENSEÑANZA QUE SE IMPARTEN EN EL CENTRO

PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL A DISTANCIA

Sí No No

PLAZAS DE NUEVO INGRESO OFERTADAS

PRIMER AÑO IMPLANTACIÓN SEGUNDO AÑO IMPLANTACIÓN TERCER AÑO IMPLANTACIÓN

50 50 50

CUARTO AÑO IMPLANTACIÓN TIEMPO COMPLETO
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50 ECTS MATRÍCULA MÍNIMA ECTS MATRÍCULA MÁXIMA

PRIMER AÑO 60.0 60.0

RESTO DE AÑOS 3.0 75.0

TIEMPO PARCIAL

ECTS MATRÍCULA MÍNIMA ECTS MATRÍCULA MÁXIMA

PRIMER AÑO 30.0 30.0

RESTO DE AÑOS 3.0 75.0

NORMAS DE PERMANENCIA

https://www.usc.es/gl/servizos/sxopra/0311_graos_normativa.html#permanencia

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No
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2. JUSTIFICACIÓN, ADECUACIÓN DE LA PROPUESTA Y PROCEDIMIENTOS
Ver Apartado 2: Anexo 1.

3. COMPETENCIAS
3.1 COMPETENCIAS BÁSICAS Y GENERALES

BÁSICAS

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

3.2 COMPETENCIAS TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

3.3 COMPETENCIAS ESPECÍFICAS
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CE1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca de:
álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística.

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE3 - Conocimiento de los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE6 - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos.

CE7 - Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para el diseño e interpretación de planos y esquemas.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programación de distintos autómatas en el campo de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE18 - Saber cómo aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologías de redes para aplicaciones robóticas.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

CETG - Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual (o excepcionalmente colectivo),
presentarlo y defenderlo ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas del
campo de la Robótica de naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas en las enseñanzas.

CEPE - Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las competencias adquiridas en
este título de Grado

4. ACCESO Y ADMISIÓN DE ESTUDIANTES
4.1 SISTEMAS DE INFORMACIÓN PREVIO

Ver Apartado 4: Anexo 1.

4.2 REQUISITOS DE ACCESO Y CRITERIOS DE ADMISIÓN
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4.2.1. Requisitos de acceso.
El acceso es la capacidad que otorgan las leyes para que una persona con unos estudios determinados pueda cursar un determinado Grado. El Real
Decreto 412/2014 del 9 de junio por el que se establece la normativa básica de los procedimientos de admisión a las enseñanzas universitarias oficia-
les de Grado, indica los requisitos que tendrán que reunir aquellas personas para poder acceder a los estudios universitarios oficiales de Grado en las
Universidades españolas.
La selección de los alumnos de nuevo ingreso se regirá por la normativa de gestión académica de la USC y en particular la que regula los procedi-
mientos de selección para el ingreso en los Centros Universitarios de los estudiantes que reúnan los requisitos legales para el acceso a la universi-
dad .
En Galicia el sistema universitario aplica el principio de distrito único a los estudiantes. Esto significa que los estudiantes en Galicia se incorporan a
cualquier centro de enseñanza universitaria con independencia del lugar de la Comunidad Autónoma en el que cursen sus estudios de secundaria o
realicen las Pruebas de Acceso a la Universidad.
Con el objetivo de conjugar por un lado los principios del distrito único y distrito abierto, la autonomía universitaria y la coordinación de los procedimien-
tos y de las competencias en el acceso de los estudiantes a la universidad, las tres universidades gallegas firmaron un convenio específico para la or-
ganización y el desarrollo de las pruebas de acceso y la asignación de las plazas en el Sistema Universitario de Galicia, estableciendo como comisión
organizadora la Comisión Interuniversitaria de Galicia (CIUG), de acuerdo con lo que indica la normativa vigente en relación con las pruebas de acce-
so. Por lo tanto, y en virtud de esta normativa, los estudiantes que hayan superado las pruebas de acceso a la Universidad podrán matricularse en la
titulación de Grado en Robótica.
No existen condiciones o pruebas de acceso especiales autorizadas por la administración competente.

Acceso de mayores de 40 años mediante la validación de la experiencia profesional.
El RD 412/2014, del 6 de junio , por el que se establece la normativa básica de los procedimientos de admisión a las enseñanzas universitarias oficia-
les de Grado.
El acceso de mayores de 40 años al Grado en Robótica mediante la validación de la experiencia profesional, se realizará teniendo en cuenta los perfi-
les profesionales idóneos, la entrevista de carácter personal y cualquier otro requisito que establezca la universidad en la convocatoria anual.

Perfiles idóneos.
El nivel de cualificación profesional exigido al solicitante será el correspondiente a las cualificaciones profesionales de las familias profesionales y nive-
les del Catálogo Nacional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), elaborado por el Instituto Nacional de las Cualificaciones (INCUAL) , que figuran
en la tabla anexa.
Los requisitos de acceso y admisión que se aplicarán son los aprobados por el Consejo de Gobierno de la USC el 23 de marzo de 2011 .
Relación de familias profesionales y niveles con acceso al Grado en Robótica:

Familia profesional y nivel mínimo de cualificaciones
Electricidad y electrónica (niveles 2 y 3)
Energía y agua (niveles 2 y 3)
Fabricación mecánica (niveles 2 y 3)
Informática y comunicaciones (niveles 2 y 3)
Instalaciones y mantenimiento (niveles 2 y 3)
Transporte y mantenimiento de vehículo (niveles 2 y 3)

4.2.2. Criterios de admisión.
No existen condiciones o pruebas de admisión especiales distintas a las que se aplican en el proceso de admisión común para las titulaciones de Gra-
do con límite de plazas en el Sistema Universitario de Galicia. Para iniciar estudios en titulaciones de Grado con límite de plazas, deberá realizarse la
preinscripción en los plazos y por el procedimiento establecidos por la Comisión Interuniversitaria de Galicia . Podrá formalizar matrícula el alumnado
que esté habilitado por tener superadas las pruebas de aptitud para el acceso a la universidad o poseer alguno de los títulos o pruebas que habilitan
para matricularse que se detallan en el anexo III de la convocatoria anual de matrícula de la USC .

4.3 APOYO A ESTUDIANTES

4.3. Apoyo y orientación a estudiantes, una vez matriculados
Además de las actividades indicadas en el apartado 4.1.3, especialmente la jornada de acogida y presentación que el Centro realiza el primer día de
curso, la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería desarrolla, en solitario o conjuntamente con otros centros, las siguientes acciones de apoyo y
orientación para los estudiantes matriculados en el Grado a impartir:
Programa de alumnos tutores: La figura del alumno tutor es la de un estudiante "veterano", que, fundamentalmente, orienta y apoya a los nuevos estu-
diantes que se incorporan al centro, estando a disposición de estos para facilitarles la orientación y a su mejor integración en el ámbito universitario. La
USC realiza una convocatoria anual para este programa .
Presentación de la Biblioteca Intercentros y formación de usuarios: la Biblioteca Intercentros del Campus de Lugo , como el resto de los centros de la
Biblioteca Universitaria de la USC, ofrece a la comunidad universitaria un plan de formación dirigido a profundizar en el conocimiento de los servicios
bibliotecarios y de los recursos de información. A lo largo del curso académico, esta biblioteca realiza sesiones de presentación dirigidas a alumnos
de nuevo ingreso y organiza cursos adaptados a los diferentes tipos de usuarios y a las diferentes áreas temáticas que se imparten en la Universidad.
Así, se realizan cursos de manejo del catálogo, instrumentos básicos de consulta, bases de datos, revistas y libros electrónicos, recursos accesibles a
través de Internet, etc.
Atención continuada en el Centro: la Dirección del Centro y su Unidad de Apoyo a la Gestión están accesibles a diario para cualquier consulta de ám-
bito académico que afecte a los estudios de la Escuela. Además, la página Web del Centro se mantiene permanentemente actualizada como referen-
cia básica de información, en la que se pueden consultar horarios de actividades académicas, calendarios de evaluación, programas de asignaturas,
horas de tutoría del profesorado, actividades extraordinarias, normativa, etc.
Por último, cabe indicar que la Universidad de Santiago de Compostela cuenta con el Servizo de Participación e Integración Universitaria (SEPIU) ,
que trabaja en la integración de personas con discapacidad y presta apoyo para el desarrollo de las adaptaciones curriculares. (http://www.usc.es/es/
servizos/sepiu/index.html). También se encarga de la coordinación y puesta en marcha de las actuaciones necesarias para favorecer la igualdad entre
todos los miembros de la comunidad universitaria.

4.4 SISTEMA DE TRANSFERENCIA Y RECONOCIMIENTO DE CRÉDITOS

Reconocimiento de Créditos Cursados en Enseñanzas Superiores Oficiales no Universitarias

MÍNIMO MÁXIMO

0 30

Reconocimiento de Créditos Cursados en Títulos Propios

MÍNIMO MÁXIMO
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0 36

Adjuntar Título Propio
Ver Apartado 4: Anexo 2.

Reconocimiento de Créditos Cursados por Acreditación de Experiencia Laboral y Profesional

MÍNIMO MÁXIMO

0 36

4.4. Sistemas de transferencia y reconocimiento de créditos

Reconocimiento de Créditos en Enseñanzas Oficiales no Universitarias: entre 0 y 30 créditos
Reconocimiento de Créditos cursados en Títulos Propios: entre 0 y15% de los créditos del total del Plan de Estudios
Reconocimiento de Créditos cursados por Acreditación de Experiencia laboral y profesional: entre 0 y 15% de los
créditos del total del Plan de Estudios

El Real Decreto 1618/2011 , de 14 de noviembre, sobre reconocimiento de estudios en el ámbito de la Educación
Superior establece el régimen de reconocimiento de estudios entre las diferentes enseñanzas que constituyen la
educación superior. Los créditos obtenidos por el/la estudiante con anterioridad podrán ser reconocidos en el Título
de Grado en Robótica de acuerdo con la normativa que establezca la Universidad. En particular, la USC se rige por
la siguiente normativa:
1) Respecto al reconocimiento de créditos correspondientes a materias o enseñanzas cursadas por el/la estudian-
te, la USC se rige por la Normativa sobre Transferencia e Reconocimiento de Créditos para Titulaciones adaptadas
al Espacio Europeo de Educación Superior aprobado por el Consejo de Gobierno el 14 de marzo de 2008 , de cuya
aplicación son responsables el Vicerrectorado con competencias en oferta docente y la Secretaría General con los
servicios dependientes de ellos: Servicio de Gestión de la Oferta y Programación Académica y el Servicio de Ges-
tión Académica. Esta normativa cumple lo establecido en el RD 1393/2007 y tiene como principios, de acuerdo con
la legislación vigente: (i) Un sistema de reconocimiento basado en créditos (no en materias) y en la acreditación de
competencias; (ii) La posibilidad de establecer, con carácter previo a la solicitud de los/las estudiantes, tablas de re-
conocimiento global entre titulaciones, que permitan una rápida resolución de las peticiones sin necesidad de infor-
mes técnicos para cada solicitud y materia; (iii) La posibilidad de especificar estudios extranjeros susceptibles de ser
reconocidos como equivalentes para el acceso al grado o postgrado, determinando los estudios que se reconocen y
las competencias pendientes de superar; (iv) La posibilidad de reconocer estudios no universitarios y competencias
profesionales acreditadas. De acuerdo con la normativa, serán criterios de reconocimiento los siguientes:
-Siempre que la titulación de destino pertenezca a la misma rama que la de origen, serán objeto de reconocimiento
al menos el 15% de los créditos correspondientes a las materias de formación básica de dicha rama.
-Serán también objeto de reconocimiento los créditos correspondientes a aquellas otras materias de formación bási-
ca cursadas pertenecientes a la rama de destino.
-El resto de los créditos serán reconocidos por la USC teniendo en cuenta la adecuación entre las competencias y
los conocimientos asociados a las restantes materias cursadas por el/la estudiante y los previstos en el plan de estu-
dios o bien que tengan carácter transversal. El reconocimiento de competencias, a su vez, se realizará de acuerdo
con el artículo 4 de la Resolución Rectoral de 15/04/2011 por la que se desarrolla el procedimiento para el reconoci-
miento de competencias en las titulaciones de Grado y Máster y sus posteriores modificaciones .
-De acuerdo con las modificaciones introducidas por el RD 861/2010 , no podrán ser objeto de reconocimiento los
créditos correspondientes al Trabajo Fin de Grado.
2) Respecto al reconocimiento de créditos correspondientes a la participación en actividades universitarias, la USC
se rige por el acuerdo de Consejo de Gobierno de 31 de octubre de 2013 sobre reconocimiento de créditos en los
estudios de grado según el artículo 12.8 del Real Decreto 1393/2007 y posteriores modificaciones .
3) Respecto al reconocimiento de créditos por la experiencia laboral y profesional acreditada, la USC se rige por la
Resolución Rectoral de 15/04/2011 por la que se desarrolla el procedimiento para el reconocimiento de competen-
cias en las titulaciones de Grado y Máster y posteriores modificaciones. Podrán ser objeto de reconocimiento las
competencias adquiridas por el/la alumno/a a través de estudios universitarios o no universitarios reglados y a través
de la actividad profesional.
Además, el Convenio de colaboración entre la Consellería de Cultura, Educación e Ordenación Universitaria, la Uni-
versidad de Santiago de Compostela, la Universidad de A Coruña y la Universidad de Vigo para el reconocimiento
de la correspondencia entre ciclos formativos de grado superior de la formación profesional inicial y materias de es-
tudios universitarios de 5 de diciembre de 2012, establece un catálogo de Reconocimientos de Créditos Cursados en
Enseñanzas Superiores Oficiales no Universitarias aplicable desde el curso 2013/2014 .

Todos los créditos que obtenga el estudiante en enseñanzas oficiales cursados en cualquier universidad, los que su-
pere para la obtención del correspondiente título, los reconocidos y los transferidos, serán incluidos en su expediente
académico y reflejados en el Suplemento Europeo al Título.

4.5 CURSO DE ADAPTACIÓN PARA TITULADOS
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5. PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZAS
5.1 DESCRIPCIÓN DEL PLAN DE ESTUDIOS

Ver Apartado 5: Anexo 1.

5.2 ACTIVIDADES FORMATIVAS

Clase expositivas

Clases interactivas

Tutoría en grupo

Tutoría individualizada

Evaluación y revisión

Realización de trabajos durante las prácticas en organismos externos, empresas o instituciones públicas o privadas

Desarrollo y aplicación de las competencias y conocimientos adquiridos en el grado a la realización de un proyecto en el ámbito del
mismo. Elaboración de una memoria escrita sobre dicho proyecto.

Presentación y defensa del Trabajo Fin de Grado ante un tribunal.

5.3 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

Prácticas Externas consisten en la realización de trabajos durante las prácticas en organismos externos, empresas o instituciones
públicas o privadas

Asistencia y orientación para la elaboración del proyecto y la memoria del Trabajo Fin de Grado: definición de objetivos,
orientación durante la realización del trabajo y la elaboración de la memoria, revisión de la memoria, y orientación para la
preparación de la presentación.

5.4 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

Examen (prueba o pruebas, orales y/o escritas)

Trabajos y Actividades

Tutoría y participación

Realización de trabajos durante las prácticas en organismos externos, empresas o instituciones públicas o privadas. Se realizará una
evaluación final a partir del informe del tutor profesional y la memoria final de prácticas externas realizada por el estudiante

Presentación y defensa del Trabajo Fin de Grado ante un tribunal

5.5 NIVEL 1: Expresión Gráfica

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: CAD. Expresión Gráfica Normalizada

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2
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CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Expresión Gráfica

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Tener capacidad para interpretar y crear la documentación gráfica precisa para el diseño de Sistemas mecánicos robotizados.
Adquirir los conocimientos precisos para la resolución grafica de los problemas geométricos del diseño.
Conocer la representación gráfica de los elementos de máquina, tolerancias y acabados superficiales del proceso de fabricación.
Modelar en 3D parametrizado, los elementos de sistemas mecánicos.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Normalización de la documentación Gráfica Técnica. Fundamentos de la representación de la forma tridimensional, mediante los sistemas de proyec-
ción utilizados en geometría descriptiva con la ayuda de los programas de CAD. Cálculo gráfico con CAD. Modelado tridimensional parametrizado de
elementos mecánicos. (Sistemas articulados, engranajes, transmisiones hidráulicas, etc.). Simulación básica de los sistemas mecánicos parametriza-
dos en función de la variación de un parámetro de forma.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de dibujo técnico en el bachillerato de Ciencias e Ingeniería

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado
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CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE7 - Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para el diseño e interpretación de planos y esquemas.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 18 33

Clases interactivas 102 41

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 12 33

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 45.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Física

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

12 / 133

NIVEL 2: Física I

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Física

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer y comprender los conceptos básicos sobre las leyes generales del electromagnetismo.
Analizar y resolver circuitos de corriente continua y alterna.
Conocer los fundamentos de la electrónica y los circuitos básicos con amplificadores operacionales.
Adquirir capacidad para resolver problemas que involucran cuestiones de mecánica, electromagnetismo y circuitos en el ámbito de la Ingeniería robóti-
ca.
Conseguir destreza para aplicar el método científico con rigor en mediciones y cálculos y en la elaboración de informes de laboratorio.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Campo eléctrico. Corriente eléctrica. Campo magnético. Inducción magnética. Circuitos de corriente continua y alterna. Ondas electromagnéticas. In-
troducción a la electrónica y circuitos básicos con amplificadores operacionales

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de Física en el bachillerato de Ciencias de la Salud o en el bachillerato de Ciencias e In-
geniería.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.
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CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE3 - Conocimiento de los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

14 / 133

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 40.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Física II

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Física

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conseguir destreza en el manejo de las herramientas matemáticas para la localización espacial y pose de un cuerpo en el espacio.
Conocer y comprender la cinemática y dinámica del sólido rígido y su aplicación en robótica.
Saber analizar la estática de sistemas de cuerpos rígidos útiles en el campo de la robótica (marcos, máquinas, etc.)
Estudiar las vibraciones mecánicas y su aplicación en robótica.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Herramientas matemáticas para la localización espacial. Cinemática del sólido rígido: movimiento plano y tridimensional. Dinámica del sólido rígido:
momentos y productos de inercia. Traslación, rotación y movimiento plano cualquiera. Dinámica del sólido rígido en tres dimensiones. Estática de sis-
temas de sólidos rígidos útiles en robótica. Vibraciones mecánicas: libres, amortiguadas y forzadas

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de Física en el bachillerato de Ciencias de la Salud o en el bachillerato de Ciencias e In-
geniería.

5.5.1.5 COMPETENCIAS
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5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE3 - Conocimiento de los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES
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Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 40.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Electrónica Digital

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Física

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE
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Capacidad de análisis y diseño de circuitos combinacionales y secuenciales, síncronos y asíncronos.
Capacidad de análisis y diseño de circuitos digitales con utilización de circuitos integrados.
Aplicar tecnologías digitales para la resolución de problemas y aplicaciones en diversos campos de aplicación.
Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital así como la interrelación entre sus diferentes elementos.
Manejar las herramientas de diseño y programación necesarias que permitan el correcto desarrollo de un sistema digital.
Seleccionar dispositivos lógicos programables sencillos.
Conocimiento y aplicación de los fundamentos de lenguajes de descripción de dispositivos hardware.
Programar y simular el comportamiento de sistemas digitales mediante un lenguaje de descripción hardware.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Funciones Lógicas. Álgebra de Boole. Puertas lógicas. Implementación física: familias lógicas. Síntesis de funciones lógicas. Minimización. Bloques
combinacionales. Sistemas secuenciales síncronos y asíncronos. Dispositivos lógicos programables. FPGAs. Lenguajes de descripción hardware
orientados a la síntesis lógica.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de Física en el bachillerato de Ciencias de la Salud o en el bachillerato de Ciencias e In-
geniería.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.
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5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE3 - Conocimiento de los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 40.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Informática

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Fundamentos de Programación

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Informática

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6
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ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer los componentes básicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones entre ellos.
Entender los fundamentos electrónicos de los computadores digitales.
Comprender los diferentes sistemas de representación de la información existentes en los computadores.
Dominar los principios de la programación procedural.
Resolver problemas de programación básica aplicando adecuadamente los tipos de datos elementales, los tipos de datos estructurados y las estructu-
ras de control.
Asimilar el concepto programación modular y saber aplicarlo en la resolución de problemas.
Conocer el concepto de recursividad, aplicándolo a problemas sencillos.
Comprender el concepto de fichero y saber utilizarlos.
Ser capaz de utilizar herramientas de programación para editar, compilar, ejecutar y verificar un programa. Capacidad para aplicar estrategias de de-
puración, prueba y corrección de programas.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Estructura y funcionamiento de un computador; Representación y codificación de la información. Introducción a la Programación procedural: tipos de
datos elementales, estructuras de control, programación modular, recursividad básica, tipos de datos estructurados. Entrada/Salida. Ficheros. Herra-
mientas básicas de programación. Diseño, verificación y validación de programas. Documentación.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.
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CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 18 67

Clases interactivas 102 35

Tutoría en grupo 10 30

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 13 38

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 40.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Algorítmica y Estructuras de Datos

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Informática

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12
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LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Estudiar detalladamente los requerimientos de un problema e identificar los objetivos y sus dependencias.
Desarrollar la capacidad de abstracción y de generalización para buscar soluciones alternativas en el diseño de un programa.
Saber programar bajo el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones, identificando posibles estrategias de solución a problemas
con conceptos como la herencia, el polimorfismo o el encapsulamiento.
Conocer estructuras de datos para la organización de la información que permita la obtención de algoritmos eficientes.
Adquirir la capacidad para analizar con rigor la eficiencia de los algoritmos distinguiendo los conceptos de eficiencia en tiempo y en espacio.
Saber comparar, en cuanto a su eficiencia, distintas soluciones algorítmicas a un mismo problema para reducir el coste computacional
Conocer las familias más importantes de problemas algorítmicos y estudiar diferentes esquemas o paradigmas de diseño aplicables para resolverlos.
Determinar el método de búsqueda más adecuado según las características de cada problema.
Aplicar estrategias de búsqueda ciega y de búsqueda informada con el fin de planificar una secuencia de acciones que permitan encontrar una solu-
ción cumpliendo con las restricciones del problema.
Desarrollar capacidad crítica para la verificación del algoritmo con todos los casos posibles de entradas de datos.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Tipos abstractos de datos: definición y formalización. Estructuras de datos lineales y complejas. Diseño recursivo. Notaciones algorítmicas. Estrategias
y técnicas algorítmicas (voraces, divide y vencerás, programación dinámica, vuelta atrás) Algoritmos básicos de búsqueda, ordenación y mezcla. Im-
plementación de estas estructuras desde el punto de vista orientado a objetos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS
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CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 10 30

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 13 38

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 40.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Matemáticas

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Matemáticas I

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Matemáticas

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12
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LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El módulo de Matemáticas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemáti-
cos específicos que se utilizan en robótica, pero también conocimientos matemáticos básicos para otras disciplinas como la física o la informática, en-
tre otras.
Dicho conocimiento redundará en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servirá como base para una futu-
ra ampliación de los propios conocimientos matemáticos adquiridos.
Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matemáticas contribuirá a desarrollar un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creati-
vidad, la precisión y el rigor.
Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometría necesarias para entender la cinemática de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinemático directo.
Al intentar posicionar partes móviles de un robot aparece el conocido como problema cinemático inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de cálculo diferencial de varias variables.
Aparece también la necesidad de establecer modelos dinámicos en función del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinámi-
ca de los robots.
La imposibilidad, en la práctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtención de
soluciones aproximadas mediante métodos numéricos.
Cobra especial relevancia el uso de las funciones de variable compleja y la transformada de Fourier en el estudio de señales y su transformación entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.
Las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la información obtenida por los sensores. La robóti-
ca probabilística intenta determinar la posición de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

El cuerpo de los números reales. El cuerpo de los números complejos. Espacio vectorial euclidiano. Aplicaciones lineales. Transformaciones ortogona-
les. Diagonalización de endomorfismos. Formas cuadráticas. Espacio afín euclidiano.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de matemáticas en el bachillerato de Ciencias e Ingeniería o en el bachillerato de Ciencias
de la Salud.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.
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CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca de:
álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 90 40

Clases interactivas 30 40

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 15 33

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Matemáticas II

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Matemáticas

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3
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6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El módulo de Matemáticas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemáti-
cos específicos que se utilizan en robótica, pero también conocimientos matemáticos básicos para otras disciplinas como la física o la informática, en-
tre otras.
Dicho conocimiento redundará en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servirá como base para una futu-
ra ampliación de los propios conocimientos matemáticos adquiridos.
Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matemáticas contribuirá a desarrollar un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creati-
vidad, la precisión y el rigor.
Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometría necesarias para entender la cinemática de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinemático directo.
Al intentar posicionar partes móviles de un robot aparece el conocido como problema cinemático inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de cálculo diferencial de varias variables.
Aparece también la necesidad de establecer modelos dinámicos en función del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinámi-
ca de los robots.
La imposibilidad, en la práctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtención de
soluciones aproximadas mediante métodos numéricos.
Cobra especial relevancia el uso de las funciones de variable compleja y la transformada de Fourier en el estudio de señales y su transformación entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.
Las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la información obtenida por los sensores. La robóti-
ca probabilística intenta determinar la posición de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Funciones de variable compleja. Diferenciación compleja e integración compleja. Transformada de Fourier. Ecuaciones diferenciales. Métodos numéri-
cos

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de matemáticas en el bachillerato de Ciencias e Ingeniería o en el bachillerato de Ciencias
de la Salud.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.
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CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca de:
álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 90 40

Clases interactivas 30 40

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 15 33

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Matemáticas III

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA
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Básica Ingeniería y Arquitectura Matemáticas

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El módulo de Matemáticas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemáti-
cos específicos que se utilizan en robótica, pero también conocimientos matemáticos básicos para otras disciplinas como la física o la informática, en-
tre otras.
Dicho conocimiento redundará en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servirá como base para una futu-
ra ampliación de los propios conocimientos matemáticos adquiridos.
Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matemáticas contribuirá a desarrollar un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creati-
vidad, la precisión y el rigor.
Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometría necesarias para entender la cinemática de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinemático directo.
Al intentar posicionar partes móviles de un robot aparece el conocido como problema cinemático inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de cálculo diferencial de varias variables.
Aparece también la necesidad de establecer modelos dinámicos en función del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinámi-
ca de los robots.
La imposibilidad, en la práctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtención de
soluciones aproximadas mediante métodos numéricos.
Cobra especial relevancia el uso de las funciones de variable compleja y la transformada de Fourier en el estudio de señales y su transformación entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.
Las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la información obtenida por los sensores. La robóti-
ca probabilística intenta determinar la posición de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Funciones de variable compleja. Diferenciación compleja e integración compleja. Transformada de Fourier. Ecuaciones diferenciales. Métodos numéri-
cos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio
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CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca de:
álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 90 40

Clases interactivas 30 40

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 15 33

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

29 / 133

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Estadística

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER RAMA MATERIA

Básica Ingeniería y Arquitectura Matemáticas

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El módulo de Matemáticas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemáti-
cos específicos que se utilizan en robótica, pero también conocimientos matemáticos básicos para otras disciplinas como la física o la informática, en-
tre otras.
Dicho conocimiento redundará en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servirá como base para una futu-
ra ampliación de los propios conocimientos matemáticos adquiridos.
Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matemáticas contribuirá a desarrollar un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creati-
vidad, la precisión y el rigor.
Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometría necesarias para entender la cinemática de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinemático directo.
Al intentar posicionar partes móviles de un robot aparece el conocido como problema cinemático inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de cálculo diferencial de varias variables.
Aparece también la necesidad de establecer modelos dinámicos en función del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinámi-
ca de los robots.
La imposibilidad, en la práctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtención de
soluciones aproximadas mediante métodos numéricos.
Cobra especial relevancia el uso de las funciones de variable compleja y la transformada de Fourier en el estudio de señales y su transformación entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.
Las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la información obtenida por los sensores. La robóti-
ca probabilística intenta determinar la posición de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Análisis exploratorio de datos. Probabilidad y variables aleatorias. Técnicas de inferencia estadística. Modelos de regresión. Análisis estadístico con
software específico.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.
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CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca de:
álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA
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Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Automática

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Automatización

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las necesidades de automatización y los elementos que forman parte de un sistema de automatización.
Conocer la estructura, funcionamiento y configuración de autómatas programables (PLC) y las posibilidades que ofrecen las redes de autómatas.
Conocer y emplear distintos lenguajes de programación de PLC.
Conocer y aplicar actuadores hidráulicos y neumáticos y saber utilizarlos en entornos robóticos.
Conocer y programar sistemas básicos de visualización y supervisión de procesos (HMI).

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción a la automatización de tareas. Elementos para la automatización. El autómata programable o PLC. Programación de PLC. Mando o con-
trol secuencial. Implementación de GRAFCET en PLC. Actuadores hidráulicos y neumáticos. Sistemas de visualización y supervisión de procesos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del módulo de matemáticas.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.
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CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE6 - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programación de distintos autómatas en el campo de la robótica.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 64 38

Clases interactivas 56 43

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 15 33

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN
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SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 70.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Fundamentos de Automática

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Introducción a los sistemas de control. Identificación de sistemas y función de transferencia. Modelado de sistemas dinámicos. Estabilidad. Análisis e
identificación de la respuesta temporal. Análisis de la respuesta transitoria. Lugar de las raíces.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción a los sistemas de control. Identificación de sistemas y función de transferencia. Modelado de sistemas dinámicos. Estabilidad. Análisis e
identificación de la respuesta temporal. Análisis de la respuesta transitoria. Lugar de las raíces.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del módulo de matemáticas.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles
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CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE6 - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programación de distintos autómatas en el campo de la robótica.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 44

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 15 33

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA
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Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 70.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Tecnología Eléctrica

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Resolver circuitos de corriente alterna tanto de circuitos monofásicos como trifásicos.
Conocer los circuitos magnéticos.
Conocer y comprender el funcionamiento de los relés.
Elegir el transformador adecuado para aplicaciones robóticas.
Comprender el funcionamiento de los motores de corriente alterna y de corriente continua.
Comprender los cálculos técnicos y su metodología, de los motores y/o generadores.
Comprender el comportamiento de los motores como máquina reversible.
Conocer las tipologías y las curvas características de los motores de corriente alterna y de corriente continua.
Diseñar el accionamiento de motores de corriente alterna y de corriente continua.
Analizar y evaluar alternativas los diferentes motores de energía eléctrica, tanto de corriente alterna como continua.
Analizar los resultados y tomar decisiones en consecuencia sobre las distintas posibilidades de elección de una máquina eléctrica.
Elegir el tipo de motor más adecuado para cada aplicación robótica.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Aplicación de circuitos de corriente alterna. Circuitos magnéticos. Transformadores. Motores de corriente alterna y de corriente continua. Accionamien-
to de motores. Selección de motores para aplicaciones robóticas

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del módulo de matemáticas.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.
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CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE6 - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programación de distintos autómatas en el campo de la robótica.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 64 38

Clases interactivas 56 44

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control
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Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 70.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Teoría de Control

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Comprender el funcionamiento de un sistema de control en bucle cerrado, y saber usar herramientas informáticas para su modelado y estudio.
Conocer los principales tipos de controladores y sus características, y saber cuál es el más adecuado para diferentes aplicaciones, especialmente de
sistemas robóticos.
Conocer diferentes estrategias para diseño de controladores y saber cómo aplicarlas.
Ser capaz de diseñar e implementar sistemas de control discreto, a partir de las características y especificaciones de un sistema.
Saber aplicar herramientas de análisis en el dominio de la frecuencia para estudiar el comportamiento de sistemas, ver sus necesidades de control y
diseñar controladores para ellos.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Control realimentado. Tipos y acciones de control: P, PD, PI, PID. Implementación discreta de controladores. Control con perturbaciones. Control en
tiempo mínimo. Control en el dominio de la frecuencia.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del módulo de matemáticas

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.
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CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE6 - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programación de distintos autómatas en el campo de la robótica.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 44

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 15 33

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control
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Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 70.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Comunicación y Sistemas

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Redes y Comunicaciones

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las distintas alternativas de interconexión de redes, los modelos de capas y los protocolos básicos dentro de cada capa, considerando la pro-
gramación de las redes a nivel de transporte e IP.
Conocer las redes de área local a nivel de capa de enlace, tanto tecnologías cableadas como inalámbricas. El resultado general de aprendizaje es el
conocimiento global del funcionamiento de Internet.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Fundamentos de las comunicaciones. Arquitectura de redes y modelo de capas. Elementos de Internet. Descripción de las aplicaciones de red. Proto-
colos de aplicación. Servicios orientados a conexión y sin conexión. Programación de TCP/IP con sockets. Fundamentos de la transmisión fiable. Con-
trol de la congestión. Protocolos de transporte, TCP y UDP. Routers, protocolos de encaminamiento y protocolo IP. Capa de enlace: redes locales, Et-
hernet y redes inalámbricas.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.
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CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE18 - Saber cómo aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologías de redes para aplicaciones robóticas.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 36 50

Clases interactivas 84 36

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 12 33

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 60.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Sistemas Empotrados

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2
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CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer el concepto y las características de los sistemas empotrados.
Conocer y saber utilizar las características de los microcontroladores.
Capacidad de seleccionar el microcontrolador o microprocesador que mejor se adapte a una determinada aplicación.
Conocer las infraestructuras software necesarias para la ejecución de aplicaciones empotradas y comprender el papel que desempeña cada una de
ellas.
Conocer las características de los sistemas operativos que trabajan con sistemas empotrados (compilación, sistemas de memoria, configuración de la
compilación, características de tiempo real).
Ser capaz de configurar y programar sistemas empotrados

5.5.1.3 CONTENIDOS

Concepto y características de los sistemas empotrados. Sistemas empotrados basados en microcontroladores. Arquitectura de los microcontroladores,
repertorio de instrucciones, interrupciones, dispositivos de entrada/salida, buses y comunicaciones. Sistemas empotrados y de tiempo real. Sistemas
operativos de tiempo real. Programación de sistemas empotrados.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS
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CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE18 - Saber cómo aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologías de redes para aplicaciones robóticas.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 64 38

Clases interactivas 56 44

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 12 33

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 60.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Inteligencia Computacional

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Agentes Inteligentes

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12
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LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Estudio de los fundamentos necesarios para realizar la planificación del movimiento de robots (definición y recálculo de trayectorias), y estrategias pa-
ra la planificación de tareas a alto nivel, tanto para robots individuales como coordinando conjuntos de robots.
Capacidad para gestionar de forma adecuada datos con incertidumbre viene dada por la existencia inevitable de errores de odometría, localización y
mapeado presentes en cualquier operación de un robot real.
Diseñar una representación para problemas de robótica basados en objetivos a partir de conjuntos de estados
Diseñar métodos para la resolución de problemas en robótica a partir de las representaciones anteriores.
Aplicar las técnicas de exploración y búsqueda básicas para la resolución de problemas en robótica.
Modelar problemas basados en conocimiento y resolverlos aplicando técnicas de razonamiento, tanto con datos precisos como con incertidumbre.
Diseñar agentes y sistemas multiagente, definiendo sus elementos básicos adecuadamente en función de las necesidades de un problema en robóti-
ca.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Agentes y arquitecturas de agentes. Sistemas multiagente y comunicación entre agentes. Espacios de estados y técnicas de exploración. Búsqueda
local y búsqueda informada. Representación del conocimiento y razonamiento en robótica. Datos con incertidumbre.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 7 43

Tutoría individualizada 11 36

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Aprendizaje Automático

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No
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FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las técnicas de aprendizaje supervisado (para regresión y clasificación, especialmente redes neuronales, aprendizaje profundo, máquinas de
vectores de soporte y ensambles) y no supervisado (especialmente agrupamiento, selección de características y reducción de dimensionalidad), junto
con la capacidad de aplicarlas en la implementación de controladores de cualquier tipo de robot.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción al aprendizaje automático. Aprendizaje basado en vecinos más cercanos. Métodos lineales de regresión y clasificación. Árboles de deci-
sión. Redes neuronales y aprendizaje profundo. Máquinas de vectores de soporte. Ensambles: boosting, bagging y random forest. Agrupamiento: k-
medias, agrupamiento jerárquico. Selección de características y reducción de la dimensionalidad.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 7 43

Tutoría individualizada 11 36

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas
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Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Robótica Adaptativa

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer cómo lograr modelos y programas de control, capaces de adaptarse en tiempo real a partir de la actuación del robot en el entorno.
Entender en qué medida las estrategias de aprendizaje por interacción robot-entono permiten hacer frente a las limitaciones de la programación explí-
cita.
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Dominar las técnicas de aprendizaje por refuerzo y conocer el tipo de tareas para las que se emplean. También deberá ser capaz de manejar las im-
plementaciones software de los algoritmos de aprendizaje, o programar alguno de ellas.
Saber cómo lograr el aprendizaje de controladores por demostración, utilizando técnicas para extraer la información relevante que acompaña la acción
del demostrador, y crear un mapa sensor-motor que relaciona las entradas sensoriales con comandos motrices necesarios para imitar un comporta-
miento o una tarea.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Aprendizaje por refuerzo en el contexto de la robótica. Procesos de Markov. Políticas y funciones de Valor. Algoritmos para la búsqueda de políticas.
Generalización y aproximación de funciones. Aprendizaje por refuerzo multi-objetivo y multi-agente. Aprendizaje por demostración e imitación.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 7 43

Tutoría individualizada 11 36

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual
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Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Robótica

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Abordar el análisis y diseño de aplicaciones distribuidas, integradas tanto en los distintos subsistemas de un robot como en un sistema multirobot, y en
los que necesariamente habrá programas dialogando entre sí para obtener un resultado dado.
Conocer los diferentes paradigmas de computación distribuida así como las soluciones middleware más usadas en la actualidad para el desarrollo de
este tipo de aplicaciones: distintas soluciones de comunicación entre procesos (IPC) los paradigmas cliente-servidor, las llamadas a procedimientos re-
motos, el paradigma de objetos distribuidos en sus distintas implementaciones, las arquitecturas orientadas a mensajes, y las arquitecturas basadas
en pares (P2P) y en agentes, haciendo especial énfasis, en este último caso, en el lenguaje de comunicación y los protocolos de interacción entre los
mismos.
Capacidad para diseñar desde el punto de vista software sistemas multirobot. Conocer y saber aplicar control centralizado y distribuido en sistemas ro-
bóticos.
Saber especificar y analizar la planificación y coordinación de sistemas multirobot.

