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IMPRESO SOLICITUD PARA VERIFICACION DE TITULOS OFICIALES
1. DATOS DE LA UNIVERSIDAD, CENTRO Y TITULO QUE PRESENTA LA SOLICITUD

De conformidad con €l Real Decreto 1393/2007, por €l que se establece la ordenacion de las Ensefianzas Universitarias Oficiales

UNIVERSIDAD SOLICITANTE CENTRO CcODIGO
CENTRO

Universidad de Santiago de Compostela Escuela Politécnica Superior de Ingenieria  [27016479

NIVEL DENOMINACION CORTA

Grado Robdtica

DENOMINACION ESPECIFICA

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

RAMA DE CONOCIMIENTO CONJUNTO

Ingenieriay Arquitectura No

HABILITA PARA EL EJERCICIO DE PROFESIONES NORMA HABILITACION
REGULADAS

‘
o

CSV: 339371791214753162627425 - Verificable en https://sede.educacion.gob.es/cid y Carpeta Ciudadana https://sede.administracion.gob.es

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO
TOMAS SERAFIN CUESTA GARCIA Director de la EPS de Ingenieria
Tipo Documento Numer o Documento
NIF 32753259V
FEEEwAELEL ]
NOMBRE Y APELLIDOS CARGO
ANTONIO LOPEZ DIAZ Rector
Tipo Documento Numer o Documento
NIF 76565571C
[EeEEssTwe ]
NOMBRE Y APELLIDOS CARGO
TOMAS SERAFIN CUESTA GARCIA Director de la EPS de Ingenieria
Tipo Documento Numer o Documento
NIF 32753259V

2. DIRECCION A EFECTOS DE NOTIFICACION
A los efectos de la préacticade |laNOTIFICACION de todos los procedimientos relativos ala presente solicitud, las comunicaciones se dirigiran aladireccion que figure
en el presente apartado.

DOMICILIO CODIGO POSTAL MUNICIPIO TELEFONO
Praza do Obradoiro s/n 15782 Santiago de Compostela 600940001
E-MAIL PROVINCIA FAX
antonio.lopez.diaz@usc.es A Corufia 881811201
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3. PROTECCION DE DATOS PERSONALES

De acuerdo con lo previsto en laLey Organica 5/1999 de 13 de diciembre, de Proteccién de Datos de Carécter Personal, se informa que los datos solicitados en este

impreso son necesarios para la tramitacién de la solicitud y podréan ser objeto de tratamiento automatizado. La responsabilidad del fichero automatizado corresponde
al Consegjo de Universidades. Los solicitantes, como cedentes de los datos podran ejercer ante el Consejo de Universidades |os derechos de informacién, acceso,
rectificacion y cancelacion alos que serefiere el Titulo |11 delacitada Ley 5-1999, sin perjuicio de lo dispuesto en otra normativa que ampare los derechos como

cedentes de |los datos de carécter personal.

El solicitante declara conocer los términos de la convocatoriay se compromete acumplir los requisitos de la misma, consintiendo expresamente la notificacion por
medios teleméticos a los efectos de lo dispuesto en el articulo 59 de la 30/1992, de 26 de noviembre, de Régimen Juridico de las Administraciones Publicas'y del

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

En: A Corufia, AM 28 de noviembre de 2018

Firma: Representante legal de la Universidad

0
Q
Q
o
o
c
kel
o
©
=
R
£
S
k]
T
(]
k]
(0]
%)
=
n
Q.
=
<
@©
c
©
o
@©
el
=
(@]
]
it
(]
o
=
©
(@]
>
p=t
o
=2
)
Q
Q
o
o
c
K]
o
(Y]
(]
>
k]
3]
(]
O
(0]
n
=
0
o
=
<
c
(]
@
o
©
L
=
=
(]
>
'
Ye]
AN
<
~
N
©
N
(]
—
[3p]
‘o]
N~
<
—
N
—
»
~
—
~
™
[©)]
[32]
(2]
>
[0}
(@]

2/133




ol @ ¥ GOBIERNO MIMISTERI)
SRS DEESPANA DE EDUCACION, CULTURA
A ¥ DEPORTE

Identificador : 2503954

1. DESCRIPCION DEL TiTULO
1.1. DATOSBASICOS

NIVEL DENOMINACION ESPECIFICA CONJUNTO | CONVENIO CONV.
ADJUNTO
Grado Graduado o Graduada en Robdtica por la No Ver Apartado 1:
Universidad de Santiago de Compostela Anexo 1.
LISTADO DE MENCIONES
Mencién en AgroRobdtica
RAMA ISCED 1 ISCED 2

Ingenieriay Arquitectura

Ciencias de lacomputacién | Ingenieriay profesiones

afines

NO HABILITA O ESTA VINCULADO CON PROFESION REGULADA ALGUNA

AGENCIA EVALUADORA

Axencia paraa Calidade do Sistema Universitario de Galicia

UNIVERSIDAD SOLICITANTE

Universidad de Santiago de Compostela

LISTADO DE UNIVERSIDADES

CODIGO UNIVERSIDAD

007 Universidad de Santiago de Compostela

LISTADO DE UNIVERSIDADES EXTRANJERAS

CODIGO UNIVERSIDAD

No existen datos

LISTADO DE INSTITUCIONES PARTICIPANTES

No existen datos

1.2. DISTRIBUCION DE CREDITOSEN EL TITULO

CREDITOSTOTALES CREDITOS DE FORMACION BASICA

CREDITOSEN PRACTICASEXTERNAS

240 60

12

CREDITOSOPTATIVOS CREDITOS OBLIGATORIOS

CREDITOS TRABAJO FIN GRADO/
MASTER

30 126 12

LISTADO DE MENCIONES

MENCION CREDITOSOPTATIVOS
Mencion en AgroRobdtica 30.

1.3. Universidad de Santiago de Compostela

1.3.1. CENTROSEN LOSQUE SE IMPARTE

LISTADO DE CENTROS

CcODIGO CENTRO

27016479 Escuela Politécnica Superior de Ingenieria

1.3.2. Escuela Politécnica Superior deIngenieria

1.3.2.1. Datos asociados a centro

TI1POS DE ENSENANZA QUE SE IMPARTEN EN EL CENTRO

PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL A DISTANCIA
Si No No

PLAZAS DE NUEVO INGRESO OFERTADAS

PRIMER ANO IMPLANTACION SEGUNDO ANO IMPLANTACION

TERCER ANO IMPLANTACION

50 50

50

CUARTO ANO IMPLANTACION TIEMPO COMPLETO
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50 ECTSMATRICULA MiNIMA ECTSMATRICULA MAXIMA
PRIMER ANO 60.0 60.0
RESTO DE ANOS 3.0 75.0

TIEMPO PARCIAL

ECTSMATRICULA MINIMA

ECTSMATRICULA MAXIMA

PRIMER ANO 30.0 30.0
RESTO DE ANOS 3.0 75.0
NORMAS DE PERMANENCIA
https://www.usc.es/gl/servizos/sxopra/0311_graos_normativa.html#permanencia

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA
Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES
Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

41133
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2. JUSTIFICACION, ADECUACION DE LA PROPUESTA Y PROCEDIMIENTOS
Ver Apartado 2: Anexo 1.

3. COMPETENCIAS

3.1 COMPETENCIASBASICASY GENERALES

BASICAS

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase de la
educacion secundariageneral, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol dgicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el @mbito de larobdtica, 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 formaoral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con larobéticay la electrénica

3.2 COMPETENCIAS TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

3.3 COMPETENCIASESPECIFICAS
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CEL1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingenieria robética, 1os fundamentos mateméti cos acerca de:
algebralineal, geometria, calculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable complegja, métodos
numéricos, calculo de probabilidades y estadistica.

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa la ingenieria de la robética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electronicos.