5.5.1.3 CONTENIDOS
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Paradigmas de la computación distribuida. Comunicación entre procesos (IPC). El modelo do paso de mensajes. Modelo cliente/servidor. Aplicaciones
colaborativas. Objetos distribuidos. Arquitecturas basadas en pares. Arquitecturas orientadas a mensajes. Robótica de enjambre y sistemas multiagen-
te. Control centralizado y distribuido.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.
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CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 38 47

Clases interactivas 82 37

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 12 33

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN
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SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Mecanismos y Sensores

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer, comprender y aplicar los sensores básicos pasivos (resistivos, capacitivos, inductivos,...).
Conocer, comprender y aplicar los sensores básicos activos (termopares, piezoeléctricos, fotovoltaicos,...).
Conocer, comprender y aplicar sensorización básica en robots (proximidad, posición, contacto, ...).
Conocer, comprender y aplicar sensorización avanzada en robots (sensores inerciales, sensores de par, sensores táctiles, sensores láser,...).
Conocer, comprender y aplicar otros sensores como electroquímicos o biosensores.
Seleccionar los sensores más adecuados para resolver un problema de robótica en la que se requiere interaccionar con elementos del entorno.
Conocer los principios básicos de los mecanismos de los sistemas robóticos.
Conocer y aplicar los sistemas de transmisión indirecta: engranajes, correas, cadenas, levas, transmisión en cremallera,¿
Conocer y comprender los sistemas de transmisión indirecta: frenos, acoplamientos.
Conocer y comprender otros mecanismos como rodamientos, uniones, muelles, resortes.
Conocer y comprender reductores (HDUC, Cyclo).
Conocer y comprender el accionamento directo.
Conocer los diferentes subsistemas mecánicos y mecanismos que forman parte de la estructura de un robot.
Comprender las funcionalidades de los mecanismos y subsistemas mecánicos.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Funcionamiento de sistemas eléctricos de medición. Sensores básicos: pasivos y activos. Sensorización básica en robots. Sensorización avanzada en
robots. Otros sensores con aplicación en robótica.
Mecanismos básicos de los sistemas robóticos. Sistemas de transmisión indirecta y directa. Otros elementos: rodamientos, uniones, muelles, resortes.
Reductores (HDUC, Cyclo). Accionamento directo.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.
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CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.
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CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 60.0

Trabajos y Actividades 0.0 60.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Robótica aérea

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria
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ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adquirir una visión global de los sistemas aéreos no-tripulados en la actualidad.
Conocer las consideraciones geométricas y mecánicas de los robots aéreos no tripulados, transformaciones, rotaciones, ángulos de Euler, aplicabili-
dad de los cuaterniones, velocidad angular, ecuaciones de movimiento de un multi-rotor, linearización.
Conocer los diferentes sistemas inerciales existentes y la algorítmica utilizada para la generación de trayectorias. Aprender a integrar resultados de
sistemas GNSS y sistemas inerciales. Conocer los sistemas barométricos empleados en UAS. Conocer el funcionamiento de sistemas basados en tu-
bo de pitot y ultrasonidos.
Aplicar algoritmos de planificación del movimiento en 3D. Conocer métodos de mapeado y localización simultáneos (SLAM) en 3D.
Aplicaciones en el sector Agroforestal. Conocer las aplicaciones principales de los UAVS en el ámbito de la agricultura de precisión.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción a los robots aéreos no tripulados. Multi-rotores y vehículos de ala fija. Rotaciones y representaciones: Ángulos de Euler y cuaterniones.
Sensores embarcados. Técnicas de Control en 3D: PID, LQR. Planificación y navegación en 3D. Localización y mapeado simultáneos en 3D. Aplica-
ción de robots aéreos en diferentes ámbitos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.
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CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

56 / 133

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 15 29

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Robótica de Servicios

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No
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GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adquirir una visión general de las posibilidades presentes y a medio plazo de la robótica de servicios
Conocer cuáles son las tecnologías y los recursos para abordar el desarrollo de los robots de servicio
Conocer y saber aplicar las distintas técnicas de interacción hombre-robot (p.ej. gestos, habla, comunicación multimodal, etc.).
Conocer el estado del arte y perspectivas futuras en el campo de los robots personales y asistenciales
Conocer los fundamentos científico-técnicos de los robots personales y asistenciales
Ser capaz de diseñar el interfaz hombre-robot adecuado para de las necesidades de una aplicación.
Conocer las nuevas aplicaciones y oportunidades de negocio de los robots de servicios en entornos como robótica médica, asistencial, humanoides,
entretenimiento, educación, etc.

5.5.1.3 CONTENIDOS

De la robótica industrial a la de servicios. Interfaces multimodales hombre-máquina. Teleoperación de robots. Realidad aumentada. Reconocimien-
to/Síntesis de voz. Ademanes y expresiones faciales. Reconocimiento, detección y seguimiento de personas. Usos de los robots de servicio: inspec-
ción y mantenimiento, logística, almacenaje, reparto, agricultura, medicina, robótica doméstica. Casas inteligentes: integración de la robótica y la do-
mótica. Robots sociales. Conciencia de la situación en los robots de servicio

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.
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CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 14 29

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones
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Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Robótica Industrial

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer el objetivo del control cinemático y dinámico en robótica.
Conocer los principales tipos de controladores dinámicos empleados para el posicionamiento de un robot y el seguimiento de trayectorias.
Saber los tipos de control de fuerza existentes en robótica así como ser capaz de implementar el más adecuado dependiendo del problema a resolver.
Conocer los principales tipos de control visual basados en posición e imagen así como las principales consideraciones para su implementación en un
sistema robótico.
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5.5.1.3 CONTENIDOS

Clasificación de los robots. Cinemática directa e inversa. Análisis del espacio de trabajo y planificación de trayectorias. Movimiento diferencial. Dinámi-
ca del robot. Control del robot en presencia de fuerzas: el control PID. Visión. Planificación de tareas.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.
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CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 14 29

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN
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SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Robótica móvil

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las técnicas y métodos necesarios para dotar a los robots móviles de autonomía, filtros de estimación de estados como los filtros de Kalman,
Kalman extendido y filtros de partículas.
Saber los diferentes sistemas de locomoción para robots móviles y aplicar diferentes modelos de movimiento. Conocer los distintos modelos de per-
cepción y cómo trasladar esa información a la construcción de mapas de diferentes tipos.
Aprender a localizar el robot a partir del modelo de movimiento, la información de los sensores y un mapa del entorno, y se extender los métodos de
localización para que el robot pueda realizar localización y mapeado simultáneos en aquellas situaciones donde el mapa es desconocido o necesita
ser actualizado.
Estudiar métodos de planificación del movimiento, para que el robot sea capaz de evitar obstáculos y navegar por entornos evitando colisiones y opti-
mizando un conjunto de criterios.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción a la robótica móvil. Filtros de estimación de estados. Tipos de locomoción. Modelos de movimiento. Percepción y modelado del entorno.
Mapeado: representaciones métricas y topológicas. Construcción de mapas. Localización. Localización y mapeado simultáneos (SLAM). Arquitecturas
de control (reactivas, jerárquicas, híbridas¿). Planificación del movimiento.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.
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CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.
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CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 14 29

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Plataformas software en robótica

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral
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ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Ser capaz de trabajar con los sistemas operativos robóticos actuales, conocer sus funcionalidades y su adecuación los diferentes tipos de plataformas
robóticas y escenarios de uso.
Conocer los diferentes middlewares y frameworks de programación de robots utilizando los lenguajes de programación más adecuados a las funciona-
lidades requeridas. Experimentar con los diferentes componentes que integran la arquitectura software de un robot.
Aplicar los simuladores de robots más extendidos y probar en ellos los diferentes elementos de la arquitectura software del robot.
Saber utilizar las herramientas de desarrollo y depuración propias de la robótica, integradas en frameworks de programación de robots y simuladores.
Conocer y utilizar librerías de software libre habituales en robótica.
Ser capaces de programar mediante diferentes lenguajes sobre sistemas operativos multiplataforma.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Sistemas operativos robóticos. Multiplataforma. Middlewares y Frameworks de programación de robots. Simuladores de robots. Herramientas de desa-
rrollo y depuración. Software Libre en Robótica.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio
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CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 24 50

Clases interactivas 96 38

Tutoría en grupo 10 30

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 13 38

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Proyectos Integrados I

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No
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FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Integrar en un proyecto global los conocimientos y habilidades adquiridas en el resto de las asignaturas de primero.
Ensamblaje y control de un robot.
Diseñar e implementar comportamientos básicos en un robot.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Proyecto en formato taller en el que se abordará el ensamblaje inicial de una plataforma robótica de bajo coste y que involucre tanto software como
hardware (sensores, locomoción, electrónica incorporada, comunicación y soporte). Durante este taller se podrán emplear plataformas electrónicas,
así como herramientas de simulación básica y programación de robots. El alumno aprenderá a programar un robot, y a resolver en él problemas pro-
pios de la robótica, haciendo frente a tareas en las que estarán implícitos conocimientos adquiridos en las materias del primer curso y desarrollando ya
a nivel práctico los conceptos de percepción, decisión y acción, básicos en cualquier robot o sistema robotizado.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.
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CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 8 50

Clases interactivas 112 39

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 14 29

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador
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Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 10.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Proyectos Integrados II

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Integrar en un proyecto global los conocimientos y habilidades adquiridas en el resto de las asignaturas de primero y segundo.
Ensamblaje y control de un robot integrado en un middleware.
Resolución de tareas en un robot.
Incrementar y mejorar la funcionalidad de un proyecto robótico preexistente, integrando elementos más avanzados sobre una arquitectura software
modular.

5.5.1.3 CONTENIDOS

En este taller se utilizará un sistema operativo robótico que propicie la abstracción del hardware de bajo nivel. El uso de los nodos y módulos que in-
corporan la mayoría de las plataformas software (para planificación, localización) permitirá la resolución de retos de mayor complejidad que aumenten
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la motivación el alumno al mismo tiempo que permitan evidenciar la necesidad de los conocimientos en otras materias. Los retos que se les plateen a
los alumnos pueden implicar la utilización de una única plataforma, o el uso de múltiples robots (cooperación), aumentando así el carácter facilitador
del taller para los contenidos que se impartirán en cursos superiores. También es posible que los alumnos intercambien o compartan hardware con el
fin de contrastar resultados, mejorar alguna funcionalidad ya existente, o añadir alguna nueva.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es necesario haber cursado Proyecto I, Teoría de control, procesado de información multisensorial y toma de decisiones.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.
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CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 8 50

Clases interactivas 112 39

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 14 29

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN
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SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 10.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Proyectos Integrados III

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Familiarizarse con el marco conceptual de la dirección de proyectos, dominando los conceptos básicos y la terminología propia.
Conocer las instituciones y/o organismos internacionales más importantes relacionadas con el tema.
Dominar las áreas de conocimiento, los grupos de procesos y las principales herramientas/técnicas utilizadas en los distintos procesos, siguiendo los
estándares del PMI.
Conocer otras alternativas, en especial las referidas a las metodologías ágiles.
Ser capaces de formular el plan de gestión de un proyecto de robótica

5.5.1.3 CONTENIDOS

La Dirección de Proyectos como profesión. Contexto internacional. Conceptos básicos. Gestión de: interesados, alcance, tiempos, costes, calidad, co-
municaciones, riesgos, recursos, contratación e integración de un proyecto de robótica. Principales métodos ágiles para la gestión de proyectos de ro-
bótica.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado el mayor número de asignaturas troncales/obligatorias

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.
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CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica:
estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar los sistemas operativos y sistemas empotrados, así como sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

CE10 - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o actualización
mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantación en una aplicación teniendo en consideración las especificaciones y los
estándares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.
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CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirobot aplicando las técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de diseñar robots , sistemas inteligentes, o decidir sobre sensores y actuadores, en base a la aplicación, requisitos,
y condiciones de contorno.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 40

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

5.5 NIVEL 1: Sistemas Sensoriales

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Percepción y Procesado de Señales

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria
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ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adquirir las bases para el análisis y procesado de señales procedentes de sensores.
Analizar e interpretar la información contenida en una señal tanto en tiempo como en frecuencia.
Comprender y aplicar la transformada discreta de Fourier (DFT) y la transformada rápida de Fourier (FFT).
Comprender, analizar, diseñar e implementar filtros digitales FIR e IIR.
Comprender, diseñar e implementar filtros adaptativos.
Comprender y utilizar métodos de análisis espectral de señales deterministas y estocásticas.
Investigar con autonomía cuestiones más avanzadas del procesado de señal.
Comprender, analizar y utilizar métodos de fusión e integración multisensorial

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción al procesado digital de la señal: muestreo, cuantificación y reconstrucción. Señales y sistemas discretos en el dominio del tiempo: sis-
temas lineales e invariantes, respuesta impulsional, convolución y correlación. Análisis en el dominio de la frecuencia de las señales continuas y dis-
cretas en el tiempo: Serie de Fourier y Transformada de Fourier. Transformada discreta de Fourier (DFT). Cálculo eficiente de la Transformada DFT:
Transformada Rápida de Fourier (FFT). Diseño de filtros digitales (filtros FIR e IIR). Otros filtros: filtros adaptativos. Fusión multisensorial.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de Percepción y Procesado Digital de Señales

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

77 / 133

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 11 27

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

78 / 133

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 80.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Visión Artificial

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Saber programar técnicas de procesado de imagen y video obtenidas desde sensores visuales (cámaras, cámaras de rango) embarcados en el robot.
Entender el funcionamiento de los métodos y técnicas básicas de procesamiento y análisis de imagen y vídeo digital, así como ser capaz de escoger e
implementar los más adecuados en función del ámbito de aplicación.
Saber utilizar y comprender la utilidad de las representaciones frecuencial y multiescala de imágenes y vídeos.
Aprender y programar técnicas avanzadas de tratamiento de imagen (filtrado, segmentación o clustering) mediante espacios de color.
Ser capaz de diseñar e implementar soluciones de detección visual para reconocimiento de objetos, escenas, caras o gestos que permitan guiar/comu-
nicarse a/con un robot.
Conocer y aplicar las técnicas de calibración de cámaras y percepción de visión estéreo y RGBD.
Saber seleccionar y aplicar modelos de atención visual para detectar posiciones relevantes en una escena en tiempo cuasi real.

5.5.1.3 CONTENIDOS
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Captación, formación y procesado básico de imágenes y vídeo. Representación frecuencial 2D y 3D. Filtrado y representación piramidal de imágenes y
vídeo. Calibración de cámaras, visión estéreo y RGBD. Espacios de color, segmentación y agrupamiento. Reconocimiento de objetos, escenas y ges-
tos. Detección y seguimiento de objetos móviles. Modelos de atención visual en tiempo cuasi-real.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar información sobre circuitos, elementos de máquinas, control automático, sensores y sistemas
informáticos, con el fin último de lograr aplicaciones robóticas autónomas y flexibles

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.
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CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 64 38

Clases interactivas 56 43

Tutoría en grupo 11 27

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 50.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

5.5 NIVEL 1: Agrorobótica

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Economía del Sistema Agroalimentario y Forestal

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9
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ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer el sistema agroalimentario y la cadena de valor de los productos forestales y sean capaces de realizar análisis para aplicar las tecnologías de
robótica.
Conocer el funcionamiento de los mercados Agrarios y las limitaciones que marca la Política Agraria Común en tanto que impulsora de innovaciones
tecnológicas en el sector.
Conocer distintas formas de organización y colaboración empresarial que permitan el desarrollo de innovaciones tecnológicas dentro de las empresas
agroalimentarias y forestales
Conocer las técnicas de gestión empresarial relativas a la economía de la producción, gestión de costes, comercialización y marketing y evaluación
económico ¿financiera de proyectos de inversión para la incorporación de innovaciones tecnológicas a la empresa agroalimentaria y forestal

5.5.1.3 CONTENIDOS

Análisis del Sistema Agroalimentario y de la Cadena de Valor derivada del sector forestal. Funcionamiento de los mercados agrícolas y forestales.
Principios de Economía de la Innovación. Principios de Economía y Gestión de Empresas Agroalimentarias y Forestales.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.
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CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 40

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 6 67

Evaluación y revisión 11 45

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Agricultura Inteligente

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE
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CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las bases y fundamentos de la producción Agrícola: tipos de producciones.
Comprender los parámetros críticos de las producciones vegetales.
Conocer los tipos de actuaciones de los robots y sistemas en la producción agrícola.
Conocer los principios de la eficiencia en la aplicación de la robótica a la producción agrícola.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Bases y fundamentos de la producción Agrícola: tipos de producciones. Parámetros críticos de las producciones vegetales.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Robótica en la Agroindustria

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No
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FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las diferentes aplicaciones de tecnología robótica a la agroindustria.
Conocer los Sistemas digitales de gestión agroalimentaria.
Conocer la tipología de robots en la industria agroalimentaria.
Conocer las distintas plataformas móviles multipropósito y automáticas y su uso en la industria alimentaria

5.5.1.3 CONTENIDOS

Aplicación de tecnología robótica a la agroindustria. Sistemas digitales de gestión agroalimentaria. Tipología de robots en la industria agroalimentaria.
Plataformas móviles multipropósito y automáticas.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38
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Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Robótica aplicada al Medio Forestal y Natural

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No
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LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer y dominar las bases y los fundamentos de la producción forestal. Distinguir los distintos tipos de producciones y de parámetros críticos de las
producciones forestales.
Dominar las aplicaciones robóticas y el uso de sensores para la gestión medioambiental y del medio natural

5.5.1.3 CONTENIDOS

Bases y fundamentos de la producción forestal: tipos de producciones. Parámetros críticos de las producciones forestales.
Aplicaciones robóticas para la gestión medioambiental.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 33

Clases interactivas 48 50

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES
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Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Plataformas robotizadas de uso agroforestal

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
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5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer los principios de la Agricultura de precisión y de de la robótica móvil para el sector primario. Conocer los fundamentos de la climatización, co-
secha y postcosecha, robótica de manejo animal y de sistemas de cultivo inteligentes.
Fundamentos en el diseño de automatismos y sensores aplicados a los invernaderos, granjas inteligentes, sistemas inteligentes de ordeño, distribu-
ción de alimento y agua y el riego inteligente.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Agricultura de precisión y robótica móvil para el sector primario. Climatización, cosecha y postcosecha, robótica de manejo animal, sistemas de cultivo
inteligentes

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 40

Clases interactivas 72 40

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias
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Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Teledetección mediante drones y satélites

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Capacidad para seleccionar imágenes obtenidas por sensores de satélite y drones, así como la corrección y procesado de las mismas para su aplica-
ción en la agricultura de precisión.
Capacidad para generar índices y de productos de valor añadido para la gestión digital de parcelas: mapas térmicos para la gestión hídrica, de fertiliza-
ción, de detección de enfermedades o de vigor de cultivos
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5.5.1.3 CONTENIDOS

Fundamentos de teledetección. Selección de plataforma y sensor. Planificación y ejecución de misiones. Correcciones y tratamientos digitales de la
imagen. Extracción y análisis de la información. Cartoimágenes multiespectrales e índices para la toma de decisiones.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar servicios y procesos de producción
aplicando tecnología actual de robótica, mediante la elección, adquisición y puesta en marcha de sistemas robóticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robótica, su funcionamiento, así como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 72 40

Clases interactivas 60 37

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual
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Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

5.5 NIVEL 1: Optativas Libres

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Agentes Conversacionales

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las metodologías básicas y sabrá aplicar las tecnologías disponibles en el diseño e implementación de sistemas interactivos
Diseñar e implementar sistemas de procesamiento y generación de lenguaje natural o simbólico/gestual en el contexto de los sistemas de diálogo en
robótica
Ser capaz de integrar los conocimientos y habilidades adquiridos en la formación obligatoria para enriquecer la funcionalidad de un sistema conversa-
cional interactivo
Ser capaz de diseñar un agente conversacional básico integrado en un sistema robótico
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5.5.1.3 CONTENIDOS

Sistemas interactivos adaptativos. Interacción multimodal y multidispositivo. Interacción basada en lenguaje: (1) procesamiento y generación de len-
guaje natural; (2) procesamiento y generación de lenguaje gestual o simbólico. Agentes conversacionales (Softbots)

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.
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CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 50.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Calidad y Pruebas en Robótica

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral
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ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

5.5.1.3 CONTENIDOS

Métricas del software. Métodos de construcción dirigidos por pruebas. Planificación y construcción de pruebas. Estrategias de prueba. Técnicas de
prueba.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Aplicar y entender las métricas sobre el software para determinar y priorizar las pruebas de mayor valor.
Entender la construcción de software mediante el uso de metodologías de guiadas por pruebas
Conocer y saber utilizar un estándar de planificación y construcción de pruebas para la generación de documentación de pruebas de calidad.
Ser capaz de identificar las estrategias adecuadas para la construcción de pruebas en función de los requisitos y criterios de aceptación del sistema
propuesto.
Conocer y ser capaz de aplicar técnicas de generación de casos de prueba tanto para pruebas estructurales como funcionales.
Conocer un marco para la construcción de pruebas automatizadas y ser capaz de utilizarlo para la construcción, en el lenguaje soportado, de casos y
procedimientos de pruebas.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio
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CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 40

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas
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Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 60.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Dispositivos y ecosistemas robotizados

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE
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Conocer los modelos que se han planteado para las soluciones basadas en la Red de las Cosas y ser capaz de diseñar aplicaciones y servicios basa-
dos en dichos modelos.
Conocer los retos asociados a la Red de las Cosas Robóticas, así como las características y modelos planteados para resolverlos.
Conocer los aspectos más adecuados de la inteligencia artificial aplicada a la IoT y la IoRT
Conocer y aplicar los modelos de información utilizados en IoT
Conocer la problemática fundamental en sistemas distribuidos avanzados.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción: historia, situación actual, aplicaciones y ejemplos. Dispositivos para IoT. Arquitectura y plataformas para IoT. Estándares y protocolos de
comunicación de lo IoT. Computación en la nube. La Internet de las Cosas robóticas. Paradigmas de aprendizaje adecuados para una sociedad de
dispositivos y robots inteligentes: aprendizaje colaborativo, aprendizaje distribuido.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS
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CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50

Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 50.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0
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NIVEL 2: Fundamentos de Emprendimiento y Gestión Empresarial

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer cómo gestionar una empresa u organización en ingeniería robótica.
Saber hacer un análisis del entorno y de los mercados, que permita el desarrollo de innovaciones tecnológicas dentro de las empresas.
Comprender las funciones directivas.
Dotar al alumnado de los conocimientos teórico-prácticos sobre creación de empresas y potenciar el espíritu emprendedor entre el alumnado.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Concepto de empresa. El enfoque de sistemas: los subsistemas empresariales. El entorno de la empresa. Subsistema de dirección: planificación, or-
ganización, dirección y control. Emprendimiento.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio
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CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 40

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 6 67

Evaluación y revisión 11 45
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5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Gestión de datos para Robótica

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos
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NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Ser capaz de implementar estructuras de datos y métodos de acceso eficientes para colecciones de datos de distintos tamaños y para necesidades de
consulta distintas, teniendo en cuenta la características del hardware (memoria RAM y memoria persistente)
Ser capaz de seleccionar y utilizar la tecnología de almacenamiento y consulta de datos que mejor se adapte a las características del problema a re-
solver.
Ser capaz de combinar tecnologías existentes para procesar de forma eficiente flujos continuos de datos a gran escala
Ser capaz de seleccionar y utilizar tecnologías de procesamiento en línea de transacciones, basados en tecnologías SQL y NoSQL.
Ser capaz de seleccionar y utilizar tecnologías de procesamiento de eventos complejos basadas en lenguajes declarativos.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Almacenamiento e indexación de datos: Representación de registros de tamaño fijo y variable, organización de registros en archivos, indexación orde-
nada (árboles), Hashing. Sistemas de almacenamiento y consulta en memoria principal y persistente: Sistemas SQL y NoSQL. Procesamiento de flu-
jos de datos (Streaming): procesamiento de eventos complejos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa
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CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 36 50

Clases interactivas 84 36

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0
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Trabajos y Actividades 0.0 60.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Interacción Persona-Robot

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Comprender la necesidad de considerar las necesidades y las capacidades del usuario en el centro del diseño de la interacción entre robot y persona.
Comprender aspectos del diseño del comportamiento del robot en relación de la interacción multi-modal con el usuario.
Conocer métodos de diseño y evaluación de la interacción persona-robot.
Diseño e implementación de escenarios interactivos con un sistema robótico.
Planificar el diseño de la evaluación en IPR.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introducción al diseño centrado en el usuario de sistemas robóticos interactivos. Modelos comportamentales e interacción multimodal. Métodos de in-
vestigación para interacción persona-robot. Diseño y planificación de la calidad en el contexto de la interacción persona-robot. Implementación de in-
teracción persona-robot con propósitos experimentales y de calidad. Introducción a la evaluación extrínseca de sistemas robóticos interactivos. Aspec-
tos éticos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.
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CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50
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Clases interactivas 72 33

Tutoría en grupo 13 23

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 10 50

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Simulación Gráfica con CAD de sistemas robotizados

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No
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ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Diseñar simuladores de robots.
Adquirir conocimientos de la programación de parámetros de variables de forma con diseño asistido por ordenador (herramientas CAD), desarrollo grá-
fico dinámico de modelos robóticos y 3D.
Realizar el diseño gráfico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: diseño del producto y simulación de prototipos e impresión 3D.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Simuladores de robots. Adquirir conocimientos de la programación de parámetros de variables de forma con diseño asistido por ordenador (herramien-
tas CAD), desarrollo gráfico dinámico de modelos robóticos. 3D. Diseño gráfico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: diseño del
producto y simulación de prototipos e impresión 3D.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).
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CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 18 33

Clases interactivas 102 41

Tutoría en grupo 6 50

Tutoría individualizada 12 33

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA
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Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

NIVEL 2: Servicios Web de Sensores

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer e implementar los sensores y redes de sensores conectados de forma permanente a internet a través de las infraestructuras de datos espa-
ciales, en concreto a través de estándares OGC Sensor Web Enablement (SWE),
Familiarizarse con los servicios para hacer todo tipo de sensores, transductores y repositorios de datos de sensores reconocibles, accesibles y utiliza-
bles a través de la Web, de tal manera, que puedan procesarlos de la manera deseada e interactuar de forma remota con el mundo real.
Interactuar a través de la red en un entorno en el que estamos rodeados de sensores y redes de sensores geolocalizados a los que a través de Inter-
net y las nuevas tecnologías, podemos estar conectados e incluso conectados entre ellos.
Conocer el uso de estándares de información geográfica, para que esté entorno sea transparente y el acceso y gestión de los datos de sensores sea
útil para el usuario de cara a su aplicación en ámbitos punteros de la robótica como la agricultura de precisión o las ciudades inteligentes

5.5.1.3 CONTENIDOS

Fundamentos de Infraestructuras de Datos Espaciales. Estándares OGC y sensores. Sensor Web Enablement (SWE). Fusión de datos de sensor con
otros datos espaciales. Gestión, visualización y difusión de datos geoespaciales procedentes de sensores a través de la web. Implementación SWE.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.
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CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 40

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Tecnología y Resistencia de Materiales

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No
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FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer y comprender las propiedades generales de los materiales. Conocer las principales técnicas de fabricación y procesado de materiales y como
pueden modificar las propiedades del material. Conocer los principales materiales de aplicación en robótica, las propiedades que los hacen idóneos
para este uso. Ser capaz de seleccionar el material más idóneo, basándose en criterios técnicos, para una determinada aplicación en robótica.
Conocer los principios del comportamiento del sólido real, de la teoría de la elasticidad, y de la resistencia de materiales. Conocer los distintos esfuer-
zos internos que se presentan en el sólido como consecuencia de la aplicación de las fuerzas exteriores. Calcular las tensiones, deformaciones y mo-
vimientos en elementos resistentes de un mecanismo o estructura.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Propiedades generales de los materiales. Materiales metálicos: Estructura, fabricación y procesado, propiedades en función de la estructura obtenida,
materiales metálicos de aplicación en robótica. Materiales poliméricos: Estructura, fabricación y procesado, propiedades en función de la estructura ob-
tenida, materiales poliméricos de aplicación en robótica. Materiales compuestos: Estructura, fabricación y procesado, propiedades en función de la es-
tructura obtenida, materiales compuestos de aplicación en robótica. Materiales Inteligentes.
El sólido elástico. Esfuerzos y deformaciones. Principios y teoremas fundamentales. Comportamiento elástico del sólido: tensión, deformación y ecua-
ciones constitutivas para materiales isótropos. Ley de Hooke. Diagramas de esfuerzos. Esfuerzo axil. Esfuerzo cortante. Flexión. Flexocompresión.
Torsión. Análisis de tensiones y movimientos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.
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CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 60 40

Clases interactivas 60 40

Tutoría en grupo 8 38

Tutoría individualizada 10 40

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas
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Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 70.0

Trabajos y Actividades 0.0 70.0

Tutoría y participación 0.0 10.0

NIVEL 2: Visión Artificial Avanzada

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Saber desarrollar métodos de reconocimiento de eventos, acciones, actividades y emociones simples que permitan guiar o comunicarse de forma na-
tural con un robot.
Programar algoritmos de atención visual dinámica, suficientemente rápidos, para detectar patrones visuales móviles relevantes en el entorno del robot
y su implementación sobre sistemas de visión activos.
Realizar control visual de sistemas de visión activos simples (cabezas pan-tilt).
Ser capaz de diseñar e implementar soluciones de detección visual para reconocimiento de objetos, escenas, caras o gestos que permitan guiar a un
robot.
Diferenciar las técnicas de deep-learning de visión útiles en el campo de robótica y ser capar de implementarlas, entrenarlas y aplicarlas.
Ser capaz de aplicar técnicas de recuperación de estructura y reconstrucción 3d a partir de varias vistas tomadas de una cámara embarcada en un ro-
bot.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Técnicas avanzadas de reconocimiento de eventos, acciones, emociones y actividades. Modelos dinámicos de atención visual. Sistemas activos de vi-
sión. Aplicación de técnicas de deep-learning en visión útiles en robótica. Estructura a partir del movimiento y reconstrucción 3D.

5.5.1.4 OBSERVACIONES
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5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias básicas y tecnologías, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologías, así
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolución de problemas en el campo de la ingeniería robótica con creatividad, iniciativa, metodología y
razonamiento crítico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informáticas para el modelado, la simulación y el diseño de aplicaciones de ingeniería.

CG6 - Concebir, calcular, diseñar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ámbito de la robótica, para
aplicaciones industriales o de servicios, teniendo en cuenta aspectos de calidad, seguridad, criterios medioambientales, uso racional
y eficiente de recursos.

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un área de estudio que parte de la base de la
educación secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su área de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexión sobre temas relevantes de índole social, científica o ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CE5 - Capacidad de analizar, diseñar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas para la
resolución de problemas en el ámbito de la robótica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extracción de características a partir de la información percibida por
cámaras y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica.

CE15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el análisis de datos
sensoriales y para la toma de decisiones en sistemas robóticos.