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

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |0s sistemas operativosy sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.

CES5 - Capacidad de andlizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el @mbito de larobdtica.

CES6 - Conocer fundamentos de electrotecniay entender el funcionamiento de las méguinas el éctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cudles son las fuentes de energia mas adecuadas para robots fijos o autnomos.

CE7 - Adquirir la capacidad y las técnicas de representacion gréfica para el disefio e interpretacion de planos y esquemas.

CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funcionesy programacion de distintos autématas en €l campo de la robética.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camaras'y sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
estandares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijasy moviles.

CE16 - Utilizar eimplementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

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

CE18 - Saber como aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologias de redes para aplicaciones roboticas.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en los distintos tipos de sefiales
procedentes de diferentes sensores y camaras

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robotsy sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,
y condiciones de contorno.

CETG - Desarrollo de las capacidades adecuadas pararealizar un gjercicio original individual (o excepciona mente colectivo),
presentarlo y defenderlo ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ambito de las tecnol ogias especificas del
campo de la Robdtica de natural eza profesional en el que se sinteticen e integren |as competencias adquiridas en las ensefianzas.

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

4. ACCESO Y ADMISION DE ESTUDIANTES

|4.1 SISTEMAS DE INFORMACION PREVIO

Ver Apartado 4: Anexo 1.

| 4.2 REQUISITOSDE ACCESO Y CRITERIOS DE ADMISION
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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 basica de los procedimientos de admision a las ensefianzas universitarias oficia-
les de Grado, indica los requisitos que tendran que reunir aquellas personas para poder acceder a los estudios universitarios oficiales de Grado en las
Universidades espafiolas.

La seleccién de los alumnos de nuevo ingreso se regird por la normativa de gestiéon académica de la USC y en particular la que regula los procedi-
mientos de seleccién para el ingreso en los Centros Universitarios de los estudiantes que retiinan los requisitos legales para el acceso a la universi-
dad .

En Galicia el sistema universitario aplica el principio de distrito Unico a los estudiantes. Esto significa que los estudiantes en Galicia se incorporan a
cualquier centro de ensefianza universitaria con independencia del lugar de la Comunidad Auténoma 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 Unico y distrito abierto, la autonomia universitaria y la coordinacién de los procedimien-
tos y de las competencias en el acceso de los estudiantes a la universidad, las tres universidades gallegas firmaron un convenio especifico para la or-
ganizacion y el desarrollo de las pruebas de acceso y la asignacion de las plazas en el Sistema Universitario de Galicia, estableciendo como comisién
organizadora la Comision Interuniversitaria de Galicia (CIUG), de acuerdo con lo que indica la normativa vigente en relacién 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 podran matricularse en la
titulacién de Grado en Roboética.

No existen condiciones o pruebas de acceso especiales autorizadas por la administracién competente.

Acceso de mayores de 40 afios mediante la validacion de la experiencia profesional.

El RD 412/2014, del 6 de junio , por el que se establece la normativa basica de los procedimientos de admision a las ensefianzas universitarias oficia-
les de Grado.

El acceso de mayores de 40 afios al Grado en Robética mediante la validacion de la experiencia profesional, se realizara teniendo en cuenta los perfi-
les profesionales idéneos, la entrevista de caracter personal y cualquier otro requisito que establezca la universidad en la convocatoria anual.

Perfiles idéneos.

El nivel de cualificacién profesional exigido al solicitante sera el correspondiente a las cualificaciones profesionales de las familias profesionales y nive-
les del Catalogo 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 admision que se aplicaréan son los aprobados por el Consejo de Gobierno de la USC el 23 de marzo de 2011 .