CE17 - Conocimiento de las características, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.
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CE19 - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en los distintos tipos de señales
procedentes de diferentes sensores y cámaras

CE22 - Capacidad de diseñar robots y programar robots móviles

CE23 - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de diseñar y programar robots aéreos.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 64 38

Clases interactivas 60 43

Tutoría en grupo 11 27

Tutoría individualizada 7 57

Evaluación y revisión 12 42

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Lecciones magistrales participativas

Prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminarios y conferencias

Utilización de pizarras clásicas y digitales

Realización de presentaciones mediante ordenador

Elaboración y presentación de trabajo/s de curso

Utilización del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en proyectos

Resolución de problemas

Tutorías individualizadas y colectivas

Trabajo autónomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluación de competencias mediante ejercicios de control

Sesión/es de discusión activa

Prácticas de aula informática

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Examen (prueba o pruebas, orales y/o
escritas)

0.0 40.0

Trabajos y Actividades 0.0 100.0

Tutoría y participación 0.0 20.0

5.5 NIVEL 1: Prácticas Externas

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Prácticas Externas

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Prácticas Externas

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6
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ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

12

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organización del trabajo y los condicionantes de la profesión tal y como
se ejerce en los medios profesionales.
Ofrecer al estudiante un primer contacto con el mundo profesional, como espacio para poner en práctica todas aquellas competencias, habilidades y
conocimientos sobre la profesión que el estudiante ha adquirido en el curso de su formación.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Se consideran prácticas externas las actividades formativas realizadas por los estudiantes de Grado en una empresa, entidad u organismo, de carác-
ter privado o público, que tienen como objetivo complementar la formación universitaria del estudiante, y acercar a éste a las realidades del ámbito pro-
fesional donde ejercerá su actividad una vez se haya graduado.
El objetivo principal perseguido con el desarrollo de estas prácticas externas es permitir al estudiante la aplicación práctica de los conocimientos adqui-
ridos en su formación académica, preparándole para el ejercicio de actividades profesionales y facilitando su incorporación al mercado de trabajo.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CG7 - Capacidad de trabajar en un grupo multidisciplinar y de comunicar, tanto por escrito como de forma oral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con la robótica y la electrónica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa
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CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CEPE - Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las competencias adquiridas en
este título de Grado

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Tutoría individualizada 5 100

Evaluación y revisión 5 100

Realización de trabajos durante las
prácticas en organismos externos,
empresas o instituciones públicas o
privadas

290 100

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Prácticas Externas consisten en la realización de trabajos durante las prácticas en organismos externos, empresas o instituciones
públicas o privadas

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Realización de trabajos durante las
prácticas en organismos externos,
empresas o instituciones públicas o
privadas. Se realizará una evaluación final
a partir del informe del tutor profesional
y la memoria final de prácticas externas
realizada por el estudiante

100.0 100.0

5.5 NIVEL 1: Trabajo Fin de Grado

5.5.1 Datos Básicos del Nivel 1

NIVEL 2: Trabajo Fin de Grado

5.5.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Trabajo Fin de Grado / Máster

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

12

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

C
SV

: 3
39

37
17

91
21

47
53

16
26

27
42

5 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s



Identificador : 2503954

120 / 133

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El objetivo del TFG será verificar la adquisición por parte del estudiante de las destrezas y competencias descritas con anterioridad en los objetivos ge-
nerales del título de Grado, junto a destrezas específicas de orientación académica o profesional.

5.5.1.3 CONTENIDOS

El Trabajo Fin de Grado consistirá en un proyecto, estudio técnico, trabajo de investigación aplicada u otra actuación que pueda ser considerada como
trabajo facultativo o profesional dentro del ámbito de las robótica.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BÁSICAS Y GENERALES

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocación de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboración y defensa de argumentos y la resolución de problemas dentro de
su área de estudio

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir información, ideas, problemas y soluciones a un público tanto especializado como no
especializado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomía

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de análisis y síntesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentación.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocrítica.

CT4 - Capacidad para trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener información adecuada, diversa y actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad para realizar una exposición en público de forma clara, concisa y coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la información que ofrece a los demás.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologías de la información y de la comunicación (TIC).

CT10 - Utilización de información bibliográfica y de Internet.

CT11 - Utilización de información complementaria y/o puntual en lengua inglesa

CT12 - Capacidad para resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECÍFICAS

CETG - Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual (o excepcionalmente colectivo),
presentarlo y defenderlo ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas del
campo de la Robótica de naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas en las enseñanzas.

5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Desarrollo y aplicación de las
competencias y conocimientos adquiridos
en el grado a la realización de un proyecto
en el ámbito del mismo. Elaboración de
una memoria escrita sobre dicho proyecto.

295 0

Presentación y defensa del Trabajo Fin de
Grado ante un tribunal.

5 40

5.5.1.7 METODOLOGÍAS DOCENTES

Asistencia y orientación para la elaboración del proyecto y la memoria del Trabajo Fin de Grado: definición de objetivos,
orientación durante la realización del trabajo y la elaboración de la memoria, revisión de la memoria, y orientación para la
preparación de la presentación.
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5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA

Presentación y defensa del Trabajo Fin de
Grado ante un tribunal

100.0 100.0
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6. PERSONAL ACADÉMICO
6.1 PROFESORADO Y OTROS RECURSOS HUMANOS

Universidad Categoría Total % Doctores % Horas %

Universidad de Santiago de Compostela Otro personal
docente con
contrato laboral

5.1 50 ,2

Universidad de Santiago de Compostela Profesor
Asociado

4.2 10 ,6

(incluye profesor
asociado de C.C.:
de Salud)

Universidad de Santiago de Compostela Profesor
Contratado
Doctor

16.4 100 24,3

Universidad de Santiago de Compostela Profesor Titular
de Escuela
Universitaria

6.3 0 ,2

Universidad de Santiago de Compostela Catedrático de
Universidad

11.4 100 10,5

Universidad de Santiago de Compostela Profesor Titular
de Universidad

54.2 100 64,3

Universidad de Santiago de Compostela Profesor
Colaborador

2.3 0 ,2

o Colaborador
Diplomado

PERSONAL ACADÉMICO

Ver Apartado 6: Anexo 1.

6.2 OTROS RECURSOS HUMANOS

Ver Apartado 6: Anexo 2.

7. RECURSOS MATERIALES Y SERVICIOS
Justificación de que los medios materiales disponibles son adecuados: Ver Apartado 7: Anexo 1.

8. RESULTADOS PREVISTOS
8.1 ESTIMACIÓN DE VALORES CUANTITATIVOS

TASA DE GRADUACIÓN % TASA DE ABANDONO % TASA DE EFICIENCIA %

40 20 85

CODIGO TASA VALOR %

No existen datos

Justificación de los Indicadores Propuestos:

Ver Apartado 8: Anexo 1.

8.2 PROCEDIMIENTO GENERAL PARA VALORAR EL PROCESO Y LOS RESULTADOS

Progreso y resultados de aprendizaje.
La USC viene evaluando el rendimiento general de los estudiantes de sus titulaciones oficiales principalmente a través de seis indicadores de rendi-
miento:
- Tasa de rendimiento: Indica el porcentaje de créditos que superaron los alumnos de los que se matricularon en un determinado año académico.
- Tasa de éxito: Indica el porcentaje de créditos que superaron los alumnos de los presentados a examen en un determinado año académico.
- Tasa de abandono: Indica el porcentaje de estudiantes que no se matricularon en los dos últimos cursos.
- Duración media de los estudios: Media aritmética de los años empleados en terminar una determinada titulación por los titulados en un determinado
año académico.
- Tasa de graduación: Porcentaje de estudiantes que finalizan la titulación en los años establecidos en el plan o en uno más.
- Tasa de eficiencia: Relación entre el número de créditos superados por los estudiantes y el número de créditos que se tuvieron que matricular en ese
curso y en anteriores, para superarlos. La tasa de eficiencia de una titulación se mide de dos formas: sobre el conjunto de créditos superados a lo lar-
go de la carrera por los alumnos titulados en un determinado año académico o bien sobre los créditos superados en las asignaturas de una titulación
en un determinado año académico.
- Tasa de evaluación: Relación entre el número total de créditos ordinarios presentados en el curso x y el número total de créditos ordinarios matricu-
lados en el curso x. Los créditos ordinarios no incluyen los créditos reconocidos o transferidos. No se incluye a los estudiantes procedentes de otras
Universidades o instituciones de Educación Superior con un programa de movilidad ni al que está matriculado en el curso puente. La tasa se asigna al
curso x/x+1 entendiendo en lo indicado en la primera frase por curso x, el curso académico x/(x+1).
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Recopilación y análisis de información sobre los resultados del aprendizaje
Tal y como se recoge en el proceso PM-01 Medición, Análisis y Mejora, la recogida de los resultados del Sistema de Garantía Interna de la Calidad
(SGIC), entre los que tienen un peso fundamental los resultados académicos, se realizan de la siguiente manera:
El Área de Calidad y Mejora de los Procedimientos, a partir de la experiencia previa y de la opinión de los diferentes Centros, decide qué resultados
medir para evaluar la eficacia del plan de estudios de cada una de las titulaciones y Centros de la USC. Es, por tanto, responsable de analizar la fiabi-
lidad y suficiencia de esos datos y de su tratamiento. Asimismo la USC dota a los Centros de los medios necesarios para la obtención de sus resulta-
dos.
Entre otros, son objeto de medición y análisis los siguientes resultados:
a) Resultados del programa formativo: grado de cumplimiento de la programación, modificaciones significativas realizadas, etc.
b) Resultados del aprendizaje: miden el cumplimiento de los objetivos de aprendizaje de los estudiantes.

A continuación se relacionan los indicadores de aprendizaje, alguno de los cuales ya ha sido descrito anteriormente (en el caso de los marcados con
un asterisco se calculan los resultados obtenidos en la Titulación en los últimos cuatro cursos, y una comparación entre el valor obtenido en el último
curso, la media del Centro y la media del conjunto de la USC):

- Tasa de graduación*.
- Tasa de eficiencia*.
- Tasa de éxito*.
- Tasa de abandono del sistema universitario*.
- Tasa de interrupción de los estudios*.
- Tasa de rendimiento*.
- Media de alumnos por grupo*.
- Créditos de prácticas en empresas.
- Créditos cursados por estudiantes del Título en otras Universidades en el marco de programas de movilidad.
- Créditos cursados por estudiantes de otras Universidades en el Título en el marco de programas de movilidad.
- Resultados de la inserción laboral.
- Resultados de los recursos humanos.
- Resultados de los recursos materiales y servicios.
- Resultados de la retroalimentación de los grupos de interés (medidas de percepción y análisis de incidencias).
- Resultados de la mejora del SGIC.

Asimismo, en relación al análisis de resultados, tal y como se recoge en el proceso PM-01 Medición, Análisis y Mejora, el del SGIC y las propuestas de
mejora se realizan a dos niveles:

a) A nivel de Titulación:

La Comisión de Título, a partir de la información proporcionada por el Responsable de Calidad del Centro, realiza un análisis para evaluar el grado de
consecución de los resultados planificados y objetivos asociados a cada uno de los indicadores definidos para evaluar la eficacia del Título. Como con-
secuencia de este análisis, propone acciones correctivas/preventivas o de mejora en función de los resultados obtenidos. Este análisis y la propuesta
de acciones se plasman en la Memoria de Título de acuerdo con lo definido en el proceso PM-02 Revisión de la eficacia y mejora del título.

b) A nivel de Centro:
En la Comisión de Calidad del Centro se exponen la/s Memoria/s de Título que incluye/n el análisis y las propuestas de mejoras identificadas por la/s
Comisión de Título para cada uno de los Títulos adscritos al Centro.
A partir de las propuestas de mejora recogidas en la/s Memoria de Título para cada Título y el análisis del funcionamiento global del SGIC, la Comisión
de Calidad del Centro elabora la propuesta para la planificación anual de calidad del Centro, de acuerdo a lo recogido en el proceso PE-02 Política y
Objetivos de Calidad del Centro.

9. SISTEMA DE GARANTÍA DE CALIDAD
ENLACE http://www.usc.es/es/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html

10. CALENDARIO DE IMPLANTACIÓN
10.1 CRONOGRAMA DE IMPLANTACIÓN

CURSO DE INICIO 2019

Ver Apartado 10: Anexo 1.

10.2 PROCEDIMIENTO DE ADAPTACIÓN

No procede al tratarse de un nuevo grado y no de un procedimiento de adaptación

10.3 ENSEÑANZAS QUE SE EXTINGUEN

CÓDIGO ESTUDIO - CENTRO

11. PERSONAS ASOCIADAS A LA SOLICITUD
11.1 RESPONSABLE DEL TÍTULO

NIF NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

32753259V TOMÁS SERAFÍN CUESTA GARCÍA

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Benigno Ledo s/n 27002 Lugo Lugo

EMAIL MÓVIL FAX CARGO

tomas.cuesta@usc.es 600940161 982823001 Director de la EPS de
Ingeniería
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NIF NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

76565571C ANTONIO LOPEZ DIAZ

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Praza do Obradoiro s/n 15782 A Coruña Santiago de Compostela

EMAIL MÓVIL FAX CARGO

antonio.lopez.diaz@usc.es 600940001 881811201 Rector

11.3 SOLICITANTE

El responsable del título es también el solicitante

NIF NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

32753259V TOMÁS SERAFÍN CUESTA GARCÍA

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Benigno Ledo s/n 27002 Lugo Lugo

EMAIL MÓVIL FAX CARGO

tomas.cuesta@usc.es 600940161 982823001 Director de la EPS de
Ingeniería
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2. JUSTIFICACIÓN. 


2.1. Justificación del Título propuesto, argumentando el interés académico, científico o 
profesional del mismo. 


La robótica ocupa un lugar cada vez más importante en nuestra sociedad. Numerosos 
avances tecnológicos recientes están ligados a la automatización llevada a cabo por medio de la 
robótica y de la mecatrónica, junto con el desarrollo de sistemas de control autónomos e 
inteligentes. En materia económica, la robótica equivale a progreso y desarrollo, ya sea en el 
ámbito de la industria, la agricultura, la medicina o las comunicaciones. Los países y las 
empresas que apuestan por la robótica consiguen mejorar sus niveles de competitividad y 
productividad. 


Pero la promoción de este ámbito no puede estar únicamente ligada a la inversión en 
I+D+i en el sector privado. Una fuerte inversión sin un acompañamiento razonado en materia 
educativa implicaría un desarrollo incompleto de la innovación, y convertiría a nuestro país en un 
receptor de novedades, antes que en un país pionero y productor de innovación tecnológica. El 
Libro Blanco de la Robótica (2011)1 apunta más allá al apostar por una imbricación de la 
formación en contenidos relacionados con la robótica en todos los niveles educativos, con mayor 
incidencia en las áreas técnicas. En esta dirección apuntaba también el documento de trabajo de 
la UNESCO, Perspectivas de la Educación en el Siglo XXI (1998)2, así como su más reciente 
documento, Rethinking Education (2015)3. Si la robótica o la automatización son sinónimos de 
modernidad en el ámbito industrial o médico, actualmente lo son también en el ámbito educativo. 
En cuanto a su aplicación al medio rural, la Declaración de Cork 2.0 (2016)4, ratificada por la 
Comisión Europea, da buena cuenta de la necesidad creciente de un impulso digital para el 
medio rural en todas sus especificidades. En el caso de Galicia, se encuentra ya numerosas 
iniciativas de actualización a la era digital, en las que la robótica jugará un papel clave tanto para 
el sector industrial como para el agrícola o rural, como la Estrategia de Especialización 
Inteligente de Galicia RIS35, entre otras, y que son ya conocidas en el Campus Terra. 


En el ámbito de los estudios superiores, el profesional que, hace treinta años, quería 
formarse en contenidos relacionados con la robótica, tenía que optar por estudiar alguna 
ingeniería relacionada con la robótica en un sentido muy amplio (industrial, informática, 
eléctrica), en las que apenas encontraría alguna asignatura optativa específica. Una vez 
finalizada la licenciatura o el grado, quizás podría optar a especializarse en robótica por medio 
de un máster o en estudios de doctorado. Afortunadamente, esta situación ha cambiado y 
actualmente nuestro país cuenta, desde hace ya casi diez años, con algunos estudios superiores 
de especialización en robótica, mecatrónica o automatización y control, en menor número en 
recorridos formativos de grados adaptados al EEES, y especialmente en másteres en las 
universidades públicas y privadas más prestigiosas, así como algunos programas de doctorado. 


                                                      
1 Desarrollado por el Comité Español de Automática, acceso en: http://www.ceautomatica.es/sites/ 
default/files/upload/10/files/LIBRO%20BLANCO%20DE%20LA%20ROBOTICA%202_v1.pdf. 
2 Recogido en la Conferencia Mundial sobre la Educación Superior, acceso en: http://unesdoc.unesco. 
org/images/0011/001163/116345s.pdf 
3 UNESCO Publishing, acceso en: http://unesdoc.unesco.org/images/0023/002325/232555e.pdf  
4 Unión Europea, oficina de publicaciones, acceso en: https://enrd.ec.europa.eu/sites/enrd/files/cork-
declaration_es.pdf  
5 RIS3 Galicia, acceso a la documentación en: http://www.ris3galicia.es/?page_id=269&lang=es  
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Destacar la implantación, ya en su 3º curso, del Grado en Ingeniería Robótica por la 
Universidad de Alicante y del Grado en Ingeniería de Robótica Software por la Universidad Rey 
Juan Carlos, que comenzó a impartirse el curso 2018/19, únicos en el Sistema Universitario 
Español coincidentes con el título propuesto en esta memoria. Aunque existen otros grados 
donde puede abordarse algunos contenidos de robótica, todos ellos responden a títulos de 
ingeniería industrial que no corresponden con los objetivos de un grado no habilitante y que 
agrupa competencias diferentes. 


 


Oferta de estudios superiores en Robótica o áreas afines 


Grado en Ingeniería robótica (UAL) Grado en Ingeniería Electrónica, Robótica y 
Mecatrónica (UMAL y US) 


Grado en Ingeniería de Robótica Software (URJC) Máster en Robótica (UMH) 


Máster en Automática y Robótica (UPM) Máster en Automática y Robótica (UPC) 


Máster en Automática y Robótica (UAL) Máster en Automática, Robótica y Telemática (US) 


Máster en Ingeniería de Control, Automatización y 
Robótica (UPV) Máster en Robótica y Automatización (UC3M) 


Máster en Robótica avanzada (UJ1) Programa de Doctorado en Automática y Robótica 
(UV) 


Programa de Doctorado en Automática y Robótica 
(UPM) 


Programa de Doctorado en Ingeniería de Control, 
Automática y Robótica (UPV) 


Además, como puede verse en los siguientes cuadros comparativos, los indicadores 
educativos de calidad señalados por la ANECA muestran, en todos estos estudios, resultados 
muy favorables. Esto puede explicarse no solo por el buen diseño de estos grados y másteres, 
sino por su correcta adecuación con el ámbito de influencia de esos títulos, y por la numerosa 
demanda con la que cuentan ya desde sus primeros años de aplicación. 


 
Grado en Ingeniería Robótica (U Alicante) 


Curso 16/17 
Tasa de éxito N/D 


Tasa de rendimiento 71 
Tasa de abandono N/D 
Tasa de graduación N/D 
Tasa de eficiencia N/D 


Satisfacción con la docencia recibida 6,8 
Tasa de matrícula 100 
Duración media N/D 
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 Curso 
Tasa 
de 


éxito 


Tasa de 
rendimient


o 
Tasa de 


abandono 
Tasa de 


graduació
n 


Tasa de 
eficiencia 


Satisfacció
n con la 
docencia 
recibida 


Tasa de 
matrícula 


Máster en Automática y 
Robótica (UPC) 15/16 93,2 91,9 30,8 57,7 97,1 N/D N/D 


Máster en Robótica (UMH) 16/17 N/D 85,9 N/D N/D 100 82,2 80 
Máster en Ingeniería de 


Control, Automatización y 
Robótica (UPV) 


15/16 98,5 88,9 N/D N/D 96,2 N/D 52,5 


Máster Universitario Erasmus 
Mundos en Robótica Avanzada 


(UJI) 
16/17 N/D 100 N/D N/D 97,9 N/D 53,3 


Máster en Robótica y 
Automatización (UC3M) 16/17 N/D N/D N/D 53 N/D 3,7 165 


Máster en Ingeniería 
Electrónica, Robótica y 


Automática - US 
16/17 98,6 71,6 N/D N/D 94,7 4,1 76,6 


Máster en Automática y 
Robótica - UAL 15/16 N/D 92 N/D N/D 95 N/D 97 


Grado en Ingeniería 
Electrónica, Robótica y 


Mecatrónica - Umal y US 
14/15 75,8 60,1 N/D N/D N/D 3,7 100 


 


En el plano académico, más allá de los registros de patentes asociados a la robótica, la 
producción científica es de gran relevancia y existen numerosas revistas relacionadas: en el JCR 
se incluyen hasta 19 revistas dentro del grupo Robotics y 58 dentro del grupo Automation and 
Control Systems. La robótica es, además, una de las áreas prioritarias de los programas de 
investigación de los países desarrollados. En España, dentro de la iniciativa pública, da buena 
cuenta de ello el Centro de Automática y Robótica del CSIC, que agrupa iniciativas públicas y 
privadas, así como los más de 42 centros de investigación (entre universidades y el propio 
CSIC), dedicados a la investigación en robótica.  


Dentro de este mismo ámbito destaca también el Instituto de Robótica e Informática 
Industrial, desarrollado en conjunto entre la Universidad Politécnica de Catalunya y el CSIC, que 
cuenta con 3 patentes, más de 100 tesis doctorales y más de 350 artículos. En el marco de la 
robótica aplicada al sector agrícola, hay que destacar el grupo de investigación en agricultura de 
precisión (GRAP), de la Universidad de Lérida; el grupo de investigación desarrollado en la 
Universidad de Sevilla AGR-278 Smart Biosystems Laboratory y, por último, el Laboratorio de 
Robótica Agrícola de la Universidad Politécnica de Valencia, con quien, además, hemos contado 
como asesores durante el desarrollo de esta propuesta.  


En el ámbito específicamente gallego encontramos iniciativas pioneras en el noroeste de 
la península y que se desarrollan, además, en el Campus Terra con el apoyo de Gradiant, como 
es el Polo de Innovación Digital para el sector agroalimentario de Galicia, en el que cuestiones 
como el Smart Farming y la digitalización del rural están ya asentadas. Estos grupos dan buena 
cuenta de la madurez académica de la robótica agrícola o digital en España, y sus 
investigaciones confirman la necesidad de desarrollar estudios superiores en esta materia, ya 
que resultarán claves para la adaptación al siglo XXI del sector agroalimentario gallego, y que 
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suponen la mejor manera de aprovechar las fuertes inversiones anunciadas desde la Xunta de 
Galicia para los próximos años. 


Atendiendo a estas evidencias, cabe afirmar, sin género de dudas, que la robótica es un 
área de estudio bien asentada en términos de oferta y resultado en los estudios superiores 
españoles (a la espera de una mayor imbricación de estas especialidades en los estudios 
previos y de acceso). Ello no solo es una buena noticia para el mundo académico nacional, que 
se encuentra por fin a la par con la oferta académica que encontramos en la mayor parte de los 
países de la Unión Europea, sino que indica cuál es el siguiente paso a seguir por esta disciplina, 
y es que todo apunta a que, una vez asentada la oferta, es momento de fomentar y fortalecer los 
ámbitos especializados en los que una intervención en automatización robótica puede optimizar 
los resultados, así como reducir significativamente los riesgos laborales de profesiones que, 
pronto, serán parte del pasado. 


La robótica, o la ingeniería robótica, se predice como la formación del ámbito STEM que 
mejor cubre la demanda laboral actual y la futura. En este sentido, los expertos españoles 
dedicados al reclutamiento de personal, así como los directivos de las grandes empresas 
tecnológicas hacen patente su preocupación por la falta de talento tecnológico en España y la 
necesidad de este para cubrir la demanda laboral y desarrollar las profesiones del futuro 
(Randstad Research). La falta de mano de obra especializada en ingeniería, tecnología o 
robótica también hace peligrar que España pueda mantener un perfil competitivo en la industria 
internacional y no aumentar la brecha productiva y de conocimiento que nos aleje de las grandes 
potencias. 


Una característica común, y quizás la mayor potencialidad, de los estudios de robótica que 
encontramos actualmente en España, es su imbricación con el tejido industrial de la zona de 
influencia de estos títulos. En general, se apunta a ofrecer, para estas industrias ya asentadas o 
nacientes, oportunidades de automatización altamente especializadas, ya sea ex novo y en una 
remodelación del proceso productivo implicado, o en mejoras puntuales para procesos 
específicos. Frente a la maquinaria robótica de exportación de carácter generalista y que implica 
una adaptación del proceso a la maquinaria, el/la profesional graduado/a en robótica puede 
ofrecer y desarrollar una automatización específica para las necesidades de la empresa. Ello 
implica, también, que la relación laboral del titulado/a que ofrece estos servicios para la 
optimización industrial es, necesariamente, de larga duración, puesto que el mantenimiento de 
esta maquinaria, altamente especializada, solo puede realizarlo quien lo haya diseñado. 


Parece evidente la necesidad de un grado generalista en Robótica con aplicación en todos 
los ámbitos económicos, adaptando los planes de estudio a las características propias de cada 
universidad con el fin de aprovechar al máximo las sinergias docentes e investigadoras y 
estructura económica y productiva de cada ámbito geográfico. 


Si atendemos a la zona de influencia y aplicación del grado que proponemos, el Campus 
Terra ofrece una inmejorable oportunidad para el desarrollo de la robótica agrícola o agroforestal. 
Como señalan Antonio Barrientos y Jaime del Cerro (2016)6, ambos investigadores del Centro 
de Automática y Robótica (iniciativa conjunta de la Universidad Politécnica de Madrid y del 
CSIC), el uso de robots en tareas agrícolas constituye el siguiente campo de entrada de la 
robótica, en el que la comercialización está alcanzando su madurez de desarrollo. Galicia cuenta 
ya con planes de impulso a la introducción de estas innovaciones, como el ya citado Polo de 


                                                      
6 Antonio Barrientos y Jaime del Cerro, “El uso de robots en tareas agrícolas”, artículo accesible en: 
http://www.interempresas.net/Horticola/Articulos/151745-El-uso-de-robots-en-tareas-agricolas.html  
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Innovación Digital para el Sector Agroalimentario en Galicia, o la Estrategia de Especialización 
Inteligente de Galicia RIS3, ambas ya asentadas en los desarrollos y colaboraciones académicas 
del Campus Terra. Si atendemos a la tendencia general en los estudios de robótica y Smart 
Farming, la perspectiva de un Grado en Robótica en nuestra comunidad puede suponer una 
ventaja muy significativa frente a la maquinaria de corte generalista que puede encontrar el 
agricultor medio disponible a nivel comercial. Un/a graduado/a en Robótica del Campus Terra, si 
opta por la especialización en AgroRobótica, debe poder ofrecer una solución de optimización 
altamente especializada, que supere en potencialidades a la maquinaria de corte general que se 
encuentra en el mercado, así como proponer y dirigir proyectos de implantación y de uso de 
robots en múltiples sectores, desde el ámbito industrial al de servicios, con especial atención a 
su entorno provincial y comunitario. 


En cuanto al encaje de un Grado en Robótica en el Sistema Universitario Gallego, éste 
supondría una oferta única y de alta especialización, que aprovecharía la ya dilatada experiencia 
del SUG en materia de ingeniería industrial e informática, pero que lo distingue de este tipo de 
estudios al ofrecer un recorrido formativo centrado en la robótica de forma exclusiva. Además, la 
posibilidad de desarrollar una especialización en AgroRobótica, como ya venimos destacando, 
supondría una novedad dentro de la oferta de estudios superiores española, orientada siempre a 
una integración en el sector industrial o de servicios, algo que, igualmente, también está 
contemplado dentro del recorrido de robótica general que incluye este Grado. 


 


2.1.1. Datos y estudios acerca de la demanda potencial del Título y su interés para la 
sociedad. 


El uso industrial de la robótica era, hace tan solo unas décadas, una novedad destacable, 
mientras que hoy en día podemos hablar, con total seguridad, de un campo de la innovación 
tecnológica maduro y asentado. Según el informe ejecutivo de la edición de 2017 de la World 
Robotics7, llevado a cabo por la Federación Internacional de Robótica (IFR), las ventas de robots 
se han incrementado un 16%, fundamentalmente debido al impulso de la robótica aplicada a la 
industria electrónica y alimentaria. Alemania lidera estas estadísticas para el ámbito europeo, si 
bien este último se mantiene aún muy lejos de las marcas que alcanza el continente asiático. Las 
tendencias estimadas para los próximos años por los expertos de la IFR señalan a España como 
uno de los países de Europa que más aumentará su compra e instalación de robots. 


 


 
Figura 1.1. Compras anuales en robótica y estimaciones para España en nº de unidades (IFR 


2017) 
 


                                                      
7 International Federation of Robotics, acceso al informe ejecutivo en: https://ifr.org/downloads/press/ 
Executive_Summary_WR_2017_Industrial_Robots.pdf  
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Figura 1.2. Compras anuales en robótica y estimaciones en nº de unidades (IFR 2017) 


 


El informe Robotics 208, de la Alianza para la Robótica en Europa (SPARC), destaca un 
área específica para este ámbito de la robótica agrícola, y lo señala como uno de los campos de 
especialización a desarrollar en el horizonte marcado para el año 2020. El mercado de la 
maquinaria agrícola alcanzó en 2013 un valor estimado de 96 billones de euros, de los cuales 
Europa ocuparía un 30% de su cuota de mercado. Se estima, según este mismo informe, que la 
introducción de la robótica en este mismo sector podría llegar a suponer un aumento de hasta 30 
billones en este mercado. Las cifras de España en estos aspectos están aún muy lejanas de las 
que pueden alcanzar países como Alemania o los Países Bajos, pero no cabe duda de que el 
complemento más acertado para salvar esa diferencia es una apuesta fuerte por la innovación 
desde la educación superior, una necesidad en la que insiste el citado informe en todas las áreas 
de aplicación de la robótica. Además, si tenemos en cuenta que la tendencia actual en el campo 
de la robótica es la especialización y aplicación a la práctica totalidad de sectores productivos, 
una oferta de especialización en AgroRobótica, ante estas perspectivas de inversión europea, 
supone una oportunidad laboral y económica inmejorable, ya que este tipo de especializaciones 
solo se encuentran, a nivel europeo, como una opción de formación que el interesado debe 
desarrollar conjuntando varios estudios, pero nunca de forma exclusiva. 


 
World production agricultural machines 


(VDMA, 2013 estimated) €96bn 


Investment €/ha Germany 2012 324 €/ha 
Investment €/ha Netherlands 2012 599 €/ha 


Investment €/ha Spain 2012 36 €/ha 
Investment €/ha EU 2012 150 €/ha 
Agricultural area ha EU 170 m.ha 


                                                      
8 Partnership for Robotics in Europe, acceso al informe en: https://www.eu-
robotics.net/cms/upload/topic_groups/H2020_Robotics_Multi-Annual_Roadmap_ICT-2017B.pdf  


C
SV


: 3
38


99
44


14
60


50
85


56
22


99
66


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 e


n 
C


ar
pe


ta
 C


iu
da


da
na


 (h
ttp


s:
//s


ed
e.


ad
m


in
is


tra
ci


on
.g


ob
.e


s)



https://www.eu-robotics.net/cms/upload/topic_groups/H2020_Robotics_Multi-Annual_Roadmap_ICT-2017B.pdf

https://www.eu-robotics.net/cms/upload/topic_groups/H2020_Robotics_Multi-Annual_Roadmap_ICT-2017B.pdf





 


En materia laboral, los/as profesionales técnicos en robótica tienden a encontrar empleo, 
como venimos señalando, en el desarrollo de una robotización altamente especializada de los 
procesos productivos en el ámbito industrial y de servicios. Sin embargo, si bien es un ámbito del 
empleo que mantiene una alta demanda (según el último informe Infoempleo 2016, de Adecco9), 
se trata de un sector que requiere de una mejor definición, puesto que la labor que puede 
abarcar el/la profesional de la robótica es superior y de mayor especialización que aquellas 
tareas que tradicionalmente se asignaban a un/a ingeniero/a titulado en informática o industria, si 
bien nunca con el grado de especialización que puede ofrecer un/a titulado/a formado 
exclusivamente en robótica. 


Otro aspecto de indudable relevancia es la oferta educativa de la Consellería de Cultura, 
Educación e Ordenación Universitaria con la materia de libre configuración autonómica de 
elección para los centros docentes en las etapas de educación secundaria obligatoria y 
bachillerato de “Robótica” y con la puesta en marcha en Formación Profesional del Ciclo 
Superior de “Automatización y robótica industrial” (CSELE03). 


En conclusión, la demanda económica y laboral derivada de la automatización y la 
robótica es constante y sostenida desde hace décadas, pero su asentamiento como sector 
económico y la tendencia a aplicar estos procesos a la práctica totalidad de los sectores 
productivos ponen de manifiesto la necesidad de una mayor especialización que ya no puede ser 
abarcada desde el enfoque generalista que ofrecen los estudios en ingeniería. Ante la 
consolidación de la aplicación de la robótica en la economía española, el siguiente paso que 
deben ofrecer los estudios en esta área debe ser una orientación hacia la especialización, que 
pueda desarrollar los trabajos del futuro y asentar a la región en un sector que requiere 
innovación y cuya oferta académica sigue estando hoy limitada a los centros de investigación. 


 


2.1.2. Relación de la propuesta con las características socioeconómicas de la zona 
de influencia del Título. 


La tendencia general en los estudios de robótica que encontramos en España apunta 
hacia una integración con el tejido industrial y empresarial de su zona de influencia. En los 
grados especializados que encontramos en Alicante o Málaga y Sevilla, esta integración ha 
funcionado por medio de estrategias conjuntas entre las universidades y el sector privado, que 
han favorecido la innovación tecnológica de las empresas de la zona. Así, a partir de la 
oportunidad de un grado generalista en Robótica con aplicación en todos los ámbitos 
económicos, se incide en la oportunidad de la orientación o especialización de los diferentes 
ámbitos económicos. 


Para el caso del Campus Terra, la orientación de estos estudios debe incluir la posibilidad 
de aprovechar las potencialidades del entorno, lo que implica tomar en consideración no solo el 
tejido industrial gallego, sino el peso específico de la economía agroforestal de nuestra 
comunidad, así como todos los sectores de nuestra economía que son susceptibles de 
beneficiarse de la optimización asociada a la robótica. 


 
                                                      
9 Infoempleo y Adecco, acceso al documento en la web de Infoempleo en: https://www.infoempleo .com/informe-
infoempleo-adecco/ 
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Sectores característicos de la economía gallega. Base 2010 - Unidad: 
(%), puestos de trabajo y miles de euros. Precios corrientes 


Año 2015 
Peso en el PIB (%)  
Cadena forestal-madera 1,8 
Fabricación de vehículos y componentes 2,3 
Sector pesquero 1,9 
Ramas características del sector cultural 2,2 
Sector del transporte y la logística 4,0 
Empleo (puestos de trabajo)  
Cadena forestal-madera 22.150 
Fabricación de vehículos y componentes 15.779 
Sector pesquero 33.503 
Ramas características del sector cultural 35.080 
Sector del transporte y la logística 48.590 
Valor añadido bruto  
Cadena forestal-madera 1.010.195 
Fabricación de vehículos y componentes 1.323.645 
Sector pesquero 1.097.557 
Ramas características del sector cultural 1.252.472 
Sector del transporte y la logística 2.276.709 


Fuente: Contas económicas de Galicia. Base 2010 


 


En el cuadro anterior podemos ver una radiografía muy breve de los sectores más 
destacados de la economía gallega. La tendencia general que muestran todos ellos es una 
consolidación de la recuperación tras la crisis económica, no obstante, todos estos sectores son 
de funcionamiento estable y de resistencia ante la inestabilidad económica. Esta estabilidad y 
resistencia, por otra parte, está ligada a la capacidad de mejora de los resultados económicos 
que solo puede garantizar la innovación y optimización constante. Es en este último punto donde 
la introducción de la robótica jugará un papel fundamental para los próximos años, y debe 
tenerse en cuenta que los sectores destacados ocupan casi un 10% del PIB gallego, y todos 
ellos son susceptibles de introducir procesos de automatización y robótica, ya sea por medio de 
consultorías o en desarrollos altamente especializados. 


El programa H2020 de la Comisión Europea planea una cuantía de 500 Millones de € para 
la formación de Digital Innovation Hubs (DIH) que permitan la transformación digital de regiones 
y ciudades. En esta línea, el desarrollo de incubadoras de experimentación que contribuyan a la 
formación de Comunidades de innovación y conocimiento. Este es el marco para la germinación 
y desarrollo del polo de innovación digital en el sector agroalimentario (DIH) gallego, integrado 
por el Campus Terra de la USC y por el Centro Tecnológico de Telecomunicaciones de Galicia 
(Gradiant) para aunar fuerzas y apostar por la digitalización de los procesos productivos e 
incluye a todos los sectores.  