Relacién de familias profesionales y niveles con acceso al Grado en Robética:

Familia profesional y nivel minimo de cualificaciones
Electricidad y electronica (niveles 2y 3)

Energia y agua (niveles 2y 3)

Fabricacién mecénica (niveles 2 y 3)

Informética y comunicaciones (niveles 2 y 3)
Instalaciones y mantenimiento (niveles 2 y 3)
Transporte y mantenimiento de vehiculo (niveles 2y 3)

4.2.2. Criterios de admision.

No existen condiciones o pruebas de admisién especiales distintas a las que se aplican en el proceso de admisién comUn para las titulaciones de Gra-
do con limite de plazas en el Sistema Universitario de Galicia. Para iniciar estudios en titulaciones de Grado con limite de plazas, debera realizarse la
preinscripcion en los plazos y por el procedimiento establecidos por la Comision Interuniversitaria de Galicia . Podra formalizar matricula el alumnado
gue esté habilitado por tener superadas las pruebas de aptitud para el acceso a la universidad o poseer alguno de los titulos o pruebas que habilitan
para matricularse que se detallan en el anexo Il de la convocatoria anual de matricula de la USC .

4.3 APOYO A ESTUDIANTES

4.3. Apoyo y orientacion a estudiantes, una vez matriculados

Ademas de las actividades indicadas en el apartado 4.1.3, especialmente la jornada de acogida y presentacion que el Centro realiza el primer dia de
curso, la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria desarrolla, en solitario o conjuntamente con otros centros, las siguientes acciones de apoyo y
orientacién 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 disposicién de estos para facilitarles la orientacién y a su mejor integracion en el &mbito universitario. La
USC realiza una convocatoria anual para este programa .

Presentacion de la Biblioteca Intercentros y formacion 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 formacion dirigido a profundizar en el conocimiento de los servicios
bibliotecarios y de los recursos de informacion. A lo largo del curso académico, esta biblioteca realiza sesiones de presentacion dirigidas a alumnos
de nuevo ingreso y organiza cursos adaptados a los diferentes tipos de usuarios y a las diferentes areas teméticas que se imparten en la Universidad.
Asi, se realizan cursos de manejo del catalogo, instrumentos bésicos de consulta, bases de datos, revistas y libros electrénicos, recursos accesibles a
través de Internet, etc.

Atencion continuada en el Centro: la Direccion del Centro y su Unidad de Apoyo a la Gestién estan accesibles a diario para cualquier consulta de am-
bito académico que afecte a los estudios de la Escuela. Ademas, la pagina Web del Centro se mantiene permanentemente actualizada como referen-
cia basica de informacion, en la que se pueden consultar horarios de actividades académicas, calendarios de evaluacion, programas de asignaturas,
horas de tutoria del profesorado, actividades extraordinarias, normativa, etc.

Por ultimo, cabe indicar que la Universidad de Santiago de Compostela cuenta con el Servizo de Participacion e Integracién Universitaria (SEPIU) ,
que trabaja en la integracién 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 coordinacién 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 CREDITOS

Reconocimiento de Créditos Cursados en Ensefianzas Superior es Oficiales no Univer sitarias

MINIMO MAXIMO
0 30
Reconocimiento de Créditos Cursados en Titulos Propios

MiNIMO |MAXIMO
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0

36

Adjuntar Titulo Propio

Ver Apartado 4: Anexo 2.

Reconocimiento de Créditos Cursados por Acreditacion de Experiencia Laboral y Profesional

MINIMO MAXIMO

0

36

4.4, Sistemas de transferencia y reconocimiento de créditos

Reconocimiento de Créditos en Ensefianzas Oficiales no Universitarias: entre 0 y 30 créditos

Reconocimiento de Créditos cursados en Titulos Propios: entre 0 y15% de los créditos del total del Plan de Estudios
Reconocimiento de Créditos cursados por Acreditacién 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 &mbito de la Educacion
Superior establece el régimen de reconocimiento de estudios entre las diferentes ensefianzas que constituyen la
educacion superior. Los créditos obtenidos por el/la estudiante con anterioridad podran ser reconocidos en el Titulo
de Grado en Robdética 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 ensefianzas 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 Educacion Superior aprobado por el Consejo de Gobierno el 14 de marzo de 2008 , de cuya
aplicacion son responsables el Vicerrectorado con competencias en oferta docente y la Secretaria General con los
servicios dependientes de ellos: Servicio de Gestién de la Oferta y Programacién Académica y el Servicio de Ges-
tion Académica. Esta normativa cumple lo establecido en el RD 1393/2007 y tiene como principios, de acuerdo con
la legislacion vigente: (i) Un sistema de reconocimiento basado en créditos (no en materias) y en la acreditacion de
competencias; (ii) La posibilidad de establecer, con caracter previo a la solicitud de los/las estudiantes, tablas de re-
conocimiento global entre titulaciones, que permitan una rapida resolucion 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, seran criterios de reconocimiento los siguientes:

-Siempre que la titulacién de destino pertenezca a la misma rama que la de origen, seran objeto de reconocimiento
al menos el 15% de los créditos correspondientes a las materias de formacion basica de dicha rama.

-Seran también objeto de reconocimiento los créditos correspondientes a aquellas otras materias de formacion bési-
ca cursadas pertenecientes a la rama de destino.

-El resto de los créditos seran reconocidos por la USC teniendo en cuenta la adecuacion 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 caracter transversal. El reconocimiento de competencias, a su vez, se realizara de acuerdo
con el articulo 4 de la Resolucion Rectoral de 15/04/2011 por la que se desarrolla el procedimiento para el reconoci-
miento de competencias en las titulaciones de Grado y Méster y sus posteriores modificaciones .

-De acuerdo con las modificaciones introducidas por el RD 861/2010 , no podran ser objeto de reconocimiento los
créditos correspondientes al Trabajo Fin de Grado.

2) Respecto al reconocimiento de créditos correspondientes a la participacion 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 segun el articulo 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
Resolucion Rectoral de 15/04/2011 por la que se desarrolla el procedimiento para el reconocimiento de competen-
cias en las titulaciones de Grado y Méster y posteriores modificaciones. Podran 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.

Ademaés, el Convenio de colaboracion entre la Conselleria de Cultura, Educacion e Ordenacion Universitaria, la Uni-
versidad de Santiago de Compostela, la Universidad de A Corufiay la Universidad de Vigo para el reconocimiento
de la correspondencia entre ciclos formativos de grado superior de la formacion profesional inicial y materias de es-
tudios universitarios de 5 de diciembre de 2012, establece un catélogo de Reconocimientos de Créditos Cursados en
Ensefianzas Superiores Oficiales no Universitarias aplicable desde el curso 2013/2014 .

Todos los créditos que obtenga el estudiante en ensefianzas oficiales cursados en cualquier universidad, los que su-
pere para la obtenciéon del correspondiente titulo, los reconocidos y los transferidos, seran incluidos en su expediente
académico y reflejados en el Suplemento Europeo al Titulo.

4.5 CURSO DE ADAPTACION PARA TITULADOS
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5. PLANIFICACION DE LASENSENANZAS

5.1 DESCRIPCION DEL PLAN DE ESTUDIOS

Ver Apartado 5: Anexo 1.

52 ACTIVIDADES FORMATIVAS

Clase expositivas

Clasesinteractivas

Tutoria en grupo

Tutoriaindividualizada

Evaluaciony revision

Realizacion de trabajos durante | as practicas en organi smos externos, empresas o instituciones publicas o privadas

Desarrollo y aplicacion de las competencias y conocimientos adquiridos en el grado alarealizacidn de un proyecto en el ambito del
mismo. Elaboracion de una memoria escrita sobre dicho proyecto.

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

5.3METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

Practicas Externas consisten en la realizacion de trabaj os durante las préacticas en organismos externos, empresas o instituciones
publicas o privadas

Asistenciay orientacion paralaelaboracién del proyectoy lamemoriadel Trabajo Fin de Grado: definicidn de objetivos,
orientacion durante larealizacion del trabajo y la elaboracidn de la memoria, revision de lamemoria, y orientacién parala
preparacion de la presentacion.