La digitalización se refiere a tecnologías como el Internet de los objetos, el Big Data, la 
Manufactura avanzada, la Robótica y la automatización de procesos, la Impresión 3D, las 
tecnologías Blockchain, la Inteligencia Artificial, las plataformas de integración de datos, la toma 
e integración de datos multiespectrales (LIDAR, etc.), etc., con el fin de sistematizar y mejorar la 
eficiencia de los procesos, adaptados a la escala diferenciada que se precise en cada situación 
de la cadena de valor. Es decir, permitirá personalizar la solución más adecuada a cada 
necesidad y cada sistema productivo (bien sea de producción animal, agrícola, alimentario, 
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forestal…), a la medida de sus necesidades (tanto geográficas como climáticas…). En el ámbito 
rural debe prestarse especial atención, de modo que el H2020 destaca la necesidad de 
democratizar las tecnologías digitales en la agricultura, con un enfoque de Smart Farming y Food 
Security. En este contexto, el Campus Terra puede proporcionar un entorno formativo 
excepcional para el cumplimiento de estos objetivos en lo que actualmente existe una carencia 
de una de las tecnologías facilitadoras más importante, la robótica.  


La robótica está ligada con la investigación actual del Campus Terra donde se desarrollan 
líneas de investigación relacionada con la agricultura de precisión, monitorización ambiental, 
mecanización de explotaciones ganaderas, fotogrametría, drones, sensórica aérea y espacial, 
escaneado y modelado 3D. Se pretende que estas líneas experimenten un gran avance 
favorecido por la Agrupación Estratégica BioReDEs recientemente fundada. BioReDes, formada 
por 8 grupos de investigación de Referencia Competitiva y 7 de Potencial de Crecimiento, 
pretende consolidar la posición de la USC como universidad investigadora de referencia en 
producción primaria sostenible promoviendo la excelencia científica y la competencia tecnológica 
a través de la interdisciplinariedad y la especialización para generar impacto en el medio. 
Presenta como área transversal la Innovación Digital en la que se incluye la robótica. 


Por todo esto, el Campus Terra, con sus titulaciones, tejido investigador, ciudad, ámbito 
rural constituye un marco incomparable para la implantación del Grado en Robótica. 


En cuanto a la evolución del empleo en los últimos años, el sector industrial es el único 
que mantiene un crecimiento estable junto con el sector servicios (el empleo en agricultura y 
pesca, si bien de un volumen comparativamente menor, también muestra tendencias de 
crecimiento). Todos los expertos indican, como recoge el Libro blanco de la robótica, que las 
ventajas de la optimización en automatización no son exclusivas del sector industrial, sino que 
pueden ser aplicables a todos los sectores. El sector servicios, de gran peso en la economía 
gallega, es otro de los ámbitos de gran potencial de cara a la implantación de procesos de 
automatización, y por ello fuente de empleo para los/as titulados/as de este grado, que podrán 
aplicar sus conocimientos de cara a la optimización del tercer sector. 


 
Figura 1.3. Población ocupada por sector económico (CNAE, 2009) 


El tejido empresarial gallego está intrínsecamente ligado a las Pequeñas y Medianas 
Empresas. Según el IGE más del 99% del volumen de empresas gallegas entran dentro de esta 
categoría. En la siguiente tabla se exponen los datos de la distribución de las empresas gallegas 
según su tamaño empresarial y sector de actividad. 
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Empresas con activad en Galicia según actividad principal (CNAE 2009) y tamaño empresarial 


 Agricultura y 
pesca 


Industria, incluida a 
energía Construcción Servicios Total 


Galicia 


Todos 42.195 14.749 31.854 157.492 246.290 
de 0 a 2 asalariados 40.834 10.130 28.798 134.590 214.352 


de 3 a 19 asalariados 1.277 3.566 2.792 20.603 34.286 


de 20 a 99 asalariados 77 910 247 1.980 7.246 


100 o más asalariados 7 143 17 319 4.518 
Fuente: Elaboración propia a partir de IGE, 2016. 


 


De estos datos se extrae el peso mayoritario que acumulan las microempresas en nuestra 
comunidad. No obstante, su reducido tamaño de asalariados, esto no las exime de ser uno de 
los polos principales de recepción en materia de innovación. Pequeñas empresas de diversos 
sectores, de 5 o menos asalariados, podrían implementar innovaciones tecnológicas gracias a la 
labor técnica de los titulados en robótica o, principalmente, en calidad de consultoría. En ambos 
casos, el beneficio en términos de optimización de la producción y la mejora consiguiente de los 
resultados pone de manifiesto flexibilidad en la capacidad de integración en el mercado 
empresarial de un titulado en robótica como el que estamos planteando en estos estudios. 


Uno de los focos de mayor recepción de las iniciativas innovadores, así como de la 
inversión en I+D+i, son precisamente las PYMES que, como se ven, forman la base del empleo y 
de la riqueza de nuestra comunidad. La intervención en materia de mejora tecnológica o de 
consultaría que podrán llevar a cabo los titulados en el Grado en Robótica encontrará, en este 
sentido, un ecosistema favorable, y podrán contribuir a mejorar los principales indicadores de 
innovación. La economía gallega, además, se encuentra altamente especializada, y uno de los 
sectores que más destaca en este mismo informe es el agroforestal, sector de los más 
accesibles en la implementación de procesos de optimización ligados a la robótica o la 
automatización. En el siguiente gráfico se exponen los sectores de especialización de la 
economía gallega según su aporte al porcentaje total de cada uno de esos sectores al PIB 
español en el año 2015, corresponde al Informe Ardán 201610. 


El peso más significativo lo acumula la sumatoria de los sectores de agricultura, la 
ganadería, la silvicultura o la pesca11, todos ellos de interés ineludible para la mención de 
especialización del grado en robótica, sin embargo, no son estos sectores exclusivos para la 
implementación de esta especialidad, sino que sectores como los servicios, las industrias en 
general o incluso en materia de construcción pueden mejorar sus resultados a través de la 
innovación en robótica o automática. 


                                                      
10 Departamento de servicios avanzados de la Zona Franca de Vigo, acceso al informe en: 
http://www.ardan.es/ardan/media/ejemplos/informeardangalicia2016.pdf 
11 El 17,1% de las empresas con actividad en Galicia pertenecen al sector agrícola, pesquero o forestal, lo cual da 
una idea de su importante peso en la Comunidad (IGE. Explotación do directorio de empresas e unidades locais. 
2016) 
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Figura 1.4. Especialización sectorial de Galicia (% PIB español 2015) (Informe Ardán, 2016) 


No obstante, la situación del I+D+i en Galicia dista de ser la más deseable. En los 
indicadores de innovación considerados por el Instituto Gallego de Estadística, se observa una 
diferencia muy significativa con respecto a las cifras del total español, así como un leve 
descenso en los últimos años. La mejora en estos datos para los próximos años no solo está 
ligada al impulso en materia de financiación, sino que es necesaria una población formada en 
campos innovadores que sea capaz de responder a las necesidades del tejido empresarial 
industrial y agroalimentario gallego y acercarlo a la transformación digital. En el siguiente cuadro 
ofrecemos un resumen de algunos de los indicadores analizados por el IGE en materia de 
innovación en las PYMES gallegas. 


 


Resumen de los indicadores de Innovación e I+D de Galicia, evolución 2012-2015. 


Año 2012 2013 2014 2015 2016 
Gasto en I+D en relación 


al PIB 
Galicia N/D 0,87 0,88 0,88 0,86 
España N/D 1,27 1,24 1,22 1,19 


PyMEs con innovación 
interna (%) 


Galicia 13,2 15,9 13,8 12,2 N/D 
España 22,1 22,1 22,1 15,5 N/D 


PyMEs innovadoras 
en producto o proceso 


(%) 
Galicia 19,5 20,4 18,5 16,1 N/D 


 España 27,5 25,3 25,3 18,4 N/D 
Fuente: Elaboración propia a partir de IGE, indicadores de innovación, 2012-2015 


 


Si bien distan de ser favorables en términos de una valoración general, cabe interpretarlos 
en clave positiva, ya que muestran la necesidad de llevar a cabo nuestros procesos de 
innovación ligados al I+D+i que puedan responder a las necesidades de actualización a la 
transformación digital de la economía gallega. En este sentido, debe verse en la figura del 
graduado/a en robótica no solo a un especialista en una determinada maquinaria sino como a un 
catalizador y promotor de la innovación. El titulado en robótica debe mantenerse actualizado en 
materia tecnológica y en todos aquellos aspectos en los que una intervención en términos de 
nuevas aplicaciones o tecnologías puedan suponer una ventaja económica en un mercado en 
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continuo movimiento. Juega también un papel clave en términos de consultoría especializada 
(éste es, de hecho, uno de los servicios que ofrecen algunas de las empresas pioneras en 
robótica en Galicia), pero también es un agente de modernización de la sociedad, siendo éste un 
aspecto clave en la divulgación de las ventajas de la implantación de la robótica en cualquier 
aspecto del proceso productivo. Tal es así que la Xunta de Galicia ha activado un plan por valor 
de 10 millones de euros para la digitalización y modernización de las Pymes, favoreciendo la 
inversión y la especialización en ámbitos como la propia robótica, vehículos autónomos, Big 
Data12.  


Esta capacidad con la que contarán los graduados en robótica no solo cumple con los 
objetivos del propio Campus Terra, en materia de promoción del autoempleo o de las iniciativas 
innovadoras, sino que supone una oportunidad para el desarrollo de diversas sinergias entre las 
titulaciones que oferta el Campus, favoreciendo potencialmente el intercambio entre las distintas 
ramas de la USC o entre los departamentos y proyectos de investigación. 


En cuanto al recorrido formativo especializado en AgroRobótica y agroforestal, las 
personas tituladas de este Grado podrán aprovechar la potencialidad laboral y empresarial de la 
economía gallega, en la que el peso económico de los sectores asociados mantiene su 
estabilidad y consolida su crecimiento. Como ya señalábamos, y al hilo del estudio de Barrientos 
y Del Cerro para el CSIC y la UPM, la aplicación de la robótica agrícola (y también podríamos 
agregar aquí las innovaciones en materia de pesca, minería, etc.) será el siguiente paso en 
innovación de la producción agrícola. Sin embargo, la oferta comercial de maquinaria disponible 
actualmente no contempla las posibilidades de desarrollo especializado que puede ofrecer un/a 
titulado/a especializado en AgroRobótica. Es ahí donde nuestros titulados/as encuentran su 
mayor potencialidad laboral, ya que el diseño adaptado a las especificidades del agro gallego 
supondrá una ventaja de optimización frente a la maquinaria generalista disponible, pero también 
una inserción laboral de larga duración debido a las exigencias de mantenimiento técnico de este 
tipo de maquinaria. 


La intervención de la AgroRobótica abarca todos los ámbitos del sector, desde la 
ganadería, ya establecida prácticamente en el sector lácteo, hasta la agricultura y, más 
recientemente, en la acuicultura. Todos ellos son sectores en los que Galicia destaca a nivel 
nacional o incluso, en cuanto al procesado de productos marítimos, supone una diferenciación 
clara con respecto al resto de la industria alimentaria española. A continuación, planteamos 
algunos de los datos que permiten argumentar la influencia positiva que tendría el título que 
estamos proponiendo en su mención específica en AgroRobótica, ya sea en dirección a 
aprovechar la buena situación de base que muestran estos sectores, o en línea con estrategias 
de mejora de la actual situación. 


En materia de ganado, Galicia muestra, en los últimos cinco años una evolución estable 
de las principales especies productivas. El número de efectivos ha crecido significativamente, 
como muestran los datos del siguiente cuadro. 


 
Efectivos de Ganado en Galicia 


Año 2012 2013 2014 2015 2016 
Bovino 933.333 936.037 939.370 951.868 953.339 
Porcino 1.055.059 1.071.006 1.130.659 1.082.035 1.078.554 


                                                      
12 https://www.xunta.gal/notas-de-prensa/-/nova/27211/xunta-activa-plan-para-dixitalizacion-100-pemes-que-xunto-
programa-formacion  
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https://www.xunta.gal/notas-de-prensa/-/nova/27211/xunta-activa-plan-para-dixitalizacion-100-pemes-que-xunto-programa-formacion





Ovino y Caprino 239.346 230.588 229.558 219.223 226.867 
Total 2.227.738 2.237.631 2.299.587 2.253.126 2.258.760 


Fuente: Encuestas Ganaderas. MAPAMA, 2012-2016.  


 


Si bien la intervención de la robótica en materia de optimización puede aplicarse a todos 
los procesos productivos asociados a la ganadería, de entre todos ellos destaca especialmente 
el sector lácteo por su potencial de cara a una aplicación más inmediata de los procesos de 
optimización asociados a la robótica. 


 
Figura 1.5. Evolución de la producción láctea en Galicia 2001-2014 (Elaboración propia a partir de 


IGE, Consellería do Medio Rural. Anuario de Estatística Agraria.) 


Además, actualmente, este sector ya se encuentra en proceso de automatización y 
constituye una oportunidad para los próximos titulados del grado en robótica. En el siguiente 
gráfico, presentamos la evolución de los últimos años en materia de producción láctea en 
Galicia, un sector que, como se ve, muestra una evolución muy favorable y de gran resistencia 
ante la inestabilidad económica. 


Si tomamos en consideración algunos de los cultivos que los expertos consultados en el 
Agricultural Robotics Laboratory de la Universidad Politécnica de Valencia destacan como más 
susceptibles de automatización gracias a la robótica, vemos que el peso que ocupa Galicia en el 
cultivo a nivel estatal no es menor. Por ejemplo, el cultivo de tubérculos agrupa hasta el 10% de 
la producción nacional (hemos destacado específicamente el de patatas por su importancia para 
Galicia y su peso respecto al total nacional -18%-), y los cultivos forrajeros hasta el 21%. 


 
Resultados provisionales de cultivos para el año 2016 – MAPAMA 


 España Galicia 


 Sup. en ha 
(a 15/07) 


Prod. en t al 15 
de julio 


Sup. en ha 
(a 15/07) 


% del total 
nacional 


Prod. en t 
(a 15/07) 


% del total 
nacional 


RAICES Y 
TUBERCULOS 115.095 5.487.158 25.946 22,5 567.235 10,3 


Patatas 72.136 2.246.204 19.054 26,4 417.081 18,6 
CULTIVOS 


FORRAJEROS 7.602.199 37.037.802 722.958 9,5 7.875.094 21,3 
Fuente: Elaboración propia a partir de MAPAMA 2016. 
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En este sentido, el cultivo de la patata es un tipo de explotación de automatización o 
intervención robótica fácilmente asumibles, de bajo coste y de rápido rendimiento. En el siguiente 
gráfico presentamos una evolución de la producción de patatas entre los años 2001 y 2015 y, 
como podemos ver, se trata de un tipo de cultivo con un asentamiento claro en Galicia que 
puede servir como futuro nicho de trabajo para las personas graduadas en Robótica. 


 


 
Figura 1.6. Evolución de patatas en Galicia 2001-2015 (Elaboración propia a partir de IGE, 


Consellería do Medio Rural. Anuario de Estatística Agraria.) 


 


En esta misma línea, un cultivo como las forrajeras, en sus diversas variantes, requiere 
poca intervención humana y es muy susceptible de introducir mejoras por automatización. El 
peso que ocupa este cultivo en Galicia respecto al total nacional, junto con el de tubérculos, los 
convierte a ambos en sectores de interés para la introducción de la robótica agrícola, por su fácil 
adaptación y reducido coste, lo que supondría una mejora en sus resultados y aumentaría la 
productividad de las hectáreas destinadas a estos cultivos. Hemos destacado estos dos 
especialmente por su significativo valor comparativo respecto al total nacional, sin embargo, 
cabe pensar también en los buenos resultados que podrían obtenerse si se implementaran 
también optimizaciones por automatización en el resto de cultivos más susceptibles, como el 
tomate, la uva, el maíz o el trigo, todos ellos destacados por los expertos del ARL de Valencia. 
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Figura 1.7. Evolución de la producción agrícola en Galicia 2001-2015 (Elaboración propia a partir 
de IGE, Consellería do Medio Rural. Anuario de Estatística Agraria.) 


En cuanto al resto de cultivos, todos ellos con mayor o menor grado de dificultad, 
susceptibles de una implantación de proceso de automatización y robótica, muestran una 
evolución favorable en los años analizados. Como puede verse en el anterior gráfico, la 
evolución de la producción de cereales y leguminosas y hortalizas, muestran buenas tendencias 
y estabilidad creciente en su producción entre los años 2001 y 2015. La introducción de procesos 
de automatización, ligada a la informatización de la gestión de los cultivos, es el siguiente salto 
de innovación que espera a estos cultivos. 


Los titulados/as en robótica tienen, pues, un campo de intervención muy amplio en el 
sector agrícola gallego, que va desde las mejoras en las maquinarias comúnmente asociadas 
(tractores, recolectadoras, etc.), al desarrollo de nuevas maquinarias que permitan informatizar 
casi por completo el proceso de cultivo, cuidado y cosecha. 


 


 
Figura 1.8. Evolución de las existencias de maquinaria agrícola en Galicia 2001-2015 (Elaboración 


propia a partir de IGE, Consellería do Medio Rural. Anuario de Estatística Agraria.) 


En este sentido, la inversión es estable en Galicia, y los últimos anuncios en inversión en 
el sector agrícola por parte de la Xunta incluyen presupuestos específicos para la mejora y 
optimización de maquinaria13. Los sectores de maquinaria agrícola con los que contamos en 
Galicia son todos ellos susceptibles de implementar procesos de automatización ligados a la 
robótica.  


La evolución de la maquinaria es, además, muy favorable a lo largo de los últimos años, 
donde acumula un crecimiento de más de un 20% en las existencias totales de todos los tipos de 
maquinaria agrícola. Se trata, no obstante, de un crecimiento que se está desacelerando en los 
últimos años, ya que estos mercados tienden a saturarse ante la falta de productos innovadores. 
En este sentido, la AgroRobótica encuentra aquí uno de sus mercados potenciales y uno de los 
puntos de intervención más directos, en dos sentidos al menos: por un lado, la actualización 
paulatina de la maquinaria existente mediante intervenciones ad-hoc, pero por otro, y es aquí 
donde el impulso a la investigación resulta crucial, en el desarrollo de nuevas soluciones de 
                                                      
13 Recogido en Economía Digital, marzo de 2017, acceso en: https://galicia.economiadigital.es/tecnologia-y-
tendencias/agro-y-mar/la-xunta-pone-230-millones-revolucion-rural_401955_102.html. También, resultados según la 
Consellería de Medio Rural: 
http://mediorural.xunta.gal/nc/es/institucional/comunicacion/noticia/nx/nova_estandar28671.html/. 
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maquinaria robotizada y en línea con el concepto de Smart Farming, apuntando a un uso cada 
vez más eficiente de los recursos. 


Por último, otro de los sectores clave en los que Galicia destaca frente al resto de la 
industria española lo encontramos en el sector alimentario y, específicamente, en el sector del 
procesado de alimentos derivados del pescado, moluscos o mariscos, sobre todo en el sector 
acuicultor. Como puede observarse en el siguiente gráfico, se trata de un sector que ha elevado 
tanto su volumen de producción como el valor del producto, mostrando una evolución muy 
favorable durante la última década. 


 
Figura 1.9. Producción de acuicultura marina en Galicia 2001-2015 (Elaboración propia a partir de 


IGE, Consellería do Medio Rural. Anuario de Estatística Agraria.) 


El sector de la acuicultura se encuentra entre los más informatizados en términos de 
control del producto, y es también un sector en el que la robótica jugará un papel clave en la 
optimización de su eficiencia, reduciendo costes y riesgos laborales asociados. Directamente 
ligado a este sector productivo, el subsector del procesado de alimentos es otro de los nichos de 
mercado para los titulados en robótica, un sector en el que, además, Galicia supone un mercado 
claramente asentado y con una evolución estable en el que destaca sobre todo la producción de 
productos de panadería, pero también procesado de alimentos cárnicos y relacionados con la 
pesca y la acuicultura. 


Se trata, pues, de un sector asentado en Galicia y en el que pueden enmarcarse muchas 
de las iniciativas y planes estratégicos en marcha en el Campus Terra. Además, podría motivar 
el desarrollo de sinergias e intercambios en materias transversales entre la oferta académica que 
se encuentra en el propio campus, y supone una más de las interacciones con el sector privado. 
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Figura 1.10. Nº de empresas (Industria de la Alimentación) en Galicia 2010-2017 (INE, DIRCE 


2010-2017.) 


 


En materia de financiación, Galicia cuenta ya con varios planes de impulso a la 
innovación, tanto en el sector industrial como en la transformación digital del medio rural. Los dos 
que hemos citado ya a lo largo de este informe destacan por su importancia para el Campus 
Terra, ya que o bien han motivado proyectos de colaboración entre la universidad y el sector 
privado, o forman parte integral del leitmotiv del Campus. Destacamos, entonces, la Estrategia 
de Especialización Inteligente de Galicia RIS314, que incluye como prioridad 1.4 la 
“modernización de los sectores primarios gallegos (agricultura, pesca, ganadería y forestal) de 
cara a una mejora sostenible de los indicadores de eficiencia y rentabilidad de las explotaciones 
y la generación de productos y servicios innovadores”, y esta prioridad destaca la necesidad de 
“generar nuevos productos, procesos y servicios más intensivos en conocimiento y nuevas 
tecnologías”. 


 


 
Figura 1.11 Industria de la Alimentación según tipo de actividad (%) (INE, DIRCE 2010-2017.) 


También debe destacarse la creación en 2016 del Polo de Innovación Digital para el 
Sector Agroalimentario de Galicia15, un proyecto conjunto del Campus Terra y Gradiant, y que 
busca establecer dinámicas que favorezcan la competitividad del sector agroalimentario gallego, 
                                                      
14 RIS3 Galicia, acceso a la documentación en: http://www.ris3galicia.es/?page_id=269&lang=es 
15 Acceso a la web en: http://polodeinnovaciondixital.org/. También, la web propia del Campus Terra sobre el Polo de 
Innovación Digital en: http://www.usc.es/campusterra/es/polo-de-innovaci%C3%B3n-digital 
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y para el que la disponibilidad de titulados en robótica, sea en la mención específica que ofrece 
el grado en AgroRobótica, o en su mención genérica, servirá de impulso a una nueva generación 
de innovadores que fortalezcan estos sectores en nuestra Comunidad. 


En conclusión, se trata de un campo en el que la optimización ligada a la automatización 
ofrece potencialidades tanto en materia laboral, económica o de desarrollo e innovación 
tecnológica. La oportunidad, para el entorno gallego del agroforestal, de contar con profesionales 
titulados que acerquen este sector al siglo XXI está ligada a una apuesta fuerte por la educación 
superior, como es el Grado que estamos planteando. 


Actualmente, en el contexto del proceso de redacción de esta memoria y de cara a 
establecer convenios de colaboración para la realización de prácticas externas, se han iniciado 
conversaciones con significativas empresas y organismos del sector con presencia en el territorio 
gallego: AGASINT, AIMEN Centro Tecnológico, ALDABA, ALTIA, Axencia Galega de Innovación, 
CETAL, CTAG Centro Tecnolóxico de Automoción de Galicia, DeLaval, FESTO ESPAÑA, GEA, 
GRUPO EMENASA, EMETEL, IMATIA, INFAIMON GROUP, INSER ROBOTICA, Ledisson AIT, 
Lely España, Maderas Besteiro, SICK y SmartTeck. 


 


2.1.3. Justificación de la existencia de referentes nacionales e internacionales que 
avalen la propuesta y su correspondencia con el Título propuesto. 


Planes de estudios de universidades españolas, europeas, de otros países u otros 
referentes internacionales de calidad o interés contrastado. 


Únicamente 2 centros ofertan titulaciones de grado en el ámbito específico de la Robótica 
en España en la actualidad, y las 2 de reciente implantación: 


Grado en Ingeniería Robótica por la Universidad de Alicante16. 


Grado en Ingeniería de Software Robótico por la Universidad Rey Juan Carlos17 


Ambas titulaciones son no habilitantes y, aunque con enfoques diferenciados, abordan 
directamente la adquisición de competencias en Robótica. 


A nivel europeo podríamos destacar los siguientes centros de referencia: 
Austria 
Sc. Mechatronics/Robotics. University of Applied Sciences Technikum Wien 
Diplôme ingénieur spécialité robotique.  Université Pierre et Marie 
International degree in Computer Vision and Robotics. Université de Bourgogne 
Reino Unido 
B Eng Robotics. University West of England (UWE). 
B Eng Mechatronics and Robotic Systems. University of Liverpool. 
B Eng Robotics Engineering. University of Central Lancashire. 
B Eng Robotics, Autonomous and Interactive Systems. Heriot-Watt University 
Paises Bajos 
B.Eng. Mechatronics/Robotics. Fontys University of Applied Sciences 


                                                      
16 https://cvnet.cpd.ua.es/webcvnet/planestudio/planestudiond.aspx?plan=C211&lengua=C  
17 https://www.urjc.es/estudios/grado/3099-ingenieria-de-robotica-software#acceso-y-
matriculaci%C3%B3n  
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https://cvnet.cpd.ua.es/webcvnet/planestudio/planestudiond.aspx?plan=C211&lengua=C

https://www.urjc.es/estudios/grado/3099-ingenieria-de-robotica-software#acceso-y-matriculaci%C3%B3n

https://www.urjc.es/estudios/grado/3099-ingenieria-de-robotica-software#acceso-y-matriculaci%C3%B3n





Polonia 
Bachelor of Science in Automation and Robotics. Warsaw University of Technology. 
B.Sc. program in Automatic Control and Robotics Politechnika  Poznanska 
Alemania 
Bachelor in Robotics and Automation. Heilbronn University. 
Rusia 
Bachelor - Mechatronics And Robotics. Northern (Arctic) Federal University 


 


2.1.4. Menciones. 


El título de Grado propuesto contempla una única especialización, con la mención de 
“AgroRobótica”. Para obtener la mención en “AgroRobótica” se define un itinerario  formado por 
30 ECTS de asignaturas relacionadas con la mención elegida incluidas en el módulo de 
optatividad correspondiente a este itinerario (36,0 ECTS). La única mención ofertada en este 
grado es “AgroRobótica” (Graduado/a en Robótica con mención en “AgroRobótica”). 


El diseño del título permite, además, que con 240 ECTS cursados, se pueda obtener el 
grado sin intensificación o mención gracias a un amplio conjunto de posibilidades combinatorias 
de elección de materias optativas que no configuran ningún itinerario concreto (Graduado/a en 
Robótica). 


 


2.2. Descripción de los procedimientos de consulta internos y externos utilizados para la 
elaboración del plan de estudios. 


2.2.1. Procedimientos de consulta internos. 


Conforme a lo establecido en el apartado 2.1 de Procedimiento para la tramitación de las 
Titulaciones de Grado de la USC, aprobado por el Consejo de Gobierno de la Universidad de 
Santiago de Compostela en su reunión del 17 de diciembre de 201518, el borrador de la presente 
memoria ha sido elaborado sobre la base de los trabajos de una Comisión de Redacción 
nombrada por el Rector de la Universidad. La viabilidad de la propuesta del título del Grado en 
Robótica fue aprobada por el Consejo de Gobierno de la USC el 22 de febrero de 2018, previo 
informe favorable de la Comisión de Titulaciones y Programas de Estudio específica del Claustro 
en su reunión del 16 de febrero de 2018. La composición de la Comisión Redactora fue 
aprobada en la reunión de Junta de Centro de la EPS de Enxeñaría celebrada el 24 de enero de 
2018 y posteriormente nombrada por el Consejo de Gobierno de la USC el 22 de febrero de 
2018. 


Dicha comisión estuvo integrada por el Director de la Escuela, que hizo las veces de 
Presidente de la Comisión, un profesor propuesto por la Dirección que actuó como Secretario, 7 
profesores más propuestos por las áreas de conocimiento más relacionadas con esta propuesta 
(Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial; Expresión Gráfica de la Ingeniería; Física 
Aplicada; Ingeniería Agroforestal; Ingeniería Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría; Lenguajes 
y Sistemas Informáticos; Matemática Aplicada y Proyectos de Ingeniería) y, en representación 


                                                      
18 
http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/servizos/sxopra/descargas/2015_12_17_Procedemento_tramitaci
on_titulacions_grao_master_acordo_CG.pdf  
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del Personal de Administración y Servicios, la responsable de la Unidad de Apoyo a la Gestión 
de Centros y Departamentos de la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería. 


Durante su trabajo los diferentes miembros solicitaron permanentemente la opinión de sus 
respectivos sectores y áreas de conocimiento respecto de cada uno de los aspectos tratados en 
las reuniones de la Comisión. De esta forma, los 3 docentes de la comisión miembros del 
Departamento de Ingeniería Agroforestal informaron del curso de los trabajos a los 
representantes de las áreas de conocimiento de “Ingeniería Agroforestal”, “Ingeniería 
Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría”, “Ingeniería Mecánica” y “Expresión Gráfica de la 
Ingeniería”; los 2 docentes de la comisión miembros del Departamento de Electrónica y 
Computación informaron del curso de los trabajos a los representantes de las áreas de 
conocimiento de “Arquitectura y Tecnología de Computadores”, “Ciencia de la Computación e 
Inteligencia Artificial”, “Electrónica” y “Lenguajes y Sistemas Informáticos”; los 2 docentes de la 
comisión miembros del Departamento de Producción Vegetal y Proyectos de Ingeniería 
informaron del curso de los trabajos a los representantes de las áreas de conocimiento de 
“Producción Vegetal” y “Proyectos de Ingeniería”; el docente de la comisión del área de 
conocimiento de “Matemática Aplicada” informó del curso de los trabajos a los representantes de 
las áreas de conocimiento de “Matemática Aplicada” y “Estadística e Investigación Operativa” y 
el secretario de la Comisión Redactora y miembro del área de conocimiento de “Física Aplicada” 
informó del curso de los trabajos a los representantes de las áreas de conocimiento de “Física 
Aplicada”. 


Las aportaciones de las diferentes áreas de conocimiento se expusieron en las reuniones 
de la Comisión Redactora de fechas 7 y 21 de marzo, 4 de abril y 16 de mayo de 2018. Estas 
aportaciones significaron cambios en los contenidos y estructura del plan de estudios. 


El presidente de la Comisión Redactora sirvió de enlace con aquellas áreas de 
conocimiento que, como consecuencia del desarrollo de los trabajos, se consideró oportuno. 
Además, el presidente de la Comisión Redactora informó de la evolución y del estado del 
proyecto de memoria en las Juntas de Centro realizadas los días 4 de abril, 2 y 24 de mayo, 12 y 
23 de junio de 2018.   


El borrador de la memoria elaborada por la Comisión fue enviado a todos los 
Departamentos de la USC que se consideran relacionados con esta docencia (Economía 
Aplicada; Electrónica y Computación; Ingeniería Agroforestal; Estadística, Análisis Matemático y 
Optimización; Física Aplicada; Matemática Aplicada; Organización de Empresas y 
Comercialización; Producción Vegetal y Proyectos de Ingeniería) y al personal docente e 
investigador de la EPS de Enxeñaría para poder recibir sus alegaciones y comentarios. 


La reunión ordinaria de la Xunta de Escola de la EPS de Enxeñaría aprobó el 2 de mayo 
de 2018 el borrador del “Proyecto de Memoria para la Verificación del Título Oficial de Grado en 
Robótica por la Universidad de Santiago de Compostela” y ese mismo día fue enviado al Servicio 
de Xestión da Oferta e Programación Académica siguiendo el calendario aprobado por la USC19. 


Posteriormente, tras el análisis de las alegaciones recibidas por el profesorado de las 
titulaciones indicadas, el Centro envió la propuesta al Vicerrectorado de Oferta Docente e 
Innovación Educativa de la Universidad de Santiago de Compostela, quién a través del Servicio 
de Gestión de la Oferta y Programación Académica, se encargó de la exposición pública del 


                                                      
19 https://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/servizos/sxopra/descargas/2019_20_Calendario-novas-
propostas-e-modif-grao_master.pdf  
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borrador de proyecto de Grado a todos los miembros de la USC. El plazo de alegaciones ante el 
Director de la Escola Politécnica Superior de Enxeñaría fue de 10 días naturales. 


Tras el análisis de las alegaciones recibidas con motivo de la exposición pública del 
borrador de proyecto de plan de estudios, la Comisión de Redacción elaboró el proyecto de 
memoria de plan de estudios. Este proyecto fue sometido a la consideración de la Junta de 
Centro de la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería, que lo aprobó en su reunión del 12 de 
junio de 2018. Posteriormente el proyecto fue informado favorablemente por la Comisión de 
Titulaciones y Programas de Estudios y por la Comisión de Organización Docente, ambas 
comisiones delegadas del Claustro de la USC. 


 


2.2.2. Procedimientos de consulta externos. 


Para la elaboración de esta memoria, se parte de las directrices contempladas en el Libro 
Blanco de la Robótica20 elaborado por el Comité Español de Automática (Ministerio de Ciencia e 
Innovación) en 2011 y de los datos contenidos en el informe elaborado por la consultora 
Edesga21 acerca de la potencial demanda de egresados, del perfil profesional más adecuado y 
de las necesidades de los sectores productivos. Este informe fue realizado a petición de la 
Vicerrectoría de Coordinación del campus de Lugo (USC) de cara a la elaboración de esta 
memoria. 


Además, la Comisión de Redacción ha mantenido contactos con agentes externos cuyas 
opiniones han servido para configurar el diseño del Plan de Estudios. 


En abril de 2018 la Comisión de Redacción programó una sesión de trabajo con un 
miembro de la Comisión Redactora del Grado en Ingeniería Robótica por la Universidad de 
Alicante. Después de analizar y debatir sobre el borrador de la propuesta, se decide optar por un 
título de 240 ECTS, y no de 360 ECTS, se redefinen de un modo más claro los módulos de 
formación básica y se ve la oportunidad de ofertar una especialización ajustada a la realidad 
socioeconómica de Galicia. Así mismo se modifican los módulos que componen la planificación 
académica de materias obligatorias para recoger elementos de programación que no contemplan 
las ingenierías habilitantes y contenidos de mecánica que no contemplan las titulaciones de 
informática. 


En el mismo mes de abril del 2018, la Comisión de Redacción decide incorporar nuevas 
modificaciones en el borrador de la memoria a raíz de las sugerencias de un miembro de la 
Comisión Redactora del Grado en Ingeniería de Software Robótico por la Universidad Rey Juan 
Carlos. En concreto, se modifica la distribución temporal de las materias obligatorias buscando 
una mejor progresión en la adquisición de conocimientos y se definen los contenidos y 
competencias de Proyectos Integrados de Robótica (I, II, II y IV). También se abordan las 
necesidades de infraestructuras en el ámbito específico de la robótica y las necesidades de las 
aulas.  


El Informe elaborado por el Agricultural Robotics Laboratory (ARL)22 de la Universidad 


                                                      
20 
http://www.ceautomatica.es/sites/default/files/upload/10/files/LIBRO%20BLANCO%20DE%20LA%20ROBOTICA%2
02_v1.pdf  
21 http://www.edesga.com/es/edesga-castellano/  
22 https://robotagri-lab.webs.upv.es/ 
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Politécnica de Valencia, previo encargo de la Vicerrectorado de Coordinación del Campus de 
Lugo, acerca de la pertinencia, enfoque, características y necesidades materiales e 
infraestructura de este nuevo grado nos reafirma en la conveniencia de contemplar una 
especialización de AgroRobótica que responda a las necesidades socioeconómicas de Galicia y 
que valorice las disponibilidades de la especialización del Campus de Lugo como Campus Terra.  