5.4 SISTEMAS DE EVALUACION

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

Trabagjosy Actividades

Tutoriay participacion

Realizacion de trabajos durante | as practicas en organi smos externos, empresas o instituciones publicas o privadas. Se realizarduna
evaluacion final apartir del informe del tutor profesional y lamemoriafinal de practicas externas realizada por el estudiante

Presentacion y defensa del Trabajo Fin de Grado ante un tribunal

55NIVEL 1: Expresion Grafica

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: CAD. Expresion Grafica Normalizada

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2
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CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Expresion Gréfica
ECTSNIVEL2 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 documentacion gréafica precisa para el disefio de Sistemas mecanicos robotizados.
Adquirir los conocimientos precisos para la resolucion grafica de los problemas geométricos del disefio.

Conocer la representacion gréafica de los elementos de maquina, tolerancias y acabados superficiales del proceso de fabricacion.
Modelar en 3D parametrizado, los elementos de sistemas mecanicos.

55.1.3 CONTENIDOS

Normalizacién de la documentacién Gréfica Técnica. Fundamentos de la representacion de la forma tridimensional, mediante los sistemas de proyec-
cioén utilizados en geometria descriptiva con la ayuda de los programas de CAD. Calculo grafico con CAD. Modelado tridimensional parametrizado de
elementos mecénicos. (Sistemas articulados, engranajes, transmisiones hidraulicas, etc.). Simulacién bésica de los sistemas mecénicos parametriza-
dos en funcién de la variacién de un parametro 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 Ingenieria
5.5.1.5 COMPETENCIAS
5.5.15.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un &rea de estudio que parte de labase de la
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacién de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un puablico tanto especializado como no
especiaizado
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con un ato grado de autonomia

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para€el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE?7 - Adquirir la capacidad y las técnicas de representacion gréfica para el disefio e interpretacion de planosy esgquemas.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 18 33
Clasesinteractivas 102 41
Tutoriaen grupo 6 50
Tutoriaindividualizada 12 33
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformatica

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MINIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 45.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

55NIVEL 1: Fisica

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1
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NIVEL 2: Fisical

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Fisica
ECTSNIVEL2 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 basicos sobre las leyes generales del electromagnetismo.

Analizar y resolver circuitos de corriente continua y alterna.

Conocer los fundamentos de la electrénica y los circuitos basicos con amplificadores operacionales.

Adquirir capacidad para resolver problemas que involucran cuestiones de mecanica, electromagnetismo y circuitos en el &mbito de la Ingenieria robdti-
ca.

Conseguir destreza para aplicar el método cientifico con rigor en mediciones y célculos y en la elaboracién de informes de laboratorio.

55.1.3 CONTENIDOS

Campo eléctrico. Corriente eléctrica. Campo magnético. Induccién magnética. Circuitos de corriente continua y alterna. Ondas electromagnéticas. In-
troduccion a la electrénica y circuitos basicos con amplificadores operacionales

5.5.1.4 OBSERVACIONES

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

55.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG83 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacion y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin dltimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el @mbito de larobdtica, 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 larobéticay la electrénica.
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CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su éreade estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electrénicos.

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

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoriaen grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas
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Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformatica

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MINIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

60.0

Trabgjosy Actividades 0.0 40.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Fisicall

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Fisica
ECTSNIVEL2 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 matematicas para la localizacién espacial y pose de un cuerpo en el espacio.
Conocer y comprender la cinematica y dinamica del sélido rigido y su aplicacién en robética.

Saber analizar la estéatica de sistemas de cuerpos rigidos Utiles en el campo de la robética (marcos, maquinas, etc.)