Finalmente, el Informe elaborado por profesorado de los Ciclos Superiores de Formación 
Profesional relacionados con el ámbito de la robótica: Automatización y robótica industrial 
(CSELE03), Sistemas electrotécnicos y automatizados (CSELE01) y Sistemas de 
telecomunicaciones e informáticos (CSELE02) y Mantenimiento electrónico (CSELE04) permite a 
la Comisión introducir algunas competencias en diferentes módulos e incorporar las prácticas 
externas como créditos curriculares. 


Además, se consultó este plan de estudios a diferentes organizaciones empresariales del 
sector y del ámbito de la Robótica y se recibieron aportaciones de un grupo significativo como 
son Agasint, Aldaba, Altia, el Centro Tecnológico Agroalimentario de Lugo, DeLaval, Emetel y 
Maderas Besteiro. 


En estas entrevistas se recoge la valoración positiva de esta propuesta de plan de 
estudios de grado en Robótica por la Universidad de Santiago de Compostela como una 
iniciativa adecuada como una profesión de futuro. Destacan a su vez, que la memoria recoge de 
forma equilibrada las distintas disciplinas para la correcta formación de un profesional en este 
ámbito (formación en materias básicas, así como en materias específicas de automática, 
mecanismos, programación y robótica). También parece interesante que, a partir de un grado 
generalista, se establezca la oferta de una formación específica orientada al sector agrario, ya 
sea en la agricultura, ganadería, el sector forestal o la agroindustria. Se recomienda optar por la 
denominación de “Robótica” frente a “Robótica Agroforestal” para focalizar bien la oferta 
formativa y emplear la denominación “AgroRobótica” para una intensificación o especialización. 
En este sentido, se manifiesta el interés de las empresas consultadas por los sistemas 
automatizados y robótizados orientados al sector industrial agroforestal y el interés por contar 
con profesionales con formación específica en este campo. 


A raíz de estas entrevistas, se recomienda incrementar la carga transversal en 
programación en diferentes materias del ámbito de la robótica aplicada a todos los sectores 
productivos. Para ello se revisan y modifican las fichas de las materias implicadas. 


Se propone, y se acepta por la Comisión, planificar las Prácticas Externas Obligatorias, 
con una mayor carga académica que la prevista inicialmente (6 ECTS) y  dotarlas con una carga 
de 12 ECTS (300 horas) 


 


2.3. Diferenciación de títulos dentro de la misma Universidad. 


En la Universidad de Santiago de Compostela no se oferta ningún otro título de Grado que 
llegue a tener una coincidencia en competencias y contenidos con el propuesto que haga 
necesario una comparación en este epígrafe. 
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2.4. Diferenciación de títulos dentro del Sistema Gallego de Universidades. 


El nuevo grado en Robótica por la Universidad de Santiago de Compostela pretende 
aportar a la sociedad profesionales preparados para realizar tareas de todas las fases del ciclo 
de vida de sistemas, aplicaciones y productos que estén relacionados con la robótica, aplicando 
el conocimiento científico y los métodos y técnicas propios de la ingeniería. Además, aporta una 
mención o especialización en el ámbito de la aplicación de la robótica al sector agroforestal y 
agroalimentario, vital para nuestra economía. 


Independientemente de las posibles coincidencias relativas a la Formación Básica en las 
titulaciones de la rama de conocimiento de “Ingeniería y Arquitectura”, el grado de coincidencia 
de la titulación de Grado en Robótica es siempre inferior al 50% con cualquiera de las otras 
titulaciones de grado o de máster existentes con las que puede algún existir algún contenido 
común. 


En este estudio, tomaremos dos disciplinas como la Informática y la Ingeniería Industrial, 
por considerarlas como las más cercanas en cuanto a fundamentos de la robótica. 


En primer lugar, realizamos un análisis considerando el grado de Ingeniería Electrónica 
Industrial y Automática por la Universidad de Vigo. 


 
 Robótica Ingeniería Electrónica Industrial y 


Automática por la Universidad de Vigo. 
Materias de Formación Básica 


Materias Obligatorias 
Materias Optativas 
Prácticas Externas 


Trabajo Fin de Grado 


60 
126 
30 
12 
12 


60 
136 
42 


No hay 
12 


Créditos totales 240 240 


El reparto de créditos es muy semejante con la salvedad de que en el grado de Ingeniería 
Electrónica Industrial y Automática por la Universidad de Vigo no se contemplan Prácticas 
Externas obligatorias con carácter curricular. Este título permite tres menciones diferentes, 
constituidas a partir de créditos troncales. 


En cuanto al grado de coincidencia por contenidos o materias podemos realizar un análisis 
por bloques o conjunto. 


 
FORMACIÓN BÁSICA 


Robótica (USC) Ingeniería Electrónica Industrial y Automática (Uvigo) 
CAD. Expresión Gráfica Normalizada 6 Expresión Gráfica 9 
Fundamentos de Programación 6 Informática para la Ingeniería 6 
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Algorítmica y Estructuras de Datos 6    
Física I 6 Física I 6 
Física II 6 Física II 6 
Electrónica Digital 6    
Matemáticas I 6 Algebra y Estadística 9 
Estadística 6   
Matemáticas II 6 Cálculo I 6 
Matemáticas III 6 Cálculo II y Ecuaciones Diferenciales 6 
    Introducción a la Gestión empresarial 6 
    Química 6 


En el cuadro anterior se observa una coincidencia de 48 ECTS sobre un total de 60 ECTS; 
es decir una coincidencia del 80% en lo referente a la Formación Básica, algo razonable al ser 
ambos títulos del área de “Ingeniería y Arquitectura”. 


 
FORMACIÓN OBLIGATORIA 


Robótica (USC) Ingeniería Electrónica Industrial y Automática (Uvigo) 
Automatización 6 Fundamentos de la Automatización 6 
Fundamentos de Automática 6     
Teoria de Control 6 Ingeniería de Control I 9 


Tecnología Eléctrica 6 
Fundamentos de Teoría de Circuitos y Máquinas 
Eléctricas 6 


Mecanismos y Sensores 6 Teoría de Máquinas y Mecanismos  6 
Redes y Comunicaciones 6 Ciencia y Tecnología de los Materiales 6 
Plataformas Software en Robótica 6 Fundamentos de Sistemas y Tecnologías de Fabricación 6 
Sistemas Empotrados 6 Termodinámica y Trasmisión de Calor  6 
Agentes Inteligentes 6 Fundamentos de Organización de Empresas 6 
Aprendizaje Automático 6 Mecánica de Fluidos 6 
Robótica Adaptativa 6 Resistencia de Materiales 6 
Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot 6 Tecnología Medioambiental 6 
Robótica aérea 6 Informática Industrial 6 
Robótica de Servicios 6 Instalaciones Oleoneumáticas 6 
Robótica Industrial 6 Matemáticas de la Especialidad 6 
Robótica móvil 6 Oficina Técnica 6 
Proyectos Integrados I, II, III 18 Fundamentos de Electrónica 6 
Percepción y Procesado de Señales 6 Instrumentación Electrónica I  6 
Visión Artificial 6 Sistemas Trifásicos y Máquinas Eléctricas 9 
    Electrónica Digital y Microcontroladores 9 


En el cuadro anterior se observa una coincidencia de 24 ECTS sobre un total de 126 
ECTS; es decir una coincidencia cercana al 24 % en lo referente a la Formación Obligatoria. 


Considerando que los resultados del aprendizaje, competencias y contenidos ligados a la 
optatividad son diferentes en los dos títulos, la coincidencia global entre ambos grados es del 34 
% (no se contempla el TFG). 


En las siguientes tablas se analiza la posible coincidencia entre el grado de Ingeniería 
Informática por la Universidad de A Coruña. 
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 Robótica Ingeniería Informática por la Universidad de A 
Coruña 


Materias de Formación 
Básica 


Materias Obligatorias 
Materias Optativas 
Prácticas Externas 


Trabajo Fin de Grado 


60 
126 
30 
12 
12 


60 
150 
18 


No hay 
12 


Créditos totales 240 240 


El reparto de créditos es muy semejante con la salvedad de que en el grado de Ingeniería 
Informática por la Universidad de A Coruña no se contemplan Prácticas Externas obligatorias 
con carácter curricular. Este título oferta 5 menciones partiendo de créditos obligatorios de 
mención. 


En cuanto al grado de coincidencia por contenidos o materias podemos realizar un análisis 
por bloques o conjunto. 


 
FORMACIÓN BÁSICA 


Robótica (USC) Ingeniería Informática (UdC) 
CAD. Expresión Gráfica Normalizada 6     
Fundamentos de Programación 6 Programación I 6 
Algorítmica y Estructuras de Datos 6 Programación II 6 
Física I 6     
Física II 6    
Electrónica Digital 6 Tecnología Electrónica 6 
Matemáticas I 6 Estadística 6 
Estadística 6 Álgebra 6 
Matemáticas II 6 Cálculo 6 
Matemáticas III 6 Matemática Discreta 6 
    Informática Básica 6 
    Fundamentos de las Computadoras 6 
    Administración y Gestión de Organizaciones 6 


En el cuadro anterior se observa una coincidencia de 42 ECTS sobre un total de 60 ECTS; 
es decir una coincidencia del 70% en lo referente a la Formación Básica, algo razonable al ser 
ambos títulos del área de “Ingeniería y Arquitectura”. 


 
FORMACIÓN OBLIGATORIA 


Robótica (USC) Ingeniería Informática (UdC) 


Plataformas Software en Robótica 6 Diseño Software 6 
Proceso Software 6 


Redes y Comunicaciones 6 Redes 6 
Agentes Inteligentes 6 Sistemas Inteligentes 6 
Proyectos Integrados III 6 Gestión de Proyectos 6 
Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot 6 Internet y Sistemas Distribuidos 6 
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Aprendizaje Automático 6 Algoritmos 6 
Automatización 6 Bases de Datos 6 
Fundamentos de Automática 6 Concurrencia y Paralelismo 6 
Mecanismos y Sensores 6 Estructura de Computadores 6 
Percepción y Procesado de Señales 6 Gestión de Infraestructuras 6 
Proyectos Integrados I, II 12 Interfaz persona máquina 6 
Robótica Adaptativa 6 Legislación y Seguridad Informática 6 
Robótica aérea 6 Paradigmas de Programación 6 
Robótica de Servicios 6     
Robótica Industrial 6     
Robótica móvil 6     
Sistemas Empotrados 6     
Tecnología Eléctrica 6     
Teoría de Control 6     
Visión Artificial 6     


 


En el cuadro anterior se observa una coincidencia de 30 ECTS sobre un total de 126 
ECTS; es decir una coincidencia cercana al 24 % en lo referente a la Formación Obligatoria. En 
el grado en Ingeniería Informática la oferta de menciones se complementa con créditos 
obligatorios que permiten la especialización en ámbitos no coincidentes con la Robótica 
(Ingeniería del Software, Ingeniería de Computadores, Computación, Sistemas de Información y 
Tecnologías de Información) 


Considerando que los resultados del aprendizaje, competencias y contenidos ligados a la 
optatividad y a la especialización son diferentes en los dos títulos, la coincidencia global entre 
ambos grados es del 32 % (no se contempla el TFG). 
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10.1. Cronograma de implantación del Título. 


El nuevo Plan de Estudios de la titulación de Grado en Robótica por la Universidad de 
Santiago de Compostela se va a implantar en la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería 
comenzando por el 1º curso en el curso académico 2019-2020. 


 


 2019_20 2020_21 2021_22 2022_23 


1º CURSO     
2º CURSO     
3º CURSO     
4º CURSO     
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4.1 Sistemas de información previa a la matriculación. 


4.1.1 Perfil de ingreso recomendado. 
Aunque no se exige una formación previa específica, es recomendable que el estudiante 


haya cursado durante el bachillerato la modalidad de Ciencias y Tecnología (R.D. 1467/2007). 
- Curiosidad intelectual 
- Hábito de lectura 
- Capacidad analítica 
- Capacidad crítica 
- Capacidad de aplicar fundamentos para la resolución de problemas 
- Constancia y responsabilidad en el trabajo 
- Capacidad para el trabajo en equipo 
- Capacidad para usar el tempo de forma efectiva 
- Competencia en expresión oral y escrita 
- Competencia lingüística en inglés, además de en gallego y en castellano 
- Competencia en herramientas informáticas básicas 


 


4.1.2 Canales de difusión. 


Para informar a los potenciales estudiantes sobre el Título y sobre el proceso de 
matriculación los estudiantes disponen de diferentes canales de difusión. 


La Comisión InterUniversitaria de Galicia (CIUG), órgano consorciado por la Consellería 
de Cultura, Educación e Ordenación Universitaria y el Sistema Universitario de Galicia (SUG), 
publicita y gestiona el acceso a las universidades1.  


La USC cuenta con un programa específico de información y difusión de su oferta de 
estudios a través de un perfil específico en su página Web con una descripción detallada de la 
oferta académica2 y con información de apoyo dirigida a futuros estudiantes3. 


La Escuela Politécnica Superior de Ingeniería también informa sobre las titulaciones de 
Grado adscritas al centro4. Esta información también se divulga entre los estudiantes de 
enseñanzas medias a través de visitas a centros, participación en eventos de difusión y 
organización de jornadas de puertas abiertas. Antes del comienzo del curso, y antes de realizar 
la matrícula, el alumnado puede obtener información sobre horarios, calendarios de exámenes y 
programación docente de las materias del Grado en la Web del centro. Cada Grado adscrito al 
centro dispone de un apartado con información específica, por lo que el Grado en Robótica 
también dispondrá de su página propia cuando inicie su implantación. 


                                                      
1 http://ciug.gal/titulacions.php  
2 http://www.usc.es/es/titulacions/titulaionoficgrao.html  
3 http://www.usc.es/es/perfis/futuros/index.html  
4 http://www.usc.es/gl/centros/eps/index.html  
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La USC  ofrece información relativa a la admisión y matrícula en los Grados oficiales a 
través de la “Oficina de Información Universitaria”5, con una unidad específica dirigida a la 
orientación preuniversitaria. Asimismo, la USC elabora carteles y folletos de difusión de la oferta 
de Grados oficiales, y de los plazos de admisión y de matrícula. En los Centros y Departamentos 
se exponen carteles informativos con los plazos de admisión y matrícula. Además, la USC 
cuenta con una oficina física que reúne y difunde toda la información de interés acerca de la 
USC a los potenciales interesados, el “Centro de Orientación Integral al Estudiante”6 


 


4.1.3 Procedimientos y actividades de orientación específicos para la acogida de los 
estudiantes de nuevo ingreso. 


La USC dispone del Programa “A Ponte entre o Ensino Medio e a USC”7 que tiene como 
objetivo facilitar la integración transversal de la orientación, y su coordinación en todos los 
niveles de la acción académico-docente, posibilitando de este modo la generación de 
intervenciones de mejora. 


Además, la USC realiza todos los años, a comienzo de curso, jornadas de acogida 
organizadas por el vicerrectorado con competencia en asuntos estudiantiles (Vicerrectorado de 
Estudiantes, Cultura y Responsabilidad Social), que se desarrollan en la primera quincena del 
curso en todos los centros universitarios, y que tienen por objeto presentar a los nuevos 
estudiantes las posibilidades, recursos y servicios que le ofrece la Universidad. 


La Escuela Politécnica Superior de Ingeniería, por su parte, recibe en una jornada de 
acogida a los nuevos estudiantes el primer día de clase. En ella se les ofrece una presentación 
de la Escuela, de su equipo gestor, de los servicios administrativos y de la organización 
académica del Centro, además de mostrarles sus instalaciones y el funcionamiento de la 
Biblioteca Intercentros y de otros servicios de interés para el alumnado de nuevo ingreso y 
facilitarles, por escrito, la información más relevante8. 


 
 


                                                      
5 http://www.usc.es/es/servizos/oiu/ 
6 http://www.usc.es/es/servizos/coie/index.html  
7 http://www.usc.es/es/perfis/futuros/aponte/index.html  
8 http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/centros/eps/Guias/Guia_Estudante_EPS_1718.pdf  
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5. PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZAS. 


5.1. Descripción general del plan de estudios. 


De acuerdo con el Art. 15.2 del RD 1393/20071 y las modificaciones introducidas en el 
mismo por el RD 861/20102, el Plan de Estudios del Grado en Robótica por la Universidad de 
Santiago de Compostela consta de 240 créditos ECTS, distribuidos en 4 cursos de 60 créditos 
ECTS cada uno, que abarcan un total de ocho semestres, incluyendo prácticas externas 
obligatorias y la realización de un Trabajo Fin de Grado, y que abarcan toda la formación teórica 
y práctica que el alumnado debe adquirir para obtener la titulación (Tabla 5.1). El título de 
Graduado/a en Robótica permite la obtención de una única mención (“AgroRobótica”). Además, 
permite diferentes posibilidades combinatorias de elección de materias optativas que no 
configuran ninguna mención concreta. 


 
Tabla 5.1. Materias y distribución en ECTS 


TIPO DE MATERIAS Créditos ECTS 


De Formación Básica 60 
Obligatorias 126 


Optativas 30 
Prácticas Externas 12 


Trabajo Fin de Grado 12 
TOTAL: 240 


 


Para permitir su consecución, la oferta permanente del Plan de Estudios del Grado en 
Robótica es de 276 ECTS (Tabla 2). 


 
Tabla 2. Oferta permanente del Centro. 


TIPO DE MATERIAS Créditos ECTS 


De Formación Básica 60 
Obligatorias 126 


Optativas 66 
Prácticas Externas 12 


Trabajo Fin de Grado 12 
CRÉDITOS TOTALES OFERTADOS EN EL PLAN DE ESTUDIOS: 276 


                                                      
1 https://www.boe.es/buscar/act.php?id=BOE-A-2007-18770  
2 https://www.boe.es/buscar/doc.php?id=BOE-A-2010-10542  
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5.1.1. Explicación general de la planificación del plan de estudios. 


El número de créditos necesarios para la obtención del Título de Grado en Robótica por la 
Universidad de Santiago de Compostela es de 240 ECTS. 


El diseño del título permite que, con 240 ECTS cursados, se pueda obtener el grado con 
una mención (Graduado/a en Robótica mención en AgroRobótica) o sin intensificación o mención 
(Graduado/a en Robótica). 


El título de Grado propuesto oferta 66 ECTS optativos correspondientes a la optatividad 
libre y a la optatividad ligada al itinerario de “AgroRobótica” contempladas en esta memoria. En 
este título se ofrece la posibilidad de optar a la mención de “AgroRobótica”, para lo que deberán 
cursarse necesariamente 30 ECTS de asignaturas optativas relacionadas con la mención elegida 
incluidas en el módulo de optatividad correspondiente a este itinerario, así como realizar el TFG 
y las Prácticas Externas en ámbitos relacionados con la “AgroRobótica”. Para esta mención 
también se plantea la posibilidad de que los estudiantes cursen materias de carácter Obligatorio 
y/u Optativo de las titulaciones de grado en Ingeniería Agrícola y Agroalimentaria y en Ingeniería 
Forestal y del Medio Natural impartidas en la EPS de Ingeniería como materias optativas del 
grado en Robótica. 


El Título se estructura en los siguientes módulos de formación: 


Formación básica de 60 ECTS, que se ofertan en la primera mitad del plan de estudios 
todos vinculados a las materias básicas de la rama de conocimiento de Ingeniería y Arquitectura. 
En la Tabla 5.3. se expone la vinculación de las materias de formación básica a las materias 
básicas por área de conocimiento. 


Este módulo, común y obligatorio para todos los estudiantes, se articula en 4 Módulos o 
Materias (Expresión Gráfica, Física, Informática y Matemáticas). Estos Módulos se desarrollan 
en 10 Asignaturas. 


 
Tabla 5.3. Vinculación de la Formación Básica a la rama de conocimiento de Ingeniería y 


Arquitectura. 


MÓDULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS MATERIA DE 
VINCULACIÓN 


Expresión Gráfica CAD. Expresión Gráfica Normalizada 6,0 Expresión Gráfica 


Física 
Física I 6,0 


Física Física II 6,0 
Electrónica Digital 6,0 


Informática 
Fundamentos de Programación 6,0 


Informática 
Algorítmica y Estructuras de Datos 6,0 


Matemáticas Matemáticas I 6,0 Matemáticas 
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Matemáticas II 6,0 
Matemáticas III 6,0 


Estadística 6,0 


Formación Obligatoria, 126 ECTS correspondientes a materias obligatorias, que se 
distribuyen a lo largo de todo el Grado en función de las competencias previas que debe de 
adquirir el alumno. Este módulo se organiza en torno a 5 Materias y 21 Asignaturas de 6,0 ECTS 
cada una de ellas (Tabla 5.4.) 


 
Tabla 5.4. Formación Obligatoria. 


MÓDULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS 


AUTOMÁTICA 


Automatización 6,0 
Fundamentos de Automática 6,0 


Teoría de Control 6,0 
Tecnología Eléctrica 6,0 


COMUNICACIÓN Y SISTEMAS 
Redes y Comunicaciones 6,0 


Sistemas Empotrados 6,0 


INTELIGENCIA COMPUTACIONAL 
Agentes Inteligentes 6,0 


Aprendizaje Automático 6,0 
Robótica Adaptativa 6,0 


ROBÓTICA 


Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot 6,0 
Mecanismos y Sensores 6,0 


Robótica aérea 6,0 
Robótica de Servicios 6,0 


Robótica Industrial 6,0 
Robótica móvil 6,0 


Plataformas Software en Robótica 6,0 
Proyectos Integrados I 6,0 
Proyectos Integrados II 6,0 
Proyectos Integrados III 6,0 


SISTEMAS SENSORIALES 
Percepción y Procesado de Señales 6,0 


Visión Artificial 6,0 


 


Prácticas Externas: las prácticas externas tienen carácter obligatorio y 12,0 créditos. 
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Trabajo Fin de Grado: de 12,0 ECTS. El Trabajo Fin de Grado, podrá presentarse y 
defenderse cuando el alumnado tenga superados todos los demás créditos necesarios para la 
obtención del título, es decir, 228 ECTS. 


AgroRobótica: Un itinerario de formación en tecnología específicas, “AgroRobótica”, que 
mediante 30 ECTS organizados en 6 Asignaturas de 6,0 ECTS cada una, permite adquirir al 
estudiantado conocimientos en el ámbito de la aplicación de la robótica en el sector agrícola, 
ganadero, forestal y agroindustrial (Tabla 5.5.) 


 
Tabla 5.5. AgroRobótica. 


ASIGNATURA ECTS 
Economía del Sistema Agroalimentario y Forestal 6,0 
Agricultura Inteligente 6,0 
Robótica en la Agroindustria 6,0 
Robótica aplicada al Medio Forestal y Natural 6,0 
Plataformas robotizadas de uso agroforestal 6,0 
Teledetección mediante drones y satélites 6,0 


Para la obtención de la mención (intensificación) de AgroRobótica un graduado/a en 
Robótica deberá cursar necesariamente al menos 30 ECTS de este módulo. 


Para esta mención también se plantea la posibilidad de que los estudiantes cursen un 
máximo de 18,0 ECTS correspondientes a materias de carácter Obligatorio y/u Optativo de las 
titulaciones de grado en Ingeniería Agrícola y Agroalimentaria y en Ingeniería Forestal y del 
Medio Natural impartidas en la EPS de Ingeniería. 


Optatividad libre: los estudiantes que no deseen obtener la mención en “AgroRobótica”, 
además de las optativas contempladas en dicho itinerario, disponen de una serie de asignaturas 
con una oferta anual de 30 ECTS. Para ello en este plan de estudios se contemplan 10 materias 
de 6,0 ECTS cada una de las que se ofertarán en cada curso 5 materias dependiendo de la 
capacidad docente de las áreas que las proponen y de las previsiones de demanda expresadas 
por los alumnos de 2º y de 3º curso (Tabla 5.6). 


 
Tabla 5.6. Optatividad libre 


ASIGNATURA ECTS 
Agentes Conversacionales 6,0 
Calidad y Pruebas en Robótica 6,0 
Dispositivos y ecosistemas robotizados 6,0 
Fundamentos de Emprendimiento y Gestión Empresarial 6,0 
Gestión de datos para Robótica 6,0 
Interacción Persona-Robot 6,0 
Simulación Gráfica con CAD de sistemas robotizados 6,0 
Servicios Web de Sensores 6,0 
Tecnología y Resistencia de Materiales 6,0 
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Visión Artificial Avanzada 6,0 


 


 


5.1.2. Aspectos académico-organizativos generales. 


Las líneas generales de la USC para la elaboración de las nuevas titulaciones oficiales 
reguladas por el RD 1393/2007 establecen que un crédito ECTS equivale a 25 horas de trabajo 
del estudiante. El máximo de créditos ECTS que el alumnado tendrá que superar por Curso es 
de 60, por lo que el número total de horas al año que tendrá que dedicar ascenderá a 1500. Esta 
dedicación, repartida entre las 37 o 38 semanas que tiene el curso académico (18 o 19 por 
semestre), arroja una dedicación semanal del alumnado de unas 40 horas, objetivo que se 
pretende con esta nueva manera de medir el tiempo de formación. 


Las enseñanzas concluyen con la elaboración y defensa de un Trabajo Fin de Grado de 
12 ECTS. El Trabajo Fin de Grado, podrá presentarse y defenderse cuando el alumnado tenga 
superados todos los demás créditos necesarios para la obtención del título, es decir, 228 ECTS. 


 


 Reconocimiento de créditos optativos 


Además de lo establecido en el apartado 4.4 en relación a los sistemas de transferencia y 
reconocimiento de créditos, podrán reconocerse créditos optativos por los siguientes supuestos 
indicados en la siguiente tabla: 


 
Tabla 5.7. Reconocimiento de créditos optativos. 


Reconocimiento de créditos optativos Nº máximo de créditos ECTS 
Prácticas externas reconocidas en el Art. 12.6 del RD 1393/2007 6,0 
Competencias transversales de la USC  6,0 
Actividades reconocidas en el Art. 12.8 del RD 1393/2007 6,0 


 


Así pues, de los créditos del módulo de optatividad cursado por el alumnado, se pueden 
obtener por reconocimiento hasta un máximo de 18 créditos por los siguientes supuestos: 


- Al amparo del Art. 12.6 del RD 1393/20073, en esta titulación, los/las estudiantes podrán 
obtener reconocimiento académico hasta un máximo de 6 créditos optativos por la realización de 
prácticas externas relacionadas con el  título. 


- Los estudiantes de las titulaciones de grado para la obtención de su título deben 
acreditar el nivel B1 de conocimiento de una lengua extranjera conforme al Marco Europeo 
Común de Referencia para las lenguas (MECR), según lo establecido en las normas 


                                                      
3 https://www.boe.es/buscar/act.php?id=BOE-A-2007-18770  
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correspondientes de Claustro y Consejo de Gobierno de la USC4. Además, se reconocerán 
créditos por la adquisición de competencias transversales para todas las titulaciones de grado de 
la USC: conocimiento instrumental de lenguas extranjeras (1), lengua gallega (2) y tecnologías 
de la información y de la comunicación (3), de acuerdo con la normativa de la USC. 


- Se reconocerán créditos en los estudios de grado por las competencias adquiridas 
mediante la participación en actividades universitarias culturales, deportivas, de representación 
estudiantil, solidarias y de cooperación hasta un máximo de 6 créditos del total del plan de 
estudios (actividades universitarias reguladas conforme al art. 12.8 del RD 1393/20075). 


Dentro de la optatividad todos los estudiantes deberán de cursar como mínimo 30 ECTS 
correspondientes al itinerario de AgroRobótica y/o al módulo de optatividad libre. El estudiante 
puede optar entre especializarse mediante la mención ofertada (AgroRobótica) o bien 
profundizar en las competencias específicas de los contenidos optativos. 


 


 Indicaciones metodológicas generales 


El número total de horas de trabajo del alumnado en cada asignatura será igual al número 
de créditos que tenga por 25, situándose el trabajo presencial por crédito en 7 y las 10 horas.  


Las clases de teoría, expositivas y de carácter magistral, se desarrollarán en el aula por 
parte del profesorado, ayudado de los medios materiales que considere oportunos y siguiendo 
los contenidos pormenorizados de la asignatura que aparezcan reflejados en la programación 
docente anual. 


La docencia en seminarios y aulas de informática y las prácticas, realizadas en grupos 
reducidos de 20 alumnos y de carácter interactivo, serán actividades complementarias que 
podrán ser impartidas por el profesorado o ser el marco para que los estudiantes expongan sus 
trabajos delante de sus compañeros, estableciendo si fuese el caso los correspondientes 
debates, bajo la supervisión del profesorado. Estas actividades permitirán al alumnado la 
adquisición de habilidades y la puesta a punto de los conocimientos adquiridos a través del 
trabajo personal y de las clases de teoría.  


Asimismo, en las tutorías se atenderá al alumnado para discutir, comentar, aclarar o 
resolver cuestiones concretas en relación con sus tareas dentro de la asignatura (recopilación de 
información, preparación de pruebas de evaluación, trabajos…). 


En cualquier caso, todas las tareas desarrolladas personalmente por el alumnado, dentro 
de su aprendizaje autónomo, serán orientadas y supervisadas por el profesorado de cada 
asignatura. 


Las actividades de enseñanza/aprendizaje se apoyarán en buena medida en el Campus 
Virtual de la USC que, gestionado por el Centro de Tecnologías para el Aprendizaje (CeTA) de la 
Universidad, ofrece recursos docentes en Internet y un soporte para cursos virtuales que se 
utiliza como recurso de apoyo a la docencia. 


                                                      
4 https://minerva.usc.es/xmlui/handle/10347/12646  
5 https://www.boe.es/buscar/act.php?id=BOE-A-2007-18770  
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Con carácter general, todos los módulos del presente Grado utilizarán metodologías 
docentes basadas en todos o en alguno de los siguientes métodos docentes: lecciones 
magistrales participativas, prácticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e 
instituciones, seminarios y conferencias, utilización de pizarras clásicas y digitales, realización de 
presentaciones mediante ordenador, elaboración y presentación de trabajo/s de curso, utilización 
del aula virtual (para aportar documentación, desarrollar actividades on line y como medio de 
comunicación profesores/alumnos), aprendizaje basado en la resolución de casos prácticos y en 
proyectos, resolución de problemas, tutorías individualizadas y colectivas, trabajo autónomo y 
estudio independiente de los alumnos, trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo, evaluación de 
competencias mediante ejercicios de control, sesión/es de discusión activa, prácticas de aula 
informática. Los profesores encargados de la docencia especificarán en la Programación 
Docente de la asignatura cuáles de ellas se utilizarán y sus exigencias de asistencia presencial. 


La excepción a este criterio general la constituye el módulo de Prácticas Externas y el 
módulo de Trabajo Fin de Grado. Las Prácticas Externas consisten en la realización de trabajos 
durante las prácticas en organismos externos, empresas o instituciones públicas o privadas. 
Asistencia y orientación para la elaboración del proyecto y la memoria del Trabajo Fin de Grado: 
definición de objetivos, orientación durante la realización del trabajo y la elaboración de la 
memoria, revisión de la memoria, y orientación para la preparación de la presentación. 


 


 Criterios generales de evaluación 


El sistema de evaluación del grado seguirá la normativa general de la USC6 referida a la 
evaluación del rendimiento académico, la asistencia a clase en las enseñanzas adaptadas al 
EEES y a la permanencia del alumnado. 


El aprendizaje a través de los créditos ECTS y la adquisición de las competencias 
asociadas se ajustará a una evaluación continuada, que debe contribuir de forma decisiva a 
estimular al alumnado a seguir el proceso y a involucrarse cada vez más en su propia formación. 
Las actividades de evaluación podrán realizarse también a través del Campus Virtual de la USC. 


De acuerdo con el artículo 5 del RD 1125/20037, los resultados obtenidos por el alumno 
en cada una de las materias del plan de estudios se calificarán en función de la siguiente escala 
numérica de 0 a 10, con expresión de un decimal, a la que podrá añadirse su correspondiente 
calificación cualitativa: 0-4,9: Suspenso (SS); 5,0-6,9: Aprobado (AP); 7,0-8,9: Notable (NT); 9,0-
10: Sobresaliente (SB). 


Se opta por un sistema de evaluación común pero adaptable para todos los módulos, 
acorde con el RD 1125/2003 en lo que se refiere al Sistema de Calificaciones (art. 5).  Se han 
establecido los siguientes sistemas de evaluación con una ponderación mínima y máxima 
recomendable: 


1) Examen (prueba o pruebas, orales y/o escritas): 0-70% 
2) Trabajos y Actividades: 0-100% 
3) Tutoría y participación: 0-20% 


                                                      
6 http://www.usc.es/gl/normativa/estudantes/index.html  
7 https://www.boe.es/buscar/pdf/2003/BOE-A-2003-17643-consolidado.pdf  
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4) PE: Realización de trabajos durante las prácticas en organismos externos, empresas o 
instituciones públicas o privadas. 


5) TFG: Presentación y defensa del Trabajo Fin de Grado ante un tribunal. 


Al establecer un rango en la ponderación de cada sistema, cada materia puede 
singularizar el sistema de evaluación a sus necesidades particulares. Dentro de estos criterios 
generales, cada profesor/a fijará en la programación docente anual el peso concreto que 
otorgará a cada actividad en esa evaluación continua, teniendo en cuenta la naturaleza de cada 
asignatura. 


Para aquellas materias en las que se establezcan en la programación docente exámenes 
teóricos o prácticos, los estudiantes tendrán derecho a dos convocatorias de exámenes en cada 
curso académico en los plazos que se indiquen en la programación académica. Para estos 
efectos la Dirección del centro fijará las fechas de los exámenes al inicio de cada curso 
académico. La segunda convocatoria será siempre con anterioridad al mes de agosto. 


En caso de existir asignaturas con más de un grupo y distinto profesorado, los criterios de 
evaluación serán consensuados, siguiendo las indicaciones que a tal efecto elabore la Comisión 
de Docencia del Centro. 


El módulo de Prácticas Externas Obligatorias, consistentes, en la realización de un trabajo 
individual en Prácticas Externas, se evaluará a partir del informe del tutor profesional y la 
memoria final de prácticas externas realizada por el estudiante, tal y como se recoge en la 
normativa propia de la EPS de Ingeniería8. 


La evaluación del Trabajo Fin de Grado será llevada a cabo por una comisión que seguirá 
la normativa aprobada por el Consejo de Gobierno de 10 de Marzo de 20169 , la normativa 
específica aprobada por la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería10 y la que pueda aprobar 
en su momento la Comisión de Título del Grado en Robótica. 


 Lenguas utilizadas en los procesos formativos 


Tal y como se especificó en el apartado 1.3, las lenguas utilizadas en los procesos 
formativos del Grado serán el gallego y el castellano. En lo que se refiere al inglés, se utilizaría 
sólo para actividades puntuales (conferencias de profesores invitados…) o en el manejo de 
bibliografía en este idioma. No está previsto que se imparta ninguna asignatura íntegramente en 
inglés. En cualquier caso, en la Programación Docente de cada asignatura el alumnado tendrá 
información puntual de la lengua o lenguas en las que se imparte. 


 


5.2. Descripción general de la estructura y distribución temporal. 


En la siguiente tabla se indica la estructura del plan de estudios con los 14 módulos y las 
47 Asignaturas que lo forman. 


Tabla 5.8. Plan de Estudios del Grao en Robótica por la USC. 
                                                      
8 https://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/practicas_externas.html  
9 
http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/centros/eps/caixa_alumnado/traballo_fin_de_grao_e_master/1707
_Normativa_TFG_TFM/Regulamento-TFG_TFM_USC.pdf  
10 http://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/traballo_fin_de_grao_e_master.html  
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CARÁCTER MÓDULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS 


Formación 
Básica 


(60,0 ECTS) 


Expresión Gráfica 
(6,0 ECTS) CAD. Expresión Gráfica Normalizada 6,0 


Física 
(18,0 ECTS) 


Física I 6,0 
Física II 6,0 


Electrónica Digital 6,0 
Informática 


(12,0 ECTS) 
Fundamentos de Programación 6,0 


Algorítmica y Estructuras de Datos 6,0 


Matemáticas 
(24,0 ECTS) 


Matemáticas I 6,0 
Matemáticas II 6,0 
Matemáticas III 6,0 


Estadística 6,0 


Formación 
Obligatoria 


(126,0 ECTS) 


Automática 
(24,0 ECTS) 


Automatización 6,0 
Fundamentos de Automática 6,0 


Tecnología Eléctrica 6,0 
Teoría de Control 6,0 


Comunicación y Sensores 
(12,0 ECTS) 


Redes y Comunicaciones 6,0 
Sistemas Empotrados 6,0 


Inteligencia Computacional 
(18,0 ECTS) 


Agentes Inteligentes 6,0 
Aprendizaje Automático 6,0 


Robótica Adaptativa 6,0 


Robótica 
(60,0 ECTS) 


Computación Distribuida para Sistemas 
Multirrobot 6,0 


Mecanismos y Sensores 6,0 
Robótica aérea 6,0 


Robótica de Servicios 6,0 
Robótica Industrial 6,0 


Robótica móvil 6,0 
Plataformas Software en Robótica 6,0 


Proyectos Integrados  I 6,0 
Proyectos Integrados II 6,0 
Proyectos Integrados III 6,0 


Sistemas Sensoriales 
(12,0 ECTS) 


Percepción y Procesado de Señales 6,0 
Visión Artificial 6,0 


Formación 
Optativa 


(72,0 ECTS) 


AgroRobótica 
(36,0 ECTS) 


Economía del Sistema Agroalimentario y 
Forestal 6,0 


Agricultura Inteligente 6,0 
Robótica en la Agroindustria 6,0 


Robótica aplicada al Medio Forestal y 
Natural 6,0 


Plataformas robotizadas de uso agroforestal 6,0 
Teledetección mediante drones y satélites 6,0 


Optativas libres 
(únicamente se ofertarán 


30,0 ECTS) 


Agentes Conversacionales 6,0 
Calidad y Pruebas en Robótica 6,0 


Dispositivos y ecosistemas robotizados 6,0 
Fundamentos de Emprendimiento y Gestión 


Empresarial 6,0 
Gestión de datos para Robótica 6,0 
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Interacción Persona-Robot 6,0 
Simulación Gráfica con CAD de sistemas 


robotizados 6,0 
Servicios Web de Sensores 6,0 


Tecnología y Resistencia de Materiales 6,0 
Visión Artificial Avanzada 6,0 


Prácticas 
Externas 


(12,0 ECTS) 
Prácticas Externas 


(12,0 ECTS) 12, 


Trabajo Fin de 
Grado 


(12,0 ECTS) 
Trabajo Fin de Grado 


(12,0 ECTS) 12,0 


La distribución temporal de las asignaturas en los cuatro cursos es la siguiente: 


 
Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS 


CURSO 1º 
1er Semestre  (30 ECTS) 2º Semestre  (30 ECTS) 


Matemáticas I FB 6,0 Estadística FB 6,0 
Física  I FB 6,0 Física  II FB 6,0 


CAD. Expresión Gráfica Normalizada  FB 6,0 Electrónica digital FB 6,0 
Fundamentos de Programación FB 6,0 Algorítmica y Estructuras de Datos FB 6,0 


Matemáticas II FB 6,0 Proyectos Integrados I OB 6,0 
FB: Formación Básica          OB: Formación Obligatoria 


 
Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS 


CURSO 2º 
1er Semestre  (30 ECTS) 2º Semestre  (30 ECTS) 


Matemáticas III FB 6,0 Percepción y Procesado de Señales OB 6,0 
Tecnología Eléctrica OB 6,0 Automatización OB 6,0 


Mecanismos y Sensores OB 6,0 Sistemas Empotrados OB 6,0 
Plataformas Software en Robótica OB 6,0 Teoría de Control OB 6,0 


Fundamentos de Automática OB 6,0 Proyectos Integrados II OB 6,0 
FB: Formación Básica          OB: Formación Obligatoria 


 
Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS 


CURSO 3º 
1er Semestre  (30 ECTS) 2º Semestre  (30 ECTS) 
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Redes y Comunicaciones OB 6,0 Robótica adaptativa OB 6,0 


Robótica Industrial OB 6,0 Computación distribuida para 
sistemas multirrobot OB 6,0 


Visión Artificial OB 6,0 Aprendizaje automático OB 6,0 


Agentes inteligentes OB 6,0 
Optativa 2 OP 6,0 


Optativa 3 OP 6,0 
Optativa 1 OP 6,0    


OB: Formación Obligatoria          OP: Optativas 


 
Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS Nombre de la ASIGNATURA Carácter ECTS 


CURSO 4º 
1er Semestre  (30 ECTS) 2º Semestre  (30 ECTS) 


Robótica móvil OB 6,0 Proyectos Integrados III OB 6,0 
Robótica aérea OB 6,0 Prácticas Externas Obligatorias OB 12,0 


Robótica de Servicios OB 6,0 Trabajo Fin de Grado OB 12,0 
Optativa 4 OP 6,0 


   
Optativa 5 OP 6,0 


OB: Formación Obligatoria          OP: Optativas 
 


 
Nombre de la ASIGNATURA Curso ECTS Nombre de la ASIGNATURA Curso ECTS 


OPTATIVAS AGROROBÓTICA 
1er Semestre  (30 ECTS) 2º Semestre  (30 ECTS) 


Economía del Sistema Agroalimentario 
y Forestal 3º 6,0 Robótica aplicada al Medio Forestal y 


Natural 3º 6,0 


Agricultura Inteligente 4º 6,0 Robótica en la Agroindustria 3º 6,0 
Plataformas robotizadas de uso 


agroforestal 4º 6,0 Teledetección mediante drones y 
satélites 3º 6,0 


 


 
Nombre de la ASIGNATURA Curso ECTS Nombre de la ASIGNATURA Curso ECTS 


OPTATIVAS LIBRES 
1er Semestre  (30 ECTS) 2º Semestre  (30 ECTS) 


Fundamentos de Emprendimiento y 
Gestión Empresarial 3º 6,0 Tecnología y Resistencia de 


Materiales 3º 6,0 


Interacción Persona-Robot 3º 6,0 Agentes Conversacionales 3º 6,0 
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Servicios Web de Sensores 4º 6,0 Gestión de datos para Robótica 3º 6,0 
Dispositivos y ecosistemas 


robotizados 4º 6,0 Visión Artificial Avanzada 3º 6,0 
Simulación Gráfica con CAD de 


sistemas robotizados 4º 6,0 
   


Calidad y Pruebas en Robótica 4º 6,0 


 


 


a) Planificación de las enseñanzas para la consecución de los objetivos y la adquisición 
de las competencias. 


Las asignaturas descritas en los apartados anteriores fueron diseñadas para la 
consecución de los objetivos y la adquisición de las competencias básicas, generales y 
específicas que aparecen recogidas en el apartado 3 de la presente memoria. 


 Competencias Básicas (CB) 


En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias básicas con los 
4 módulos correspondientes a la Formación Básica, los 8 módulos correspondientes a la 
Formación Obligatoria, los 2 módulos correspondientes a la Formación Optativa, el módulo de 
Prácticas Externas Obligatorias y el módulo de Trabajo Fin de Grado. 


 
Tabla 5.9. Competencias Básicas 


MÓDULOS CB1 CB2 CB3 CB4 CB5 
Expresión Gráfica      


Física      
Informática      
Matemáticas      
Automática      


Comunicación y Sistemas      
Inteligencia Computacional      


Robótica      
Sistemas Sensoriales      


AgroRobótica      
Optativa Libre      


Prácticas Externas      
Trabajo Fin de Grado      
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Competencias Generales (CG) 


En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias generales con 
los 4 módulos correspondientes a la Formación Básica, los 8 módulos correspondientes a la 
Formación Obligatoria, los 2 módulos correspondientes a la Formación Optativa, el módulo de 
Prácticas Externas Obligatorias y el módulo de Trabajo Fin de Grado. 


 


 
Tabla 5.10. Competencias Generales 


MÓDULOS CG1 CG2 CG3 CG4 CG5 CG6 CG7 
Expresión Gráfica        


Física        
Informática        


Matemáticas        
Automática        


Comunicación y Sistemas        
Inteligencia Computacional        


Robótica        
Sistemas Sensoriales        


AgroRobótica        
Optativa Libre        


Prácticas Externas        
Trabajo Fin de Grado        


 


Competencias Específicas (CE) 


En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias específicas con 
los 4 módulos correspondientes a la Formación Básica. 


 
Tabla 5.11. Competencias Específicas en Formación Básica. 


MÓDULOS Expresión Gráfica Física Informática Matemáticas 
CE1     
CE2     
CE3     
CE0     
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CE7     


 


En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias específicas con 
los 8 módulos correspondientes a la Formación Obligatoria. 


 


 
Tabla 5.12. Competencias Específicas en la Formación Obligatoria 


MÓDULOS Automática 
Comunicación y 


Sistemas 
Inteligencia 


Computacional Robótica Sistemas 
Sensoriales 


CE2      
CE4      
CE6      
CE8      
CE9      


CE10      
CE11      
CE12      
CE13      
CE14      
CE15      
CE16      
CE17      
CE18      
CE19      
CE20      
CE21      
CE22      
CE23      
CE24      
CE25      
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En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias específicas con 
los 2 módulos correspondientes a la Formación Optativa, el módulo de Prácticas Externas 
Obligatorias y el módulo de Trabajo Fin de Grado. 


 
Tabla 5.13. Competencias Específicas en la Formación Optativa 


MÓDULOS AgroRobótica Optativa Libre 
CE5   
CE9   


CE12   
CE14   
CE15   
CE16   
CE17   
CE19   
CE22   
CE24   


 


Dentro de la optatividad todos los estudiantes deberán de cursar como mínimo 30 ECTS 
correspondientes al itinerario de AgroRobótica (si quieren obtener la mención) o 30 ECTS 
correspondientes a materias de estos 2 módulos optativos. El estudiante puede optar entre 
especializarse mediante la mención ofertada o bien profundizar en las competencias genéricas. 


En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias específicas con 
el módulo de Prácticas Externas Obligatorias y el módulo de Trabajo Fin de Grado. 


 
Tabla 5.14. Competencias Específicas en Prácticas Externas y TFG 


MÓDULOS CEPE CETFG 
Prácticas Externas   


Trabajo Fin de Grado   


 


La competencia específica CEPE (Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito 
profesional un subconjunto significativo de las competencias adquiridas en este título de Grado) 
corresponde principalmente a la realización de la Prácticas Externas. 


La competencia específica CETFG (Desarrollo de las capacidades adecuadas para 
realizar un ejercicio original individual (o excepcionalmente colectivo), presentarlo y defenderlo 
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ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías 
específicas del campo de la Robótica de naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren 
las competencias adquiridas en las enseñanzas) corresponde principalmente a la realización y 
defensa del Trabajo Fin de Grado. 


 


Competencias Transversales (CT) 


Con respecto a las competencias transversales recogidas en el apartado 3 de esta 
Memoria, el carácter transversal de las capacidades y destrezas descritas implica su adopción, 
en mayor o menor medida, por parte de la totalidad de las asignaturas incluidas en el Plan de 
Estudios propuesto. 


En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias transversales 
con los 4 módulos correspondientes a la Formación Básica, los 8 módulos correspondientes a la 
Formación Obligatoria, los 2 módulos correspondientes a la Formación Optativa, el módulo de 
Prácticas Externas Obligatorias y el módulo de Trabajo Fin de Grado. 


 
Tabla 5.15. Competencias Transversales 


MÓDULOS CT1 CT2 CT3 CT4 CT5 CT6 CT7 CT8 CT9 CT10 CT11 CT12 
Expresión 
Gráfica             


Física             
Informática             


Matemáticas             
Automática             


Comunicación y 
Sistemas             
Inteligencia 


Computacional             
Robótica             
Sistemas 


Sensoriales             
AgroRobótica             
Optativa Libre             


Prácticas 
Externas             


Trabajo Fin de 
Grado             
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b) Prácticas externas 


En esta titulación de Grado las prácticas externas se contemplan como obligatorias con 
una carga de 12,0 ECTS, por lo que es necesario garantizar una oferta anual de plazas para 
prácticas externas que cubra la demanda de los estudiantes del Grado. Las prácticas consistirán 
en la realización, por parte del alumno, de prácticas en una empresa u organismo durante 30 h 
más la elaboración del informe correspondiente, a efectos de obtención de 12 créditos 
equivalentes (1 crédito ECTS = 25 horas de prácticas).  


La oferta de prácticas en el Grado se sustentará en el actual Programa de Prácticas 
Externas que gestiona la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería, cuya coordinación recae en 
la Subdirección de Prácticas Externas e Orientación Laboral11 y en la Comisión de Título. En 
este sentido, la EPS de Ingeniería cuenta con cerca de 400 convenios con empresas e 
instituciones para que el alumnado de las distintas titulaciones que se imparten en ella pueda 
realizar prácticas externas. Es necesario subscribir nuevos convenios para garantizar la 
disponibilidad de las 50 plazas anuales para los alumnos de nuevo ingreso contemplados en el 
apartado 1.3 de la presente memoria. 


Las prácticas se realizarán a tiempo completo preferiblemente en un período no lectivo de 
aproximadamente 8 semanas de duración planificado para el segundo semestre del cuarto curso 
aunque el alumnado podrá realizarlas a lo largo del  curso  académico.  Cuando las 
características del trabajo así lo requieran, se podrán establecer períodos y jornadas diferentes 
de realización (tiempo parcial, días alternos, etc.), garantizando en todo caso las 300 horas de 
dedicación de los estudiantes.  


La organización, gestión y seguimiento de las prácticas externas correrá a cargo de la 
Subdirección de Prácticas y Orientación Laboral del centro, siempre de acuerdo con normativa 
de la USC12 y la normativa propia de la EPS de Ingeniería13, que se encargará de la asignación 
de los centros de prácticas y de su seguimiento. Además, propondrá a la Comisión del Título la 
asignación al alumno de un tutor académico entre el Personal Docente e Investigador del Centro, 
que hará un seguimiento al trabajo realizado por el alumno y velará por la calidad de la estancia 
realizada, y un tutor externo en la empresa, encargado de garantizar las condiciones apropiadas 
para la realización de la práctica.  


La Comisión del Título elaborará una memoria anual recogiendo la información relevante 
de centros asignados, satisfacción de los estudiantes, valoración de los tutores, etc. De acuerdo 
con lo establecido en el Sistema de Garantía Interna de la Calidad (SGIC) de la EPS de 
Ingeniería14, de forma particular en el Proceso PC-08 Gestión de Prácticas Externas. Como se 
indica en el capítulo 9 de la presente memoria, el SGIC de la EPS ha sido verificado por la 
ACSUG, y puede consultarse en: 


                                                      
11 http://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/practicas_externas.html  
12 
http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/normativa/descargas/documentos/Regulamento_de_prxcticas_ac
adxmicas_externas.pdf  
13 
http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/centros/eps/caixa_alumnado/practicasexternas/practicas_13_14/n
ormativa_practicas_externas.pdf  
14 http://www.usc.es/gl/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html  
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http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/normativa/descargas/documentos/Regulamento_de_prxcticas_acadxmicas_externas.pdf

http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/normativa/descargas/documentos/Regulamento_de_prxcticas_acadxmicas_externas.pdf

http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/centros/eps/caixa_alumnado/practicasexternas/practicas_13_14/normativa_practicas_externas.pdf

http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/gl/centros/eps/caixa_alumnado/practicasexternas/practicas_13_14/normativa_practicas_externas.pdf

http://www.usc.es/gl/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html





 


5.2.1.  Planificación y gestión de la movilidad de estudiantes propios y de acogida. 


 a) Planificación y gestión 


Las acciones de movilidad de los/as estudiantes pretenden mejorar la calidad de la 
educación superior y reforzar su dimensión, tanto nacional como internacional, fomentando la 
cooperación entre las universidades, potenciando los intercambios y mejorando la transparencia 
y el reconocimiento académico de diferentes estudios y calificaciones. En este sentido, se 
consideran una pieza importante para la consecución de los objetivos propuestos en el título, 
tanto en lo que se refiere a las competencias generales de los futuros egresados como a las 
competencias transversales a adquirir con la titulación. 


Esta movilidad de los/as estudiantes está regulada a través del “Reglamento de 
Intercambios Interuniversitarios” aprobado por el Consejo de Gobierno de la USC el 26 de 
octubre de 2012 y publicado en el Diario Oficial de Galicia el 28 de noviembre15. 


Su planificación y gestión se desarrolla a través de la Vicerrectoría de Estudiantes e 
Internacionalización y del Servicio de Relaciones Exteriores de la Universidad, en coordinación 
con la EPS de Ingeniería a través de la “Unidad de apoyo a la gestión de centros y 
departamentos” (UAGCD) y del subdirector/a responsable de programas de intercambio.  


La Universidad de Santiago de Compostela oferta los siguientes programas de movilidad 
para los alumnos del Grado: SICUE/Séneca, Erasmus, Erasmus Prácticas, Erasmus Mundus, 
Europrácticum, Convenio bilateral y Becas Santander/CRUE. La oferta completa y detallada de 
plazas puede consultarse en el portal internacional del Servicio de Relaciones Exteriores16. 


La EPS de Ingeniería17, además de los responsables citados arriba, cuenta con la 
colaboración de varios profesores/as que actúan como coordinadores académicos, y cuya 
función es tutorar y asistir en sus decisiones académicas a los estudiantes propios y de acogida. 


La movilidad de los estudiantes se realiza a partir del segundo año de estudios de la 
titulación, en períodos semestrales o anuales. La selección de los candidatos se lleva a cabo, 
para cada convocatoria o programa, por una Comisión de Selección, compuesta por el director/a, 
el subdirector/a responsable de programas de intercambio, el/la responsable de la UAGCD y 
los/as coordinadores académicos, de acuerdo con criterios de baremación, previamente 
establecidos, que tienen en cuenta el expediente académico, una memoria y, en su caso, las 
competencias en idiomas que exige la Universidad de destino. 


 
b) Información y atención a estudiantes 


La Universidad, a través del Servicio de Relaciones Exteriores18, mantiene un sistema de 
información permanente a través de la web que se complementa con campañas y acciones 
informativas específicas de promoción de las convocatorias. 
                                                      
15 
http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/es/normativa/descargas/documentos_asesoria/Reglamento_de_inte
rcambios_interuniversitarios_de_estudiantes_de_la_USC_aprobado_en_el_Consejo_de_Gobierno_del_26_de_octu
bre_de_2012.pdf  
16 http://www.usc.es/es/perfis/internacional/index.html  
17 http://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/programas_intercambio.html  
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http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/es/normativa/descargas/documentos_asesoria/Reglamento_de_intercambios_interuniversitarios_de_estudiantes_de_la_USC_aprobado_en_el_Consejo_de_Gobierno_del_26_de_octubre_de_2012.pdf

http://www.usc.es/export9/sites/webinstitucional/es/normativa/descargas/documentos_asesoria/Reglamento_de_intercambios_interuniversitarios_de_estudiantes_de_la_USC_aprobado_en_el_Consejo_de_Gobierno_del_26_de_octubre_de_2012.pdf

http://www.usc.es/es/perfis/internacional/index.html

http://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/programas_intercambio.html





Además, cuenta con recursos de apoyo para los estudiantes de acogida, tales como la 
reserva de plazas en las Residencias Universitarias, o el Programa de Acompañamiento de 
Estudiantes Extranjeros (PAE), a través del cual voluntarios/as de la USC realizan tareas de 
acompañamiento dirigidas a la integración en la ciudad y en la Universidad de los estudiantes de 
acogida. La US difunde anualmente la relación completa de servicios ofertados a los estudiantes 
de acogida puede ser consultada en el siguiente enlace19: 


En cuanto a los/as estudiantes de acogida, se organiza una sesión de recepción, al inicio 
de cada semestre, en la que se les informa y orienta sobre la EPS de Ingeniería y los estudios, al 
tiempo que se les pone en contacto con los coordinadores académicos, que actuarán como 
tutores, y el personal del Centro implicado en su atención. 


 
c) Información sobre acuerdos y convenios de colaboración activos y convocatorias o 
programas de ayudas propios de la Universidad 


Actualmente, se cuenta con acuerdos y convenios de intercambio con Universidades 
españolas, europeas y de países no europeos, a través de programas generales 
(Sócrates/Erasmus, SICUE/Séneca) y de convenios bilaterales.  


La tabla siguiente muestra los convenios de la EPS de Ingeniería con universidades 
europeas dentro del programa Erasmus en el curso 2016-17. 


 
UNIVERSIDAD PLAZAS MESES 


PORTUGAL 
Instituto Politécnico de BRAGANÇA 1 9 
Instituto Politécnico de CASTELO BRANCO 2 9 
Instituto Politécnico de PORTALEGRE 3 9 
Instituto Politécnico de VIANA DO CASTELO 2 9 
Escola Superior Agrária da PONTE DE LIMA (IPVC) 2 9 
Instituto Superior de Agronomía (Univ.Técnica de LISBOA) 5 6 
Universidade do PORTO 2 9 
Universidade de Tras-os-montes e Alto Douro (VILA-REAL) 6 9 
Universidade Nova de LISBOA 3 9 


ITALIA 
Universitá degli studi di PERUGIA 2 4 


Universitá degli studi di FIRENZE 2 9 
Universitá degli studi di PALERMO 2 9 
Universitá Politecnica delle Marche (ANCONA) 3 9 
Universitá degli studi di TRENTO 1 9 
Universitá degli studi del MOLISE 2 9 


ALEMANIA 
Fachhochschule NEUBRANDENBURG (Univ. of Applied Science) 1 6 
Georg Simon ohm Fachhochschule NÜRNBERG (Univ. of Applied 
Science) 


1 6 


George-August Universität GÖTTINGEN 2 6 


                                                                                                                                                            
18 http://www.usc.es/es/perfis/internacional/index.html 
19 http://www.usc.es/es/perfis/internacional/servizos.html 
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Technische Universitat MUNCHEN 2 10 
Georg–August – Universität GÖTTINGEN 2 9 
Reinisch-Westfälische Technische Hochschule AACHEN 2 12 
Albert–Ludwigs Universität FREIBURG 1 12 


PAÍSES BAJOS 
Christelijke Agrarische Hogeschool. DRONTEN 6 10 


FRANCIA 
E.N. Supérieure Agronomique de TOULOUSE (E.N.S.A.T.) 2 9 
Agrocampus Ouest - RENNES 2 12 
Université d’ORLÉANS 1 12 
ENITA de BORDEAUX 2 5 
Université Henri Poincaré – NANCY 2 9 


REPÚBLICA CHECA 
Czech University of Life Sciences - PRAGUE (CULS) 2 6 
Mendel University of Agriculture and Forestry – BRENO 2 9 


BÉLGICA 
Universiteit GENT 2 9 


HUNGRÍA 
Eötvoös Loránd – BUDAPEST 2 5 


POLONIA 
Warsaw University of Technology – VARSOVIA 2 9 
University of Technology and Life Sciences – BYDGOSZ 2 10 
Akademia Rolnicza W SZCZECINIE 1 9 


FINLANDIA 
University of JOENSUU (Joensuun Yliopisto) 3 9 


NORUEGA 
Norwegian University of Life Sciences (UMB) 2 9 
Bergen University College 2 10 


GRECIA 
Technological Education Institute of LAMIA 2 9 


MALTA 
University of Malta 2 9 


 


La EPS de Ingeniería también cuenta con convenios bilaterales para el intercambio con 
otras universidades del mundo, entre ellas las que se relacionan a continuación: 


 
UNIVERSIDAD PAÍS 


Universidad de Buenos Aires  Argentina 
Universidad Nacional de Santiago del Estero  Argentina 
Universidade Federal de Bahía Brasil 
Universidade Estadual Paulista - UNESP Brasil 
Universidade Tecnologica Federal do Paraná Brasil 
University of New Brunswick Canadá 
Universidad de Valparaiso Chile 
Pontificia Universidad Católica de Chile Chile 
Universidad Nacional Costa Rica 
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Universidad de La Habana Cuba 
Universidad de Las Villas Cuba 
Universidad Autónoma del Estado de México México 
Universidad Juarez del Estado de Durango México 
Instituto Tecnológico de El Salto, Pueblo Nuevo, Durango México 
Instituto Tecnológico de Monterrey México 
Universidad de La República Uruguay 


 


Los convenios de la EPS de Ingeniería con Universidades españolas dentro del programa 
SICUE/Séneca para las titulaciones de Grado en Ingeniería Agrícola y del Medio Rural y Grado 
en Ingeniería de las Industrias Agroalimentarias en el curso 2016-2017 fueron los siguientes: 


 
UNIVERSIDAD PLAZAS MESES 


Universidad de Valladolid – Campus de Palencia 4 9 
Universidad de Córdoba  2 9 
Universitat de Lleida 2 9 
Universidad Politécnica de Madrid 4 9 
Universidad Politécnica de Valencia 4 9 
Universitat Rovira i Virgili - Tarragona 2 9 


La EPS de Ingeniería también cuenta con convenios bilaterales para el intercambio con 
otras universidades del mundo, entre ellas las que se relacionan a continuación: 


En cuanto a programas de ayudas a la movilidad propios de la Universidad de Santiago de 
Compostela, existen en la actualidad los siguientes: 


- Programa de becas de movilidad para Universidades de Estados Unidos y Puerto Rico 
integradas en la red ISEP. 


- Programa de becas de movilidad para Universidades de América, Asia y Australia con 
las que se tienen establecido convenio bilateral. 


- Programa de becas de movilidad Erasmus para Universidades de países europeos  
- Programas de becas de movilidad Erasmus Mundus External Cooperation Window 


(EMECW) para Universidades de Asia Central y de América del Sur. 


 


5.2.2.  Procedimientos de coordinación docente horizontal y vertical del plan de 
estudios. 


Está previsto establecer en la titulación mecanismos que garanticen la coordinación 
horizontal (dentro de un curso académico) y vertical (a lo largo de los distintos cursos) de las 
asignaturas, materias y bloques de que consta el plan de estudios. Se considera que la 
coordinación es un aspecto clave en la puesta en marcha del nuevo plan de estudios. 


La Comisión de Título del Grado en Robótica será el principal instrumento de coordinación 
de la titulación. Su composición está establecida en el Reglamento de Régimen Interno20 y en el 


                                                      
20 https://www.usc.es/gl/centros/eps/paginas_relacionadas_con_normativa/regulamento_regime_interno.html  
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Sistema de Garantía Interna de Calidad (SGIC)21 de la EPS de Ingeniería, estando formada por 
el/la directora/a del centro que actuará como presidente, el/la coordinador/a del título, el/la 
responsable de calidad del centro (RCC), un/a coordinador/a por curso, un/a coordinador/a de 
trabajos fin de grado, una representación de los estudiantes y el/la responsable de la unidad de 
apoyo a centros y departamentos en representación del personal de administración y servicios. 


Entre otras, son funciones de la Comisión de Título analizar la información proporcionada 
por el Coordinador del Título y el/la RCC para llevar a cabo el seguimiento y la valoración de la 
eficacia y la adecuación del Título y realizar un informe de los resultados del título y las 
propuestas de mejora (Memoria de Título) y, cuando sea necesario, hacer propuesta de 
modificación o suspensión del título. 


Para la coordinación vertical se establecerá la figura de Coordinador/a de Título. El 
coordinador/a de Grado favorecerá la comunicación y coordinación entre los diferentes cursos. 
Una de sus funciones es evitar lagunas o solapamientos entre asignaturas, para lo cual tendrá 
en cuenta los informes elaborados por los/las coordinadores/as de Curso. Asimismo, se prevé la 
realización a fin de curso de una reunión de todos los coordinadores de curso para la 
coordinación vertical del plan de estudios, evaluar los resultados y proponer acciones de mejora. 


Para la coordinación horizontal se establecerán las siguientes figuras: un coordinador/a 
por curso (4 en total) y un coordinador/a de Trabajo Fin de Grado, que formarán parte de la 
Comisión de Título del Grado. Estas figuras están reconocidas en la Planificación Académica 
Anual de la USC, junto con la de los coordinadores de las diferentes asignaturas, los de 
intercambios de estudiantes y los tutores de las prácticas externas, al figurar como tales y contar 
todos ellos con un reconocimiento en su capacidad docente por sus actividades de gestión y 
coordinación.  


El coordinador/a de curso debe coordinar los distintos grupos de teoría, los exámenes, así 
como distribuir la carga de trabajo del alumnado durante el curso. Estos/as coordinadores/as se 
reunirán con los Coordinadores de Materia/Módulo antes de elaborar las Guías Docentes para 
distribuir el trabajo del alumnado a lo largo del curso y evitar las sobrecargas de trabajo del 
alumnado en momentos puntuales. Se realizarán reuniones de coordinadores/as de asignatura 
(que previamente habrán recabado las opiniones de los alumnos) con los respectivos 
coordinadores/as de curso, para la coordinación horizontal de la docencia y evaluación de los 
resultados. 


Además, existe la figura del coordinador/a de asignatura que es responsable de la 
elaboración de la Guía Docente de la asignatura coordinando la opinión (metodología, criterios 
de evaluación, bibliografía, etc.) del profesorado que participa en la misma. Debe asegurar la 
coordinación de los diferentes grupos de prácticas y de teoría de una misma asignatura. Son 
portavoces de las asignaturas ante la Dirección. 


La Dirección de la Escuela elaborará un Plan Ejecutivo de Trabajo, siguiendo las pautas 
establecidas por el propio Sistema de Garantía Interno de Calidad del Centro, recogido en el 
apartado 9 de esta Memoria, y velará por su cumplimiento para que la coordinación ejercida 
permita una mejor organización docente, una mayor coherencia y relación entre los contenidos 
de las diferentes asignaturas, y el éxito en el logro de las competencias que debe adquirir el 
alumnado con la obtención del Grado en Robótica. 


                                                      
21 https://www.usc.es/gl/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html  
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https://www.usc.es/gl/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html





 


5.3. Estructura del plan de estudios. 


A continuación, se presenta una descripción de todas las asignaturas que componen el 
Plan de Estudios del Grado en Robótica, detallando para cada una de ellas su denominación, su 
duración en ECTS, su carácter, su localización temporal en el Plan, las actividades formativas 
con su contenido en horas, una breve descripción de sus contenidos y observaciones 
particulares si las hubiere. Estas asignaturas se organizan en seis módulos distintos, en los que 
se detallan las competencias a adquirir, los resultados del aprendizaje, las metodologías 
docentes, los sistemas de evaluación y las lenguas utilizadas. Estos tres últimos aspectos 
(metodologías docentes y sistemas de evaluación) son iguales en cuatro de los seis módulos, 
adoptando los criterios generales detallados en el apartado 5.1.2. 
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MÓDULO 1: Formación Básica 
 
El módulo consta de un total de 60 ECTS que se organizan en las 10 asignaturas 


indicadas a continuación: 
 
 


MÓDULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS 
Expresión Gráfica CAD. Expresión Gráfica Normalizada 6,0 


Física 
Física I 6,0 
Física II 6,0 


Electrónica Digital 6,0 


Informática Fundamentos de Programación 6,0 
Algorítmica y Estructuras de Datos 6,0 


Matemáticas 


Matemáticas I 6,0 
Matemáticas II 6,0 
Matemáticas III 6,0 


Estadística 6,0 


 
 


Competencias que el estudiante adquirirá en el módulo: 


 


Competencias Básicas 


MÓDULOS CB1 CB2 CB3 CB4 CB5 
Expresión Gráfica      


Física      
Informática      
Matemáticas      


 


 


MÓDULOS CG1 CG2 CG3 CG4 CG5 CG6 CG7 
Expresión Gráfica        


Física        
Informática        
Matemáticas        
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MÓDULOS Expresión Gráfica Física Informática Matemáticas 
CE1     
CE2     
CE3     
CE5     
CE7     


 


Competencias Transversales 


MÓDULOS CT1 CT2 CT3 CT4 CT5 CT6 CT7 CT8 CT9 CT10 CT11 CT12 
Expresión 
Gráfica             


Física             
Informática             
Matemáticas             


 
Resultados del aprendizaje: 


Formación Básica: Expresión Gráfica. 
Tener capacidad para interpretar y crear la documentación gráfica precisa para el diseño 


de Sistemas mecánicos robotizados. 
Adquirir los conocimientos precisos para la resolución grafica de los problemas 


geométricos del diseño. 
Conocer la representación gráfica de los elementos de máquina, tolerancias y acabados 


superficiales del proceso de fabricación. 
Modelar en 3D parametrizado, los elementos de  sistemas mecánicos. 
 


Formación Básica: Física. 
Conseguir destreza en el manejo de las herramientas matemáticas para la localización 


espacial y pose de un cuerpo en el espacio. 
Conocer y comprender la cinemática y dinámica del sólido rígido y su aplicación en 


robótica. 
Saber analizar la estática de sistemas de cuerpos rígidos útiles en el campo de la robótica 


(marcos, máquinas, etc.) 
Estudiar las vibraciones mecánicas y su aplicación en robótica. 
Conocer y comprender los conceptos básicos sobre las leyes generales del 


electromagnetismo. 
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Analizar y resolver circuitos de corriente continua y alterna. 
Conocer los fundamentos de la electrónica y los circuitos básicos con amplificadores 


operacionales. 
Adquirir capacidad para resolver problemas que involucran cuestiones de mecánica, 


electromagnetismo y circuitos en el ámbito de la Ingeniería robótica. 
Conseguir destreza para aplicar el método científico con rigor en mediciones y cálculos y 


en la elaboración de informes de laboratorio. 
Capacidad de análisis y diseño de circuitos combinacionales y secuenciales, síncronos y 


asíncronos.  
Capacidad de análisis y diseño de circuitos digitales con utilización de circuitos integrados.  
Aplicar tecnologías digitales para la resolución de problemas y aplicaciones en diversos 


campos de aplicación.  
Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital, así como la 


interrelación entre sus diferentes elementos.  
Manejar las herramientas de diseño y programación necesarias que permitan el correcto 


desarrollo de un sistema digital.  
Seleccionar dispositivos lógicos programables sencillos.  
Conocimiento y aplicación de los fundamentos de lenguajes de descripción de dispositivos 


hardware.  


Programar y simular el comportamiento de sistemas digitales mediante un lenguaje de 
descripción hardware. 


Formación Básica: Informática. 
Conocer los componentes básicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones 


entre ellos. 
Entender los fundamentos electrónicos de los computadores digitales. 
Comprender los diferentes sistemas de representación de la información existentes en los 


computadores. 
Dominar los principios de la programación procedural.  
Resolver problemas de programación básica aplicando adecuadamente los tipos de datos 


elementales, los tipos de datos estructurados y las estructuras de control.  
Asimilar el concepto programación modular y saber aplicarlo en la resolución de 


problemas.  
Conocer el concepto de recursividad, aplicándolo a problemas sencillos.  
Comprender el concepto de fichero y saber utilizarlos.  
Ser capaz de utilizar herramientas de programación para editar, compilar, ejecutar y 


verificar un programa. Capacidad para aplicar estrategias de depuración, prueba y corrección de 
programas. 