Estudiar las vibraciones mecénicas y su aplicacion en robética.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Herramientas matematicas para la localizacion espacial. Cinematica del sélido rigido: movimiento plano y tridimensional. Dindmica del sélido rigido:
momentos y productos de inercia. Traslacién, rotacién y movimiento plano cualquiera. Dindmica del sélido rigido en tres dimensiones. Estética de sis-
temas de solidos rigidos Utiles en robética. Vibraciones mecénicas: libres, amortiguadas y forzadas

5.5.1.4 OBSERVACIONES

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

5.5.1.5 COMPETENCIAS
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55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas auténomasyy flexibles

CG6 - Concebir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el &mbito de larobética, 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 rel acionadas con larobéticay la electrénica

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electrénicos.

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

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES
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L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

60.0

Trabgjosy Actividades 0.0 40.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Electronica Digital

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Fisica
ECTSNIVEL2 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 andlisis y disefio de circuitos combinacionales y secuenciales, sincronos y asincronos.

Capacidad de andlisis y disefio de circuitos digitales con utilizacién de circuitos integrados.

Aplicar tecnologias digitales para la resolucion de problemas y aplicaciones en diversos campos de aplicacion.

Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital asi como la interrelacién entre sus diferentes elementos.
Manejar las herramientas de disefio y programacién necesarias que permitan el correcto desarrollo de un sistema digital.
Seleccionar dispositivos légicos programables sencillos.

Conocimiento y aplicacion de los fundamentos de lenguajes de descripcion de dispositivos hardware.

Programar y simular el comportamiento de sistemas digitales mediante un lenguaje de descripcién hardware.

55.1.3 CONTENIDOS

Funciones Loégicas. Algebra de Boole. Puertas l6gicas. Implementacién fisica: familias l6gicas. Sintesis de funciones légicas. Minimizacion. Bloques
combinacionales. Sistemas secuenciales sincronos y asincronos. Dispositivos légicos programables. FPGAs. Lenguajes de descripcion hardware
orientados a la sintesis l6gica.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

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

55.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para €l aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacion sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas auténomasyy flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larob6ticay la electronica.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de la informacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.
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5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:

estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electronicos.

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

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacién del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 60.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 40.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

55 NIVEL 1: Informética

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Fundamentos de Programacion

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Basica Ingenieriay Arquitectura Informatica
ECTSNIVEL2 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
LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No

GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No

FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer los componentes basicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones entre ellos.

Entender los fundamentos electrénicos de los computadores digitales.

Comprender los diferentes sistemas de representacion de la informacién existentes en los computadores.

Dominar los principios de la programacién procedural.

Resolver problemas de programacion basica aplicando adecuadamente los tipos de datos elementales, los tipos de datos estructurados y las estructu-
ras de control.

Asimilar el concepto programacion modular y saber aplicarlo en la resolucién de problemas.

Conocer el concepto de recursividad, aplicandolo a problemas sencillos.

Comprender el concepto de fichero y saber utilizarlos.

Ser capaz de utilizar herramientas de programacion para editar, compilar, ejecutar y verificar un programa. Capacidad para aplicar estrategias de de-
puracién, prueba y correccién de programas.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Estructura y funcionamiento de un computador; Representacion y codificacion de la informacién. Introduccion a la Programacion procedural: tipos de
datos elementales, estructuras de control, programacién modular, recursividad basica, tipos de datos estructurados. Entrada/Salida. Ficheros. Herra-
mientas basicas de programacion. Disefio, verificacion y validacion de programas. Documentacion.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacidn y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacion sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas auténomasyy flexibles

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.
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CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala

resolucion de problemas en el ambito de larobdética.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 18 67
Clases interactivas 102 35
Tutoria en grupo 10 30
Tutorfaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 13 38

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacién del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

70.0

Trabgjosy Actividades 0.0 40.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Algoritmicay Estructuras de Datos

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Informética
ECTSNIVEL2 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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LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 abstraccion y de generalizacion para buscar soluciones alternativas en el disefio de un programa.

Saber programar bajo el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones, identificando posibles estrategias de solucién a problemas
con conceptos como la herencia, el polimorfismo o el encapsulamiento.