Estudiar detalladamente los requerimientos de un problema e identificar los objetivos y sus 
dependencias. 
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Desarrollar la capacidad de abstracción y de generalización para buscar soluciones 
alternativas en el diseño de un programa.  


Saber programar bajo el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones, 
identificando posibles estrategias de solución a problemas con conceptos como la herencia, el 
polimorfismo o el encapsulamiento. 


Conocer estructuras de datos para la organización de la información que permita la 
obtención de algoritmos eficientes.  


Adquirir la capacidad para analizar con rigor la eficiencia de los algoritmos distinguiendo 
los conceptos de eficiencia en tiempo y en espacio.  


Saber comparar, en cuanto a su eficiencia, distintas soluciones algorítmicas a un mismo 
problema para reducir el coste computacional 


Conocer las familias más importantes de problemas algorítmicos y estudiar diferentes 
esquemas o paradigmas de diseño aplicables para resolverlos.  


Determinar el método de búsqueda más adecuado según las características de cada 
problema. 


Aplicar estrategias de búsqueda ciega y de búsqueda informada con el fin de planificar 
una secuencia de acciones que permitan encontrar una solución cumpliendo con las 
restricciones del problema.  


Desarrollar capacidad crítica para la verificación del algoritmo con todos los casos posibles 
de entradas de datos. 


 


Formación Básica: Matemáticas. 
El módulo de Matemáticas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en 


el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en 
robótica, pero también conocimientos matemáticos básicos para otras disciplinas como la física o 
la informática, entre otras. 


Dicho conocimiento redundará en un mejor aprovechamiento del estudio de otras 
disciplinas impartidas en el grado y servirá como base para una futura ampliación de los propios 
conocimientos matemáticos adquiridos.  


Asimismo, el aprendizaje y entrenamiento en matemáticas contribuirá a desarrollar un 
método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creatividad, la precisión y el rigor. 


Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el álgebra lineal y la geometría 
necesarias para entender la cinemática de los robots, como también los conocimientos que 
permitan establecer el problema cinemático directo.  


Al intentar posicionar partes móviles de un robot aparece el conocido como problema 
cinemático inverso, para el que hay que proporcionar principalmente conocimientos de cálculo 
diferencial de varias variables.  


Aparece también la necesidad de establecer modelos dinámicos en función del tiempo, 
utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinámica de los robots. 


La imposibilidad, en la práctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas 
que se afrontan conduce de manera natural a la obtención de soluciones aproximadas mediante 
métodos numéricos.  
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Cobra especial relevancia el uso de las funciones de variable compleja y la transformada 
de Fourier en el estudio de señales y su transformación entre el dominio del tiempo (o espacial) y 
el dominio de la frecuencia. 


Las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos son fundamentales a la hora de 
procesar la información obtenida por los sensores. La robótica probabilística intenta determinar la 
posición de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan. 


 
Metodologías docentes: 


La metodología docente a utilizar en las asignaturas del módulo se basará en los criterios 
generales detallados en el apartado 5.1.2. Los profesores encargados de la docencia 
especificarán en la Programación Docente de la asignatura cuáles de ellas se utilizarán y sus 
exigencias de asistencia presencial. 


 
Sistemas de evaluación: 
Los sistemas de evaluación a utilizar en las asignaturas del módulo se basarán en los 


criterios generales detallados en el apartado 5.1.2. En cada asignatura se especifica cuáles de 
ellos se tendrán en cuenta y su peso relativo en la evaluación final. 


 
Lenguas utilizadas: 


Las lenguas utilizadas a lo largo del proceso formativo serán el Castellano y el Gallego. En 
cualquier caso, en la Programación Docente de cada asignatura el alumnado tendrá información 
puntual de la lengua o lenguas en las que se imparte. 
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		Competencias que el estudiante adquirirá en el módulo:

		Resultados del aprendizaje:
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		Los sistemas de evaluación a utilizar en las asignaturas del módulo se basarán en los criterios generales detallados en el apartado 5.1.2. En cada asignatura se especifica cuáles de ellos se tendrán en cuenta y su peso relativo en la evaluación final.
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		Las lenguas utilizadas a lo largo del proceso formativo serán el Castellano y el Gallego. En cualquier caso, en la Programación Docente de cada asignatura el alumnado tendrá información puntual de la lengua o lenguas en las que se imparte.
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6.1. Personal académico disponible. 


La Comisión de Redacción del Grado en Robótica por la Universidad de Santiago de 
Compostela contempla la participación de las siguientes Áreas de Conocimiento relacionadas 
que pueden asumir la docencia: 


 
Tabla 6.1. Áreas de Conocimiento implicadas 


Arquitectura y Tecnología de Computadores 
Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial 


Economía, Sociología y Política Agraria 
Electrónica 


Ingeniería Agroforestal 
Ingeniería Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría 


Ingeniería Mecánica 
Estadística e Investigación Operativa 


Expresión Gráfica de la Ingeniería 
Física Aplicada 


Lenguajes y Sistemas Informáticos 
Matemática Aplicada 


Organización de Empresas 
Producción Vegetal 


Proyectos de Ingeniería 


 


Todas estas áreas de conocimiento con potencial implicación en el Grado en Robótica han 
mostrado su interés en participar en la docencia que se propone en esta memoria y, en su gran 
mayoría, han participado en la elaboración de las fichas de las materias. Para realizar una 
estimación de las necesidades docentes y, por tanto, de los recursos humanos necesarios para 
la impartición del nuevo grado se ha tenido en cuenta la normativa de la USC. En el caso de las 
asignaturas obligatorias se ha considerado un solo grupo para la docencia expositiva, dos para 
las interactivas y cinco para las tutorías en grupo. Para las asignaturas optativas se han 
considerado 1 grupo de interactivas y 2 de tutorías en grupo. Además, se ha tenido en cuenta la 
distribución horaria contemplada en las fichas de las asignaturas. Los resultados se muestran en 
la Tabla 6.2.: 
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Tabla 6.2. Estimación de necesidades. 


ASIGNATURA ECTS Horas 
totales 


Profesores equivalentes 
a tiempo completo 


CAD. Expresión Gráfica Normalizada 6,0 87 0,3625 
Física I 6,0 87 0,3625 
Física II 6,0 87 0,3625 


Fundamentos de Programación 6,0 87 0,3625 
Algorítmica y Estructuras de Datos 6,0 87 0,3625 


Electrónica Digital 6,0 87 0,3625 
Matemáticas I 6,0 87 0,3625 
Matemáticas II 6,0 87 0,3625 
Matemáticas III 6,0 87 0,3625 


Estadística 6,0 87 0,3625 
Automatización 6,0 87 0,3625 


Fundamentos de Automática 6,0 87 0,3625 
Teoría de Control 6,0 87 0,3625 


Redes y Comunicaciones 6,0 87 0,3625 
Sistemas Empotrados 6,0 87 0,3625 
Agentes Inteligentes 6,0 87 0,3625 


Aprendizaje Automático 6,0 87 0,3625 
Robótica Adaptativa 6,0 87 0,3625 


Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot 6,0 87 0,3625 
Mecanismos y Sensores 6,0 87 0,3625 


Robótica aérea 6,0 87 0,3625 
Robótica de Servicios 6,0 87 0,3625 


Robótica Industrial 6,0 87 0,3625 
Robótica móvil 6,0 87 0,3625 


Plataformas Software en Robótica 6,0 87 0,3625 
Proyectos Integrados I 6,0 87 0,3625 
Proyectos Integrados II 6,0 87 0,3625 
Proyectos Integrados III 6,0 87 0,3625 


Percepción y Procesado de Señales 6,0 87 0,3625 
Visión Artificial 6,0 87 0,3625 


Tecnología Eléctrica 6,0 87 0,3625 
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Economía del Sistema Agroalimentario y Forestal 6,0 54 0,2250 
Agricultura Inteligente 6,0 54 0,2250 


Robótica en la Agroindustria 6,0 54 0,2250 
Robótica aplicada al Medio Forestal y Natural 6,0 54 0,2250 
Plataformas robotizadas de uso agroforestal 6,0 54 0,2250 
Teledetección mediante drones y satélites 6,0 54 0,2250 


Agentes Conversacionales 6,0 54 0,2250 
Calidad y Pruebas en Robótica 6,0 54 0,2250 


Dispositivos y ecosistemas robotizados 6,0 54 0,2250 
Fundamentos de Emprendimiento y Gestión 


Empresarial 6,0 54 0,2250 


Gestión de datos para Robótica 6,0 54 0,2250 
Interacción Persona-Robot 6,0 54 0,2250 


Simulación Gráfica con CAD de sistemas robotizados 6,0 54 0,2250 
Servicios Web de Sensores 6,0 54 0,2250 


Tecnología y Resistencia de Materiales 6,0 54 0,2250 
Visión Artificial Avanzada 6,0 54 0,2250 


TOTAL 258 3561 14,8000 


En la tabla 6.3 se muestra la situación estimada para el curso 2018/19 de las áreas de 
conocimiento que participarían en la titulación, con indicación del número de horas que podrían 
impartir (Capacidad docente) y horas que imparten en las titulaciones ya existentes en la USC. 
Finalmente, se indica las horas libres disponibles en cada área (Capacidad de encargo). 


 Dada la novedad de la temática del grado en la USC, y la consideración de su impartición 
en el Campus Terra (Lugo), y considerando este análisis, independientemente del máximo 
aprovechamiento de la capacidad docente disponible en la mayoría de áreas, la docencia del 
Grado necesitaría reforzar alguna de las áreas de conocimiento implicadas en el grado. 


 
Tabla 6.3. Capacidad Docente y Disponibilidad. 


ASIGNATURA Capacidad 
Neta 


Total  
PDA 2018/2019 


Disponible Lugo 
2018/2019 


Arquitectura y Tecnología de Computadores 0,0 0,0 0,0 
Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial 480,0 218,4 261,6 
Economía, Sociología y Política Agraria 900,0 729,6 170,4 
Electrónica 0,0 0,0 0,0 
Ingeniería Agroforestal 6.802,0 3.589,5 3.224,5 
Ingeniería Cartográfica, Geodésica y 1.860,0 1.722,1 1.118,0 
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Fotogrametría 
Ingeniería Mecánica 180,0 23,0 238,0 
Estadística e Investigación Operativa 660,0 560,5 99,5 
Expresión Gráfica de la Ingeniería 990,0 628,4 361,6 
Física Aplicada 2.260,0 748,3 1.511,7 
Lenguajes y Sistemas Informáticos 330,0 233,9 96,1 
Matemática Aplicada 1.168,0 594,0 574,0 
Organización de Empresas 1.320,0 1.223,9 96,1 
Producción Vegetal 3.896,0 1.467,9 2.295,8 
Proyectos de Ingeniería 1.320,0 1.133,5 186,5 


A pesar de que gran parte de la carga docente podrá ser asumida por las áreas de 
conocimiento ya existentes en el Campus de Lugo, no es oportuno que el Grado en Robótica sea 
impartido íntegramente con los recursos materiales y humanos existentes únicamente en la EPS 
de Ingeniería (Campus Terra). Parte de los contenidos de las materias de este Plan de Estudios 
corresponden a las áreas de conocimiento integradas en el Departamento de Electrónica y 
Computación con profesorado en el Campus de Santiago de Compostela y en el Campus de 
Lugo. Es necesario reforzar con nuevos recursos humanos estas áreas de conocimiento 
asignadas al Campus de Lugo (o la creación de nuevas áreas afines a estas, como Ingeniería de 
Sistemas y Automática) y reforzar los mecanismos existentes que permiten la movilidad 
intercampus del profesorado especialista. 


En el cuadro siguiente se realiza un balance para las áreas de conocimiento, 
considerando únicamente la docencia de Formación Básica y la docencia de Formación 
Obligatoria, entendiendo que la optatividad de mención y la optatividad libre deben ofertada por 
las áreas con capacidad docente. 


 
Tabla 6.4. Capacidad Docente Necesaria. 


ÁREA DE CONOCIMIENTO 
Horas 


disponibles 
Campus 


Terra 


Horas 
necesarias en 
el Grado en 


Robótica 
Diferencia 


Arquitectura y Tecnología de Computadores 0,0 186,0 -186,0 


Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial 261,6 556,0 -297,6 


Electrónica 0,0 180,0 -180,0 


Ingeniería Agroforestal 3.224,5 360,0 2.864,5 


Ingeniería Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría 1.118,0 72,0 1.046,0 


Estadística e Investigación Operativa 99,5 72,0 27,5 


Expresión Gráfica de la Ingeniería 461,5 90,0 371,5 


Física Aplicada 1.518,4 216,0 1.302,4 


Lenguajes y Sistemas Informáticos 147,0 306,0 -159,0 
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Matemática Aplicada 610,0 180,0 430,0 


Proyectos de Ingeniería 294,7 72,0 222,7 


Considerando la distribución temporal, el calendario de implantación de la titulación y las 
áreas de conocimiento deficitarias, es posible realizar una planificación de las necesidades de 
refuerzo en recursos docentes: 


 
Tabla 6.5. Distribución temporal de las necesidades docentes. 


ÁREA DE CONOCIMIENTO 
Horas 


disponibles 
Campus Terra 


Horas necesarias en el Grado 
en Robótica 


(Cursos académicos) 


1º 2º 3º 4º 


Arquitectura y Tecnología de Computadores 0,0 0,0 108,0 78,0 0,0 


Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial 261,6 92,0 134,0 294,0 36,0 


Electrónica 0,0 72,0 108,0 0,0 0,0 


Lenguajes y Sistemas Informáticos 147,0 156,0 114,0 0,0 36,0 


 


En la tabla anterior únicamente se consideran las áreas de conocimiento existentes en la 
actualidad en la USC, a efectos de cálculo de las necesidades, independientemente de que, en 
el momento de creación de las nuevas plazas, se considerarán las áreas de conocimiento más 
adecuadas (como así se recoge en el plan de contratación e incorporación de PDI). Estas 
nuevas necesidades se implementarán, de acuerdo con la Secretaría Xeral de Universidades de 
la Consellería de Educación, Universidade e Formación Profesional de la Xunta de Galicia y de 
la Universidade de Santiago de Compostela, en el marco del acuerdo del mapa de titulaciones 
de 20 de marzo de 2017 y de los programas para consolidación de investigadores vigentes. 


Como garantía de la futura disponibilidad del profesorado necesario y adecuado para la 
docencia de este grado se incluye en esta memoria la Carta de Compromiso del Vicerrector de 
Profesorado de la Universidad de Santiago de Compostela y un plan de concreto y detallado de 
contratación e incorporación del profesorado necesario para el correcto desarrollo del título 
propuesto, incluyendo todas las áreas necesarias.  


En la siguiente tabla se expone el plan de contratación para la implementación de la 
docencia de carácter de Formación Básica y Obligatoria, entendiendo que la oferta de 
optatividad no puede generar necesidades de PDI. 


 
Tabla 6.6. Plan de Incorporación de PDI. 


AÑO Área de Conocimiento Tipo de Plaza Número de 
Plazas 


2019 Electrónica Tiempo parcial 1 
2020 Ingeniería de Sistemas y Automática Tiempo Completo con 2 
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vinculación estable 
Lenguajes y Sistemas Informáticos Tiempo Completo con 


vinculación estable 
1 


2021 Ciencia de la Computación e 
Inteligencia Artificial 


Tiempo Completo con 
vinculación estable 


2 


Arquitectura y Tecnología de 
Computadores 


Tiempo Completo con 
vinculación estable 


1 


 


Se contempla inicialmente la incorporación de 7 nuevas figuras de PDI (6 de ellas a 
Tiempo Completo y vinculación estable), la creación en la USC del área de conocimiento de 
“Ingeniería de Sistemas y Automática” y la dotación en el Campus de Lugo de las áreas de 
“Electrónica“ y de “Arquitectura y Tecnología de Computadores”. 


En esta memoria para la verificación del título se han indicado las áreas que tendrían 
presencia en la titulación, así como la necesidad de reforzar algunas de ellas con el fin de cubrir 
de forma satisfactoria las necesidades docentes de este nuevo grado. Concretamente, para la 
correcta impartición del primer curso 2019/20 ya se aprobó el 26 de abril de 2019 en Consejo de 
Gobierno de la USC, la oferta de una plaza T3P3 del área de conocimiento de “Electrónica” con 
la finalidad de impartir la materia del 2º semestre de “Electrónica Digital”. 


Además, será positivo para la titulación la creación de figuras de PDI en la USC dentro del 
área de “Ingeniería de Sistemas y Automática”. Sin embargo, en este momento no parece 
necesario modificar el plan de actuación para incluir la creación de áreas como “Tecnología 
Electrónica”, o “Teoría de la Señal y Comunicaciones” ya que las materias del plan de estudios 
que podrían asignarse al área de “Tecnología Electrónica” están en este momento cubiertas por 
el área de “Electrónica”, con afinidad total y perfectamente capacitada para impartirlas con 
profesorado del Campus de Santiago y con nuevas plazas en el campus de Lugo. De forma 
semejante, la materia más afín a “Teoría de la Señal y Comunicaciones”, “Redes y 
Comunicaciones”, será cubierta por el área de “Arquitectura y Tecnología de Computadores”, 
que es quien actualmente imparte una materia similar en el grado de Ingeniería Informática de la 
USC. 


 


Experiencia docente 


En lo que se refiere a la experiencia docente del personal académico, a continuación, se 
ofrecen los datos aportados por el Área de Tecnologías de la Información y las Comunicaciones 
(datos actualizados a 31/12/2017), correspondientes a las categorías, los quinquenios y los 
sexenios del profesorado con implicación en el Grado en Robótica: 


 
Tabla 6.7. Capacidad Docente. 


ASIGNATURA Media de Quinquenios 
por área 


Media de Sexenios 
por área 


Arquitectura y Tecnología de Computadores 3,5 4,2 
Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial 4,2 3,5 
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Economía, Sociología y Política Agraria 3,5 0,2 
Electrónica 4,0 2,3 
Ingeniería Agroforestal 3,2 1,2 
Ingeniería Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría 2,6 0,8 
Ingeniería Mecánica 0,0 0,0 
Estadística e Investigación Operativa 3,5 1,1 
Expresión Gráfica de la Ingeniería 3,4 0,0 
Física Aplicada 3,4 2,2 
Lenguajes y Sistemas Informáticos 4,1 1,4 
Matemática Aplicada 3,4 2,2 
Organización de Empresas 3,1 0,4 
Producción Vegetal 4,5 2,3 
Proyectos de Ingeniería 2,3 1,0 


 


Los datos anteriores muestran la importante y dilatada experiencia docente e 
investigadora, lo cual garantiza el éxito en la docencia de la nueva titulación de Grado. 


 


Ámbitos profesionales del profesorado 


En lo que se refiere al perfil profesional del profesorado docente, a continuación, se 
ofrecen los datos aportados por el Área de Tecnologías de la Información y las Comunicaciones 
(datos actualizados a 31/12/2017), correspondientes a las categorías, los quinquenios y los 
sexenios del profesorado con implicación en el Grado en Robótica: 


 


Área de Conocimiento Perfil Profesional Número de 
profesores 


Arquitectura y Tecnología de Computadores 


Catedrático/a de Universidad 1 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 1 
Profesor/a Titular de Universidad 5 


Ciencia de la Computación e Inteligencia Artificial 


Catedrático/a de Universidad 2 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 2 
Profesor/a Titular de Universidad 12 


Economía, Sociología y Política Agraria 


Profesor/a Asociado/a LOU 1 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 1 
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 1 
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Profesor/a Titular de Universidad 1 


Electrónica 
Catedrático/a de Universidad 1 
Profesor/a Titular de Universidad 5 


Ingeniería Agroforestal 


Catedrático/a de Universidad 2 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 6 
Profesor/a Interino/a de Substitución 1 
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 4 
Profesor/a Titular de Universidad 21 


Ingeniería Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría 


Profesor/a Colaborador/a 1 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 2 
Profesor/a Interino/a por vacante 2 
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 1 
Profesor/a Titular de Universidad 2 


Ingeniería Mecánica Profesor/a Asociado/a LOU 1 


Estadística e Investigación Operativa 


Catedrático/a de Universidad 5 
Profesor/a Colaborador/a 1 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 3 
Profesor/a Interino/a de Substitución 1 
Profesor/a Titular de Universidad 9 


Expresión Gráfica de la Ingeniería 


Profesor/a Colaborador/a 2 
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 3 
Profesor/a Titular de Universidad 1 


Física Aplicada 


Catedrático/a de Universidad 4 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 4 
Profesor/a Titular de Universidad 18 


Lenguajes y Sistemas Informáticos 


Profesor/a Contratado/a Doctor/a 4 
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 1 
Profesor/a Titular de Universidad 7 


Matemática Aplicada 


Catedrático/a de Universidad 3 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 3 
Profesor/a Interino/a por vacante 1 
Profesor/a Titular de Universidad 16 


Organización de Empresas 


Profesor/a Asociado/a LOU 5 
Catedrático/a de Universidad 2 
Profesor/a Colaborador/a 1 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 4 
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Profesor/a Interino/a de Substitución 5 
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 3 
Profesor/a Titular de Universidad 6 


Producción Vegetal 


Catedrático/a de Universidad 3 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 4 
Profesor/a Titular de Universidad 12 


Proyectos de Ingeniería 


Profesor/a Asociado/a LOU 2 
Catedrático/a de Universidad 1 
Profesor/a Contratado/a Doctor/a 2 
Profesor/a Titular de Universidad 2 


Como es lógico, no es posible que el Grado en Robótica pueda ser impartido íntegramente 
con los recursos materiales y humanos existentes en la EPS de Ingeniería (Campus Terra), no 
obstante, la parte básica y general del Plan de Estudios sí podrá ser asumida en gran medida 
por las áreas de conocimiento ya existentes en el campus de Lugo, debiendo recurrirse a los 
mecanismos necesarios para la captación de los recursos materiales y humanos no existentes 
en la actualidad. 


Parte de la docencia del Plan de Estudios pertenece a los campos científicos de las áreas 
de conocimiento del departamento de Electrónica y Computación con profesorado en el Campus 
de Santiago de Compostela y en el Campus de Lugo, campus en el que se deberá aumentar los 
recursos. Es necesario reforzar con más recursos estas áreas de conocimiento (o la creación de 
nuevas áreas afines a estas) con especialistas cuyo destino en el campus de Lugo y fortalecer 
los mecanismos existentes que permiten la movilidad intercampus del profesorado especialista. 
Con carácter general se procurará que todo el profesorado de nueva contratación posea el perfil 
directamente relacionado con la robótica y la automática con el fin de ir dotando al grado de una 
masa crítica de profesionales que puedan orientar adecuadamente al alumnado de cara a su 
vida profesional. 
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D. Ernesto González Seoane, Vicerreitor de Profesorado de la Universidad de Santiago 


de Compostela 


 


Comunica la existencia de un Plan de Incorporación de Personal Docente e Investigador 


para el correcto desarrollo del título propuesto, incluyendo todas las áreas necesarias 


para la docencia del Grado en Robótica por la Universidad de Santiago de Compostela, 


tal y como se recoge en la Memoria de Título. 


Estas nuevas necesidades se implementarán, de acuerdo con la Secretaría Xeral de 


Universidades de la Consellería de Educación, Universidade e Formación Profesional 


de la Xunta de Galicia y de la Universidade de Santiago de Compostela, en el marco del 


acuerdo del mapa de titulaciones de 20 de marzo de 2017 y de los programas para 


consolidación de investigadores vigentes. 


 


 


(documento firmado electrónicamente) 
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		6.1. Profesorado

		CompromisoPDI_Robótica.pdf_asinado



				2019-05-20T11:35:53+0200

		España












6.2. Otros recursos humanos disponibles. 


La Escuela Politécnica Superior de Ingeniería, centro en el que se impartirá el Grado en 
Robótica, conjuntamente con otras titulaciones, cuenta con el siguiente personal de 
administración y servicios (PAS), que contribuirá con su trabajo al correcto desarrollo de la nueva 
titulación: 


 


UNIDAD DE APOYO A LA GESTIÓN DE CENTROS Y DEPARTAMENTOS Dotación 


Personal de Administración 


Responsable de la Unidad 1 
Puesto Base 3 
Responsable de Asuntos Económicos 1 
Secretaria de Dirección del Centro 1 
Secretaria de Departamento  2 


Conserjería 
Conserje 1 
Auxiliar Técnico Informático 3 
Oficial de Servicios 1 


Finca de Prácticas 
Técnico de Investigación 1 
Jardinero 2 


PERSONAL DE OTRAS UNIDADES / SERVICIOS Dotación 
Área de Informática Técnico Especialista Informático 1 
Dpto. de Producción Vegetal y 
Proyectos de Ingeniería Técnico de Investigación 1 


 


La EPS de Ingeniería cuenta 18 personas dentro del sector de Personal de Administración 
y Servicios (PAS) para asumir la gestión de un centro con múltiples titulaciones y gran número 
de actividades docentes y de investigación. Aunque el número actual de PAS es suficiente, se 
deberán analizar las necesidades creadas por la reciente implantación de las titulaciones 
adaptadas al Espacio Europeo de Educación Superior para determinar la conveniencia o no de 
un refuerzo del personal administrativo y de servicios. 


Además, y considerando las necesidades específicas del grado en Robótica, se prevé la 
participación de personal con el perfil adecuado para el apoyo técnico en laboratorio. Para ello se 
aporta en esta Memoria una Carta de Compromiso del Vicerrector de Investigación e Innovación 
de la Universidad de Santiago de Compostela para la incorporación de nuevo personal de 
mantenimiento que permita garantizar un adecuado mantenimiento y gestión de los equipos 
puestos a disposición del alumnado en los laboratorios. 
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D. Vicente Pérez Muñuzuri, Vicerreitor de Investigación e Innovación de la 


Universidad de Santiago de Compostela 


 


Comunica que periódicamente la Universidad firma un convenio con la Xunta de 


Galicia para la incorporación de personal técnico en sus servicios. Este convenio 


permitirá la incorporación de nuevo personal de mantenimiento que permita garantizar 


un adecuado mantenimiento y gestión de los equipos puestos a disposición del 


alumnado en los laboratorios para la docencia del Grado en Robótica por la Universidad 


de Santiago de Compostela. 


Para ello se contempla la financiación necesaria a través de convenio entre la Secretaría 


Xeral de Universidades de la Consellería de Educación, Universidade e Formación 


Profesional de la Xunta de Galicia y la Universidade de Santiago de Compostela. La 


financiación a partir del año 2021 se prevé dentro del convenio correspondiente a la 


acreditación del Campus Terra (donde está adscrita la EPS de Enxeñaría). 


 


En Santiago de Compostela, a 24 de abril de 2019 


 


 


 


Fdo. Vicente Pérez Muñuzuri 


Vicerreitor de Investigación e Innovación 
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		6.2. Otros recursos humanos

		CompromisoMantenimiento_asinado



				2019-04-30T09:36:17+0200

		España












7. RECURSOS MATERIALES Y SERVICIOS. 


7.1. Justificación de la adecuación de los medios materiales y servicios disponibles. 


Esta nueva titulación dispondrá de los recursos e infraestructuras propios, necesarios y 
adecuados para la perfecta impartición del grado. La docencia de la titulación se impartirá en 
aulas de teoría, laboratorios docentes de diferentes características específicas y seminarios. 
Además dispondrá de espacios para el trabajo autónomo del alumnado (individual o en grupo), y 
otros servicios. 


Los estudios de Grado propuestos se desarrollarán en las instalaciones de la Escuela 
Politécnica Superior de Ingeniería de la Universidad de Santiago de Compostela, en el Campus 
de la ciudad de Lugo. En esta Escuela se imparten actualmente otras titulaciones oficiales de 
Grado y Máster, por lo que sus instalaciones serán compartidas por todas ellas, como lo han sido 
hasta el momento por las titulaciones actuales. 


 


Titulaciones de Grado 


Doble Grado en Ingeniería Agrícola e Agroalimentaria y en Ingeniería Forestal y del Medio Natural 
Grado en Ingeniería Agrícola e Agroalimentaria 


Grado en Ingeniería Civil 
Grado en Ingeniería Forestal y del Medio Natural 


Grado en Paisaje 


 


Titulaciones de Master Oficial 
Máster Universitario en Dirección de Proyectos 
Máster Universitario en Ingeniería Agronómica 
Máster Universitario en Ingeniería de Montes 


Máster Universitario en Gestión Sostenible de la Tierra y del Territorio 
Máster Universitario en Operaciones e Ingeniería de Sistemas Aéreos no Tripulados 


 


A continuación, se detallan los espacios de los que se dispone y los equipamientos y 
servicios instalados en ellos. 


Aulas de uso general: 


El Centro cuenta con 18 aulas de uso general, repartidas en cuatro aularios 
independientes y dos pabellones mixtos,  con la siguiente capacidad y equipamiento1: 


 


Número Capacidad Equipamiento 
4 131 Todas ellas están equipadas con ordenador, cañón de vídeo, 


                                                      
1 https://www.usc.es/gl/centros/eps/Recursos_materiais/aulas.html  
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6 84 retroproyector, encerado y conexión a internet por cable y wi-fi. 
Las dos de menor capacidad, disponen de mesas móviles 


individuales. 4 70 
1 54 
1 44 
2 30 


 


Aulas de pequeñas dimensiones o Seminarios: 


En el Centro se dispone de 6 seminarios, indicados para la utilización con grupos 
reducidos y para la docencia interactiva y tutorada. Se localizan en tres pabellones de uso mixto, 
donde también se alojan laboratorios y despachos del profesorado. Estas pequeñas aulas tienen 
la siguiente capacidad máxima y equipamiento: 


 


Número Capacidad Equipamiento 
1 42 


Todas ellas están equipadas con ordenador, cañón de vídeo, 
encerado y conexión a internet por cable y wi-fi. Tres de ellos 


cuentan también con retroproyector. 


1 31 
4 24 
1 23 
1 16 
1 12 


 


Aulas de informática: 


El Centro dispone de 7 aulas de informática de 20 puestos para estudiantes cada una 
perfectamente equipadas, por lo que la capacidad total del centro es de 140 puestos. Además, 
se dispone de cobertura de red inalámbrica en todo el edificio para el acceso a la red. Una de 
estas aulas está siempre a disposición del alumnado del Centro para la consulta y el trabajo 
individual. 


De manera complementaria a estas aulas, el Centro dispone de 20 ordenadores portátiles 
que pueden ser utilizados en cualquiera de las aulas de uso general o seminarios, si fuese 
necesario. 


 


Lugares de utilización específica: 


Al tratarse de una Escuela Politécnica en la que se imparten diferentes titulaciones de 
ingeniería relacionadas de carácter agroforestal y civil, las instalaciones anteriores se 
complementan con un conjunto de laboratorios y naves taller que se encuentran repartidos por 
los tres pabellones del Centro. Estos pabellones, junto con los cuatro aularios, el edificio 
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administrativo y las fincas de prácticas, constituyen el conjunto de las instalaciones de la 
Escuela2. 


Concretamente, se dispone de 18 laboratorios y 8 naves taller, siendo los más 
directamente implicados en esta titulación de Grado los laboratorios de Cálculo de Estructuras, 
de Mecanización, de Topografía y de Electrotecnia, y las naves taller de Materiales y Tecnología 
Mecánica, de Construcción, de Mecanización y de Hidráulica, además de los espacios definidos 
como de usos múltiples3. 


Por otro lado, también se dispone de dos aulas genéricas de Expresión Gráfica (que se 
pueden convertir en una sola), de 37 y 35 plazas, y de un seminario de Geomática, de 22 plazas, 
como complemento para las prácticas de estas disciplinas. 


Existe asimismo la posibilidad de utilizar la finca de prácticas adscrita al Centro dotada de 
una nave con maquinaria agrícola y forestal. Todos estos espacios sirven de escenario al 
importante trabajo de prácticas que requieren prácticamente todas las asignaturas propuestas 
para este Grado, y para cuyo desarrollo se emplea en cada caso el equipamiento adecuado, 
propiedad de la USC y gestionado por el centro. 


 


Otras instalaciones: 


Además de los espacios mencionados anteriormente, la Escuela Politécnica Superior de 
Ingeniería cuenta con un Salón de Actos y con una Sala de Juntas de menores dimensiones, 
dotada con medios para videoconferencia4. En el siguiente cuadro se recoge la dotación 
detallada de ambos espacios: 


 


Local Capacidad Equipamiento 


Salón de Actos 250 
Cuenta con ordenador, tres cañones de vídeo con pantallas de 
gran formato, conexión física a internet, megafonía y equipo de 


sonido. 


Sala de Juntas 51 
Cuenta con ordenador, tres cañones de vídeo, equipo de 


videoconferencia, conexión física a internet, encerado 
electrónico, TV y equipos de reproducción de VHS y DVD. 


 


También existe una sala para reuniones, conocida como Sala de Personal, dotada con 
una mesa grande y sillas, y con una capacidad para 12 personas. 


Por último, el Centro cuenta con un servicio de reprografía abierto al público en general, 
atendido por una empresa concesionaria externa. 


Biblioteca y locales para el trabajo autónomo del alumnado: 
                                                      
2 https://www.usc.es/gl/centros/eps/Recursos_materiais/  
3 https://www.usc.es/gl/centros/eps/Recursos_materiais/laboratorios.html  
4 https://www.usc.es/gl/centros/eps/Recursos_materiais/espazos_comuns.html  
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No existe en este Centro una biblioteca propia. Este servicio está cubierto por la Biblioteca 
Intercentros del Campus de Lugo5, que forma parte de la Biblioteca Universitaria de la USC. Se 
trata de un edificio situado al lado de la Escuela Politécnica Superior, que cuenta con los 
siguientes servicios: 


 


Varias salas de lectura, organizadas por contenidos temáticos. 
Préstamos en sala y a domicilio. 
Préstamo interbibliotecario. 
Hemeroteca (revistas y prensa, en formato electrónico y en papel). 
Salas de trabajo en grupo. 
Sala de investigadores. 
PCs para el acceso a la red y la consulta de Proyectos Fin de Carrera. 
Más de 1.600 puestos de lectura. 
Amplios horarios de apertura, sobre todo en períodos de exámenes. 


 


Convenios para la realización de prácticas externas. 


En esta titulación de Grado las prácticas externas se contemplan como obligatorias con 
una carga de 12,0 ECTS, por lo que es necesario garantizar una oferta anual de plazas para 
prácticas externas que cubra la demanda de los estudiantes del Grado. Las prácticas consistirán 
en la realización, por parte del alumno, de prácticas en una empresa o organismo durante 30 h 
más la elaboración del informe correspondiente, a efectos de obtención de 12 créditos 
equivalentes (1 crédito ECTS = 25 horas de prácticas).  


La oferta de prácticas en el Grado se sustentará en el actual Programa de Prácticas 
Externas que gestiona la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería, cuya coordinación recae en 
la Subdirección de Prácticas Externas e Orientación Laboral6 y en la Comisión de Título. En este 
sentido, la EPS de Ingeniería cuenta con cerca de 400 convenios con empresas e instituciones 
para que el alumnado de las distintas titulaciones que se imparten en ella pueda realizar 
prácticas externas. Es necesario subscribir nuevos convenios para garantizar la disponibilidad de 
las 50 plazas anuales para los alumnos de nuevo ingreso contemplados en el apartado 1.3 de la 
presente memoria. 


 


Condiciones de accesibilidad: 


Por la construcción relativamente reciente de la Escuela y la Biblioteca Intercentros, 
prácticamente todas las instalaciones generales de uso docente comentadas anteriormente 
reúnen condiciones de accesibilidad adecuadas para personas con discapacidad. En todo caso, 
cualquier mejora, modificación o ampliación deberá observar los criterios de accesibilidad 
universal y diseño para todos, según lo dispuesto en la Ley 51/2003, de 2 de diciembre, de 
                                                      
5 http://www.usc.es/gl/servizos/biblioteca/busc/centros/intcentroslugo/index.html  
6 http://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/practicas_externas.html  
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igualdad de oportunidades, no discriminación y accesibilidad universal de las personas con 
discapacidad. 


 


Recursos en red para la docencia: 


En este apartado es importante señalar que la Universidad de Santiago de Compostela 
cuenta con un Centro de Tecnologías para el Aprendizaje (CeTA)7 que ofrece los recursos 
necesarios para la elaboración de cursos virtuales a través del Campus Virtual. 


 


Mecanismos para garantizar la revisión y el mantenimiento: 


Los servicios de Conserjería del Centro tienen la responsabilidad del mantenimiento 
general de las instalaciones, con la ayuda del buen uso por parte de toda la comunidad 
universitaria. 


Además, la USC cuenta con los siguientes servicios técnicos de mantenimiento y 
reparación, bajo responsabilidad del vicerrectorado con competencias en materia de 
infraestructuras: 


 


    a) Infraestructuras materiales: 
   Oficina de arquitectura y urbanismo8 
   Oficina de gestión de infraestructuras9 
    Servicio de medios audiovisuales10 
   Servicio de prevención de riesgos laborales11 


 


 


  b) Recursos informáticos: 
   Área de TIC12 
   Centro de tecnologías para el aprendizaje13 
   Red de aulas de informática14 


 


                                                      
7 http://www.usc.es/es/servizos/ceta/  
8 http://www.usc.es/es/servizos/oau/  
9 http://www.usc.es/es/servizos/oxi  
10 http://www.usc.es/es/servizos/servimav  
11 http://www.usc.es/sprl  
12 http://www.usc.es/gl/servizos/atic/  
13 http://www.usc.es/ceta/  
14 http://www.usc.es/gl/servizos/atic/rai  
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7.2. Equipamiento e infraestructuras específicas para la docencia en el Grado de Robótica 
por la USC. 


En los cuadros siguientes se cita el equipamiento e infraestructuras a disposición de la 
USC que podrían ser empleados y aprovechados en la docencia de este grado propuesto. 


 


Robótica 
kits de experimentación: 3 Raspberry Pi 3, 2 BQ Zum Box, 2 Makeblock mBot v1.1, 2 Makeblock 


mBot Ranger Bluetooth. 
5 Kits Arduino Starter, 2 Octopus Brick, 2 Kits de sensores: presencia, presión, humo, humedad, 


temperatura. 
5 robots móviles Pioneer: 3 unidades Pioneer 3DX y 2 Pioneer 3AT. Equipados con sensores de 


contacto, de ultrasonidos y escáner láser. 
Los escáneres laser que portan los robots son de la marca SICK. 


En particular 3 de ellos son LMS 200 (campo de visión de 180º), mientras que otros 3 son del modelo 
LMS 100, con un campo de visión de 270º 


1 Robot Humanoide Nao H25 equipado con sensores inerciales, visión, ultrasonido y táctil 
1 Robot aéreo: UAV AscTec Pelican. Este UAV es de tipo cuadrirrotor, y consta de CPU embebida, 


GPS, IMU, y conexión con WiFi y radiofrecuencia. 
1 robot robuLAB-10 de Robosoft equipado con un láser SICK, cámara de visión AXIS, sensores de 


ultrasonido, infrarrojo y contacto. 
1 cabeza estereoscópica PTZ, Biclops, de prestaciones medias y una cabeza PTVZ, TO40 de 


Robulab, de alta velocidad. 
Cámara Motion Blitz de alta velocidad con iluminación pasiva, una cámara termográfica por 


infrarrojos, FLIR SC620 24º 
Cámara RANGER E55 3D de alta resolución, y un sistema eye-tracking de SMI 


Cámaras de visión omnidireccional (PointGrey Chameleon y Videre Design). 
Sensores para visión RGBD (Kinnect de Microsoft, Asus XtionProlive, Orbbec Astra Pro), visión 


estéreo (Videre Design que incluyen hardware de cálculo de la imagen de disparidad). 


 


Robótica aérea no Tripulada 
1 Sistema RPA cuadricóptero despegue y aterrizaje vertical Fostech FPV. 


1 Sistema RPA cuadricóptero despegue y aterrizaje vertical Microdrones MD4-1000. 
1 Vehículo aéreo de despegue vertical no tripulado Microdrone MD-4200 


1 Parrot Disco. 1 X8 Skywalker 


1 Pixhawk, 1 Ardupilot y 1 PX4 software 
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Instrumentación 
Estación de soldadura JBC CD-2BD de aire caliente de 700 W. 


Generador de ondas Tektronix AFG3102C 
Espectrómetro Ocean Optics BV Modelo HR2000+: para la caracterización y medida de las células 


solares y otros dispositivos fotónicos 
Microscopio Leica DMS300: sistema de microscopía digital con óptica, cámara digital y sistema de 


brazo móvil para micrografía (fotografiado de chips) y microsoldaduras. 


 


Instrumentación electrónica 
Osciloscopios Tektronik. 
Fuentes de alimentación. 
Multímetros y Baterías. 


Microncontroladores Arduino. 
Medidores de carga de baterías. 


Cargadores de baterías. 
Medidor de parámetros de motores (consumo, rpm, temperatura). 


 


Recogida de datos 
Láser Escáner 3D Trimble GX Advanced 


Georradar MALÅ ProEx con antenas de 100, 250, 500, 800 MHz 
Espectrorradiómetro Portátil tipo HandHeld para observación de 325 a 1075 nm 


Espectrómetro Ocean Optics Jaz equipado con dos radiómetros para mediciones de referencia sobre 
el terreno de irradiancia y reflectancia en campo. 


Espectrorradiómetro de campo. 
Sensor multiespectral de seis bandas Tetracam Mini-MCA configurado para las longitudes de onda 


532nm, 551 nm, 570 nm, 673 nm, 702 nm y 802 nm. 
Sensor multiespectral de cuatro bandas+RGB MicaSense-Parrot Sequoia configurado para las 


longitudes de onda, 550 nm, 660 nm, 735 nm y 790 nm, incluyendo sensor de irradiancia. 
Cámara réflex RGB Olympus EP1 
Cámara réflex RGB Sony A6000 


Cámara integrada Phantom 3 Professional 12 mp 4K video 
Cámara multiespectral Micasense. 


Cámara termográfica Xenics Gobi 640E 
Cámara RGB Sony Nex 6. 
Cámara RGB Sony Nex 7. 


9 Cámaras digitales Nikon D70 
14 Teodolitos electrónicos y 7 Teodolitos ópticos 


6 Niveles automáticos y 1 Nivel Láser 
14 Estaciones Totales (diferentes modelos) 


8 GPS de alta precisión 
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Software 
Agisoft Photoscan Professional Educational (NODE LOCKED) 


Clark Labs (incluye IDRISI Kilimanjaro y CartaLinx 
Cloud Compare (procesamiento LiDAR) 


DEFINIENS 
ESRI (incluye licencias concurrentes prácticamente ilimitadas de los programas ArcView 9, ArcView 


3.3, ArcInfo 9, Arc Editor 9, ArcIMS, ArcSDE) 
Freehand MX de Macromedia (10 licencias) 


Geomatica Total Educational Suite (20 licencias) 
Illustrator CS3 de Adobe (10 licencias) 


Intergraph (incluye licencias imilitadas de Geomedia) 
Leica (incluye ERDAS y extensiones) 


Macromedia 5.0 de Avenza System (10 licencias) 
Macromedia 7.0 de Avenza System (10 licencias) 


MatLAB (procesamiento de imagen y procesamiento LiDAR) 
PCI Geomática 


Photomodeler (10 licencias) 
Photoscan (fotogrametría) 


QGIS (sistema de información geográfica) 
Restituidores digitales Digi3D (11) 


Restituidor digital PhoTopol (1) 
SNAP (teledetección) 


Trimble Total ControlTM (paquete educacional de 100 licencias) 


 


 


7.3. Previsión de adquisición de los recursos materiales y servicios necesarios. 


A la vista de lo contemplado en esta memoria, para poder afrontar con garantías de éxito 
la docencia de este grado es necesario adecuar y ampliar algunas de las instalaciones existentes 
en la EPS de Ingeniería. 


El esfuerzo más significativo en infraestructuras docentes para el grado propuesto 
corresponde a laboratorios de ordenadores ya existentes y operativos, compartibles con otras 
titulaciones. Un gran número de asignaturas de los módulos prevén realizar sus prácticas en 
estas instalaciones. A pesar de esto, es necesario adecuar al menos dos aulas de informática a 
las necesidades específicas de este grado. Se requiere un espacio libre para el manejo de 
sistemas robotizados móviles interconectados con los sistemas informáticos del aula. 
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Es necesario adecuar los laboratorios ya existentes de Física, Electrotecnia, Mecanización 
y de Geomática para adecuarlo a las nuevas necesidades del grado. El compromiso de la USC 
con la docencia en robótica es firme, y será necesario dotar a la EPS de Ingeniería de un 
laboratorio nuevo dedicado específicamente a Robótica reservando este espacio y equipando 
este laboratorio con robots de diferentes tipos que serán la infraestructura docente para varias de 
las materias incluidas en el grado (Comunicación y Sistemas, Sistemas Sensoriales y Robótica). 


La EPS de Ingeniería (USC), con el apoyo de la Consellería de Educación, Universidade e 
Formación Profesional de la Xunta de Galicia, se compromete a reservar nuevos espacios y 
dotarlos del equipamiento necesario para la docencia específica de este grado. Este compromiso 
se enmarca dentro del Plan Estratégico del Campus Terra para los años 2019/2022 conveniado 
con la Consellería de Educación, Universidade e Formación Profesional. 


Las necesidades contempladas en la Memoria Económica de Necesidades Materiales se 
recojen en la siguiente tabla: 
 


Espacio Materias Afectadas Equipamiento 
Adecuación de Aulas de 


Informática Todas Actualización con GNU/Linux y el software 
necesario 


Adecuación del 
Laboratorio de 
Electrotecnia y 
Automatización 


Automatización 
Fundamentos de 


Automática 
Teoría de Control 


Tecnología Eléctrica 


Ubicación de los paneles de automatización 
industrial, puestos dotados con sistema 


mecatrónico 


Adecuación de los 
Laboratorios de Física 


Física I 
Física II 


Electrónica Digital 
Robótica industrial 


Dotación de material para prácticas 
específicas 


Laboratorio de 
Instrumentación Todas 


Dotación de material adecuado para poder 
llevar a cabo soldaduras, pequeños 
montajes, reparación y soldadura 


Adecuación del Aula de 
Informática 3 Laboratorio 


Mecanización, 
Sensorización y Visión 


artificial 


Mecanismos y Sensores 
Percepción y procesado de 


señales 
Visión Artificial 


Sistemas empotrados 


Banco de transmisiones. Adquisición de 
sensores y mecanismos. Ubicación e 


instalación de las cámaras 


Laboratorio de Robótica I 


Robótica Adaptativa 
Agentes inteligentes 


Computación Distribuida 
para Sistemas Multirrobot 
Plataformas Software en 


Robótica 
Proyectos Integrados I y II 


Robots manipuladores. Robots móviles de 
bajo coste. 


Kits de ingeniería y robótica que permitan el 
ensamblaje de robots controlados por 


Arduino, Raspberry Pi,... 
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Laboratorio de Robótica II 


Proyectos Integrados II  
Percepción y Procesado de 


Señales 
Redes y Comunicaciones 


Sistemas Empotrados 
Robótica aérea 


Robótica de Servicios 
Robótica industrial 


Robots aéreos. Robots de servicios y 
bípedo humanoide. 
Robots con capacidad de desplazamiento en 


exteriores y capacidad de carga. 


 


En cuanto a la distribución temporal de estas actuaciones: 


 
Espacio 1º año 2º año 3º año 4º año 


Adecuación de Aulas de Informática     
Adecuación del Laboratorio de Electrotécnia y Automatización     
Adecuación de Laboratorios de Física I y Física II     
Laboratorio de Instrumentación   
Adecuación del Aula de Informática 3 para Laboratorio 
Mecanización, Sensorización y Visión artificial    
Laboratorio de Robótica I     
Laboratorio de Robótica II     
Adecuación física de espacios en la EPS a las nuevas 
necesidades     


 


Es importante destacar que actualmente se disponen de equipamientos e infraestructuras 
para la docencia de la oferta existente en la EPS de Ingeniería. Por último, con respecto a la 
Biblioteca, su uso y sus recursos es necesario ampliar las fuentes al ámbito de la robótica. 


En relación con los mecanismos para garantizar la revisión y el mantenimiento de los 
materiales y servicios disponibles, el Centro revisará al Final de cada cuatrimestre la adecuación 
de los equipamientos docentes en función de las solicitudes del profesorado y de las actividades 
que este llevará a cabo. Una vez detectadas las necesidades se realizará la renovación o 
compra de nuevo equipamiento antes del inicio del siguiente curso. La dotación y/o renovación 
del equipamiento de los laboratorios docentes estará sistematizada en el Centro dentro de su 
Plan de Calidad a través de procedimientos específicos. Estos procedimientos se refieren, en 
todo caso, a la adquisición y/o renovación regular de material cuando el centro cuente con todas 
las instalaciones necesarias. 


Mecanismos para garantizar la revisión y el mantenimiento: 


Además de la previsión de contar con personal destinado específicamente al 
mantenimiento de las instalaciones y equipos específicos del grado en Robótica, de la 
disponibilidad de los servicios técnicos de mantenimiento y reparación propios de la USC y de 
los seguros de cobertura para substitución y reparación de equipos e instalaciones, se cuenta 
con la dotación económica anual de la EPS de Ingeniería, que dedica anualmente el 30% de su 
presupuesto a renovación de equipos, y con una dotación económica específica. 
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En la Memoria Económica del Grado en Robótica se han detallado las partidas anuales 
necesarias para la adecuación de espacios, adquisición de nuevas infraestructuras, así como 
adecuación y mantenimiento de las mismas durante los cuatros primeros años de implantación 
del grado.  En el curso 2019/20 se prevé una inversión inicial de 349.650 €.  En la tabla que se 
muestra más abajo se resumen los presupuestos necesarios para el mantenimiento de los 
laboratorios más específicos de la titulación. Se excluye el aula de informática dado que su 
dotación y adecuación inicial se incluye en los 349650€ anteriormente mencionados y previstos 
para el curso 2019/20, mientras que para su mantenimiento se seguirá una estrategia similar a la 
que actualmente se está aplicando en la EPS para el resto de aulas de informática. 


En aquellos casos en los que ha sido posible, se ha escalonado el presupuesto en varios años, 
permitiendo así una mejora progresiva del laboratorio conforme vayan aumentando el número de 
asignaturas que los emplean. Esto proporcionará la flexibilidad necesaria para la adecuación 
progresiva de plataformas, y para corregir deficiencias o carencias que se vayan detectando.  
Este es el caso del laboratorio de robótica I (en la Memoria Económica se recogen las 
cantidades de 41.670 € en el curso 2020/21, 14.700 € en el curso 2021/22 y 13.000 € en el curso 
2022/23) 


En general los gastos recurrentes necesarios para el normal funcionamiento de los laboratorios 
serán asumidos con la dotación económica anual de la EPS de Ingeniería 
 
En el caso del laboratorio de robótica I los gastos recurrentes podrán ser debidos a la necesidad 
de reparaciones o sustituciones de los robots necesarios en las prácticas de las distintas 
asignaturas de la titulación, incluyendo la reparación o reemplazo por deterioro de: baterías, 
bases de control, ordenadores portátiles dedicados al control de robots, sensores (RGBD, 
escáner láser, etc.) , brazos que portan los robots, servos, chasis, perfiles, estructuras, kits de 
montaje de robots, microcontroladores, computadores en una placa (SBCs), ruedas, tornillería, 
cables, etc. También será necesario el reemplazo o sustitución de material para la construcción 
de entornos artificiales para el desarrollo de retos en caso de deterioro 


En el caso del laboratorio de robótica II, este laboratorio incluirá las plataformas más costosas 
(robots móviles algunos de ellos con capacidad significativa de carga y movimiento en exteriores, 
robots humanoides etc.), por lo que una parte de los costes recurrentes se emplearán para 
reparaciones, perfiles y adecuación de estos robots para resolver tareas concretas en exteriores, 
así como baterías. Una parte importante de los gastos recurrentes estimados para este 
laboratorio se dedicará a la reparación, sustitución de piezas, o reemplazo de los drones, debido 
a la posibilidad de que alguno de ellos sufra algún aterrizaje brusco debido a los inevitables 
errores que contengan los prototipos de controlador que sean desarrollados por los alumnos 
como una parte irrenunciable de su formación. 


En el caso del laboratorio de Física I, los gastos recurrentes se deben a la necesaria reposición 
de componentes básicos para circuitos (resistencias, condensadores, amplificadores 
operacionales, puertas lógicas, flip-flops, etc.), sensores y/o actualización de alguna placa 
Arduino/RaspBerry PI, así como el mantenimiento de los experimentos de física del 
laboratorio (rotura de piezas por desgaste, avería de componentes, etc.), la sustitución de 
material fungible (alfombrillas aislantes, papel secante, material de vidrio, etc.) o equipos de 
medición. 
 
En el laboratorio de Física II, se contemplan gastos recurrentes debido al mantenimiento de los 
brazos robóticos (substitución de piezas de desgastadas o partes electrónicas), mantenimiento 
de los experimentos de física del laboratorio (rotura de piezas por desgaste, avería de 
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componentes, etc.), reposición de sensores Arduino y/o actualización de alguna placa 
Arduino/RaspBerry PI. Adquisición de material fungible (material de vidrio, etc.) 


En el laboratorio de mecanización, sensorización y visión artificial, se contemplan gastos 
recurrentes debido a la actualización periódica de tarjetas gráficas (GPU) necesarias para 
entrenamiento de algoritmos de DL, actualización/reparación monturas pan-tilt, cámaras y 
sensores RGBD y actualización periódica de hardware de muy bajo coste (Placas Raspberry PI, 
tarjetas SD, Google Coral TPU USB Accelerator, NVIDIA Jatson Nano, cámaras/ monturas pan-
tilt para Raspberry PI, etc.) 


Finalmente, la realización de las prácticas en el laboratorio de electrotecnia y automatización 
implicará un probable desgaste de la pulsetería y los elementos de conexionado, así como el 
deterioro de elementos de protección, mando y señalización por conexionado incorrecto de los 
mismos durante el aprendizaje. Se realizarán revisiones semestrales para comprobación del 
correcto funcionamiento de los paneles, realizándose la sustitución de las piezas deterioradas, 
estimándose un coste de 1200 euros anuales, dada la carga de alumnado y la cantidad de 
prácticas desarrolladas. 
 
Finalmente, el laboratorio de instrumentación será el que presenten unos gastos recurrentes más 
bajos, centrados en la reposición de consumibles, superficies empleadas para imprimir, 
sustitución de herramientas empleadas para el acabado, reparaciones y/o mantenimiento, 
tornillería, reposición de material para soldaduras, etc. 
 
Laboratorio Gastos recurrentes de mantenimiento 
Laboratorio robótica I 1000 €/año 
Laboratorio de robótica II 900 €/año 
Laboratorio de Física I 800 €/año 
Laboratorio de Física II 1000 €/año 
Laboratorio de Mecanización, sensorización, y 
visión artificial 


900 €/año 


Laboratorio de electrotecnia  y automatización 1200 €/año 
Laboratorio de instrumentación 400 €/año 
 


 


 


7.4. Convenios vigentes. 


En el segundo semestre del 4º curso del grado está prevista la realización de prácticas 
externas obligatorias con una carga lectiva de 12 ECTS. Con esta materia se pretende que el 
alumnado adquiera cierta experiencia en un entorno real de trabajo, bajo la supervisión de un 
tutor o tutora en la misma, con la finalidad de abordar tareas prácticas concretas que, sobre la 
base de los conocimientos adquiridos, le permitan profundizar en cualquiera de las competencias 
adquiridas durante el desarrollo de los estudios del grado en Robótica, pues se busca que el 
estudiante adquiera experiencia en el desempeño del trabajo en el ámbito de la Robótica o en el 
ámbito de la AgroRobótica, dependiendo de sus intereses de especialización. La actividad 
realizada será supervisada y evaluada por los tutores y tutoras académicos designados para 
este fin. El estudiante presentará al final del período una memoria del trabajo asignado, con el 
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visto bueno de la persona responsable de la empresa, en la que se exponga los trabajos 
realizados. Esta memoria será esencial para su evaluación. 


Independientemente de los convenios que se irán firmando a medida que se desarrolle la 
implantación de este título con aquellas empresas y organismos que han colaborado de alguna 
manera en la redacción de esta memoria, la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería dispone, 
a fecha de hoy, con una serie de convenios específicos para la realización de prácticas 
curriculares y extracurriculares. Se incluye en la Memoria un compromiso explícito de la 
Vicerrectora de Organización Académica de la Universidad de Santiago de Compostela donde 
consta un listado de las empresas con las que existe un convenio vigente de colaboración: 


 
Convenios con Empresas e Instituciones para la realización de Prácticas Académicas 


Externas en Grado en Robótica 
A.RE.NA ASESORES EN RECURSOS NATURALES S.L. 
ACEITES ABRIL S.L. 
ADEGAS TERRA DE ASOREI S.L. 
AGRONOVO ECOLOXIA, SL 
AGROPECUARIA DE LUGO, S.L. 
AGRUPACIÓN DE COOPERATIVAS LÁCTEAS S.L.  
AGRUPACIÓN DE PRODUTORES DE PARQUES DE CULTIVO DE CARRIL 
AKUNATURA DE OURENSE, S.L. 
ALCAMPO, S.A. 
ASOCIACIÓN ESPAÑOLA DE MAYORISTAS, IMPORTADORES, TRANSFORMADORES Y 
EXPORTADORES DE PRODUCTOS DE LA PESCA Y ACUICULTURA CONXEMAR 
ASOCIACIÓN GALEGA DE COOPERATIVAS AGRARIAS AGACA 
ASOCIACIÓN NACIONAL DE FABRICANTES DE CONSERVAS DE PESCADOS Y 
MARISCOS CENTRO TÉCNICO NACIONAL CONSERVACIÓN PRODUCTOS DE LA PESCA 
ANFACO 
AXENCIA GALEGA DA CALIDADE ALIMENTARIA (AGACAL) 
BABCOCK MISSION CRITICAL SERVICES FLEET MANAGEMENT, S.A.U. 
BANCO BILBAO VIZCAYA ARGENTARIA S.A. 
BERETE S.L. 
BIOETANOL GALICIA, S.A. 
BISCUITS GALICIA S.L. 
BODEGAS CAMPANTE S.A. 
BODEGAS MARTÍN CÓDAX S.A.U. 
BOTO HOSTELERI S.L. 
CAFÉS CANDELAS S.L. 
CALVO CONSERVAS S.L.U. 
CAMPOASTUR 
CASA GRANDE DE XANCEDA S.A.T. 
CENTRO ANALÍTICO MIGUEZ MUÍÑOS S.L. 
CLAVO FOOD FACTORY S.A. 
CLUSTER ALIMENTARIO DE GALICIA 
COGASAR 
CONEJOS GALLEGOS S.C.G. 
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CONGALSA S.L. 
CONSELLO REGULADOR DA INDICACIÓNS XEOGRÁFICAS PROTEXIDAS DE CARNE 
DE VACÚN DE GALICIA 
CONSELLO REGULADOR DE DENOMINACIÓN DA ORIXE PROTEXIDA ARZÚA ULLOA 
CONSELLO REGULADOR DO MEXILLÓN DE GALICIA  
CONSERVAS ANTONIO ALONSO S.A. 
CONSORCIO LOCAL CONCA DO LEREZ 
CONTROL TÉCNICO Y PREVENCIÓN DE RIESGOS, S.A. 
COOP. VITIVINÍCOLA AROUSANA S.C.G 
COOPERATIVA AGRARIA CONDADO PARADANTA S.C.G. 
COOPERATIVA CAMPO CAPELA S.C.G. 
COOPERATIVAS LACTEAS UNIDAS S.C.G. 
COOPERATIVAS ORENSANAS S.C.G. 
CORPORACION ALIMENTARIA PEÑASANTA 
CORPORACION ALIMENTARIA PEÑASANTA S.A. (LARSA) 
CORPORACIÓN LABER LABORATORIO Y CONSULTORÍA S.L. 
CUEVAS Y CIA S.A. 
CUSTOMDRINKS S.L.U. 
DAIRYLAC S.L. 
DEINAL SOLUCIONES AGROALIMENTARIAS, S. L 
DREAMS FACTORY ADVERTISING S.L. 
DS SMITH PACKAGING GALICIA, S.A. 
DURAN MAQUINARIA AGRICOLA 
E4LEGAL ANALYTICS S.L. 
ECOCELTA GALICIA S.L. 
EMBUTIDOS MONTEPICATO S.L. 
ESTUDIO RURBAN 
FERTINAGRO NUTRIENTES 
FINANCIERA MADERERA S.A. 
FMC FORESTAL 
FRESHCUT S.L. 
FRIGORÍFICOS ARCOS S.L. 
FUNDACIÓN CENTRO TECNOLÓXICO DA CARNE CTC 
FUNDACIÓN CENTRO TECNOLÓXICO DE EFICIENCIA E SOSTENIBILIDAD 
ENERXÉTICA (ENERGYLAB) 
FUNDACIÓN INSTITUTO TECNOLÓGICO DE GALICIA 
FUNDACIÓN INSTITUTO TECNOLÓGICO DE GALICIA ITG 
FUNDACIÓN MONTE DO GOZO PROXECTO HOME GALICIA 
FUNDACIÓN RAMÓN DOMINGUEZ  (ahora FIDIS) 
GALEGA DE ECONOMÍA SOCIAL S.L. 
GALICIA AGRÍCOLA, S.L. 
GALICIA CALIDADE S.A.U 
GALIGRAIN S.A. 
GALLEGA DE PATATAS S.L.U. 
GENEAQUA, S.L.  


C
SV


: 3
35


45
73


16
42


36
18


42
88


55
51


9 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 e


n 
C


ar
pe


ta
 C


iu
da


da
na


 (h
ttp


s:
//s


ed
e.


ad
m


in
is


tra
ci


on
.g


ob
.e


s)







GIMENA INGENIERIA S.L.U.P. 
GLAUCOR INGENIERÍA S.A. 
GRANJA CAMPOMAYOR S.L. 
HGA BODEGAS Y VIÑEDOS DE ALTURA S.L. 
ICEACSA 
IDOM CONSULTING, ENGINEERING, ARCHITECTURE, S.A.U. 
INDRA PRODUCCIÓN DE SOFTWARE, S.L.U. 
INDRA SISTEMAS, S.A. 
INDRA SOLUCIONES TECNOLÓGICAS DE LA INFORMACIÓN, S.L.U. 
INDUTEC INGENIEROS S.L.U. 
INLOGA ENXEÑEIROS, S.L. 
INNOLACT S.L. 
INSTITUTO NACIONAL DE ESTADÍSTICA (INE) 
JEALSA RIANXEIRA S.A.U. 
KEMEGAL QUÍMICOS S.L. 
KIWI ATLÁNTICO S.A. 
LÁCTEOS LORÁN S.L. 
MAXCONTROL NOROESTE 
MESTRELAB RESEARCH S.L. 
NANOINMUNOTECH S.L. 
NAVANTIA, S.A. 
NOR IBÉRICA DE BEBIDAS S.L. 
NORTOP INGENIEROS SLU 
NUEVA PESCANOVA S.L.U. 
OGMIOS PROYECTO, S.L. 
PÉREZ TORRES MARÍTIMA S.L. 
PORTOMUÍÑOS S.L. 
QUEIXERÍAS PRESTES S.L. 
QUEIZÚAR S.L. 
QUIVAL S.A. 
RANDSTAD ESPAÑA S.L.U 
RECURSOS Y VALORIZACIÓN AMBIENTAL, S.L.N.E. 
ROBUR INGENIERIA 
SA DE OBRAS Y SERVICIOS, COPASA 
SERTOGAL, SL 
SOCIEDAD ESTATAL CORREOS Y TELÉGRAFOS, S.A., S.M.E 
SYNERGIE TT ETT SAU 
TASTELAB S.L. 
TORRE DE NÚÑEZ DE CONTURIZ S.L. 
TRINQUEL INTERNET S.L. 
VINIGALICIA S.L. 
VIÑA COSTEIRA SCG 
VIÑA MORAIMA S.C.G. 
XESTION AGROGANDEIRA E NATUREZA S.L. 
XESTION AMBIENTAL DE CONTRATAS 
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Como anejo a esta memoria se adjuntan algunos de estos convenios vigentes:  


 
CONSELLERÍA DE MEDIO AMBIENTE. XUNTA DE GALICIA. Santiago de Compostela (A Coruña) 
Control Técnico y Prevención de Riesgos, S.A. Madrid (Madrid) 
COPASA(S.A. DE OBRAS Y SERVICIOS Ourense (Ourense) 
Corporación Alimentaria PEÑASANTA, S.A. Granda-Siero (Asturias) 
GIMENA INGENIERÍA Lugo (Lugo) 
ICEACSA CONSULTORES S.L.U. A Coruña (A Coruña) 
IDOM CONSULTING, S.A.U. Santiago de Compostela (A Coruña) 
INLOGA ENXEÑEIROS SL Lugo (Lugo) 
XESTION AMBIENTAL DE CONTRATAS S.L. Vigo (Pontevedra) 
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		7. Recursos materiales y servicios
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8.1. Valores cuantitativos estimados para los indicadores y su justificación. 


Para la estimación de indicadores relacionados con los resultados previstos en el Grado 
se emplean como referencia los datos obtenidos para los otros 4 grados impartidos en la EPS de 
Ingeniería. 


Serán tres las tasas a considerar, proponiéndose luego como objetivo de la titulación 
intentar mejorar, en la medida de lo posible, los resultados obtenidos. Estas tasas se calculan de 
la siguiente manera:  


Tasa de eficiencia = relación porcentual entre el número total de créditos del plan de estudios 
en los que debieron haberse matriculado a lo largo de sus estudios el conjunto de graduados de 
un determinado año académico y el número total de créditos en los que realmente han tenido 
que matricularse. 


Tasa de graduación = porcentaje de estudiantes que finalizan la enseñanza en el tiempo 
previsto en el plan de estudios (4 años en este caso) o en un año académico más en relación 
con su cohorte de entrada. 


Tasa de abandono = relación porcentual entre el número total de estudiantes de una cohorte de 
nuevo ingreso que debieron obtener el título el año académico anterior y que no se han 
matriculado ni ese año académico ni en el anterior. 


A continuación, aparecen una serie de tablas, que expresan los resultados obtenidos en 
las titulaciones de los grados en Ingeniería Agrícola y Agroalimentaria, Ingeniería Civil, Ingeniería 
en Geomática y Topografía e Ingeniería Forestal y del Medio Natural, todos ellos por la USC en 
el centro que propone el Grado en Robótica, la EPS de Ingeniería: 


 


Título 
Tasa de Eficiencia (%) 


2013/14 2014/15 


Ingeniería Agrícola y Agroalimentaria (USC) -- -- 
Ingeniería Civil (USC) 91,00 89,76 


Ingeniería en Geomática y Topografía (USC) 96,89 86,67 
Ingeniería Forestal y del Medio Natural (USC) 97,89 80,84 


 


Título 
Tasa de Graduación (%) 
2015/16 2016/17 


Ingeniería Agrícola y Agroalimentaria (USC) -- -- 
Ingeniería Civil (USC) 23,81 12,00 


Ingeniería en Geomática y Topografía (USC) 37,00 -- 
Ingeniería Forestal y del Medio Natural (USC) 45,00 3,70 
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Título 
Tasa de Abandono (%) 


2015/16 2016/17 


Ingeniería Agrícola y Agroalimentaria (USC) -- -- 
Ingeniería Civil (USC) 22,73 23,81 


Ingeniería en Geomática y Topografía (USC) 16,67 0,00 
Ingeniería Forestal y del Medio Natural (USC) 35,71 23,08 


 


El grado en Robótica, por la Universidad de Santiago de Compostela, solo tiene como 
precedentes en el Sistema Universitario Español, el grado en Ingeniería Robótica (Universidad 
de Alicante) y el grado en Ingeniería de Robótica Software (Universidad Rey Juan Carlos) en los 
que, debido a las fechas de implantación, se carece de datos relativos a resultados. 


En el caso del grado en Ingeniería Robótica por la Universidad de Alicante, el curso 2015-
16 ha sido el primer curso de impartición del Grado en Ingeniería Robótica. En este primer curso 
han tenido 61 estudiantes de primer ingreso (tasa de matriculación del 100%) con una tasa de 
rendimiento del 71%, 


Así pues, considerando el perfil de ingreso, la previsible mayor nota de acceso en este 
grado que en los grados impartidos en la EPSE, y a partir de la experiencia docente y académica 
del centro, se determinan unas tasas como objetivo a cumplir en los próximos años, y se estiman 
los siguientes valores, teniendo en cuenta que las nuevas metodologías a aplicar deberían dar 
como resultado una mejora de la situación actual, sobre todo en lo que se refiere a la tasa de 
graduación: 


 


Resultados previstos 


Tasa de EFICIENCIA >85% 
Tasa de GRADUACIÓN >40 % 
Tasa de ABANDONO < 20% 


 


Acciones específicas a desarrollar para mejorar los resultados previstos 


Las siguientes acciones a desarrollar con la implantación de la nueva titulación de Grado 
contribuirán a mejorar los resultados previstos: 


- La organización académica permite que los horarios contemplan todas las actividades 
presenciales a realizar por los estudiantes (docencia expositiva, docencia interactiva, 
tutorías en grupo y personalizadas). Con ello se mejorará la coordinación entre las 
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distintas actividades formativas de las asignaturas de un mismo curso, con lo que 
confiamos mejorar el aprovechamiento de las mismas por parte de los estudiantes. 
 
- Programación del tiempo necesario para la realización del Trabajo Fin de Grado dentro 
de la planificación temporal de las enseñanzas, con lo que éste no se solapa con la 
impartición de materias o la realización de otras actividades. 
- Creación de la Comisión del título de Grado en Robótica y, dentro de ella, de las figuras 
de coordinador del título, coordinador de trabajos fin de grado y coordinadores de curso. 
Esto permitirá un seguimiento más continuo y detallado del proceso de enseñanza-
aprendizaje del título de Grado propuesto. 
 
- Implantación del Sistema de Garantía Interno de Calidad (SGIC) de la EPS de Ingeniería. 
El manual del SGIC del centro ha sido aprobado por la Junta de Escuela, por el Consejo 
de Gobierno de la USC y ha sido verificado favorablemente por parte de la Agencia para la 
Calidad del Sistema Universitario de Galicia (ACSUG) en la tercera convocatoria del 
programa FIDES-AUDIT que ha tenido lugar en el año 2011. Posteriormente, ha sido 
certificado favorablemente por la ACSUG en julio de 2017. 
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