Conocer estructuras de datos para la organizacién de la informacién que permita la obtencién de algoritmos eficientes.

Adaquirir 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 algoritmicas a un mismo problema para reducir el coste computacional

Conocer las familias mas importantes de problemas algoritmicos y estudiar diferentes esquemas o paradigmas de disefio aplicables para resolverlos.
Determinar el método de busqueda mas adecuado segun las caracteristicas de cada problema.

Aplicar estrategias de busqueda ciega y de busqueda informada con el fin de planificar una secuencia de acciones que permitan encontrar una solu-
cién cumpliendo con las restricciones del problema.

Desarrollar capacidad critica para la verificacion del algoritmo con todos los casos posibles de entradas de datos.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Tipos abstractos de datos: definicién y formalizacién. Estructuras de datos lineales y complejas. Disefio recursivo. Notaciones algoritmicas. Estrategias
y técnicas algoritmicas (voraces, divide y venceras, programacion dindmica, vuelta atrds) Algoritmos basicos de busqueda, ordenacién y mezcla. Im-
plementacion de estas estructuras desde el punto de vista orientado a objetos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y €l disefio de aplicaciones de ingenieria.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabgjo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

21/133

7]
Q
Q
o
o
o
kel
o
@©
=
R
£
S
©
©
(]
°
(0]
»n
=
(%2}
o
=
R
@©
c
©
o
@©
el
=
(@]
]
)
(]
o
fu
©
(@]
>
°
(&}
=
0
Q
Q
o
o
c
Ke]
o
(Y]
(]
>
©
Q
(]
O
(0]
(2
=
(%2}
(o8
=
e
c
(]
@
Q
©
2
=
=
(]
>
'
Ye]
AN
<
N~
N
©
N
(]
—
[3p]
‘o]
N~
<
—
N
—
»
~
—
N~
™
[©)]
[32]
(2]
>
[0}
(@]



Tl T GOBIERNO  MINISTERIO
SRR T OCEESPANA  DE EDUCATION, CULTURA
1 '] ¥ DEPORTE

Identificador : 2503954

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala

resolucion de problemas en € @mbito de larobdtica.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clasesinteractivas 72 33
Tutoria en grupo 10 30
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 13 38

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaci ones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MINIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

70.0

Trabgjosy Actividades 0.0 40.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
55NIVEL 1: Matematicas

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Mateméticas|

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Mateméticas
ECTSNIVEL2 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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¥ DEPORTE

) m
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LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El médulo de Matematicas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemati-
cos especificos que se utilizan en robética, pero también conocimientos matematicos basicos para otras disciplinas como la fisica o la informética, en-
tre otras.

Dicho conocimiento redundara en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servira como base para una futu-
ra ampliacion de los propios conocimientos matematicos adquiridos.

Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matematicas contribuird a desarrollar un método de trabajo cientifico basado en el orden légico, la creati-
vidad, la precisioén y el rigor.

Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometria necesarias para entender la cinematica de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinematico directo.

Al intentar posicionar partes moéviles de un robot aparece el conocido como problema cinematico inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de célculo diferencial de varias variables.

Aparece también la necesidad de establecer modelos dindmicos en funcién del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinami-
ca de los robots.

La imposibilidad, en la préctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtencién 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 sefiales y su transformacion entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.

Las técnicas de inferencia estadistica y andlisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la informacién obtenida por los sensores. La robéti-
ca probabilistica intenta determinar la posicion de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

El cuerpo de los nimeros reales. El cuerpo de los nimeros complejos. Espacio vectorial euclidiano. Aplicaciones lineales. Transformaciones ortogona-
les. Diagonalizacion de endomorfismos. Formas cuadréticas. Espacio afin euclidiano.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

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

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un &rea de estudio que parte de labase de la
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 ato grado de autonomia

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.
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CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CEL1 - Capacidad de entender, y aplicar adiversos problemas de ingenieria robética, 1os fundamentos mateméti cos acerca de:
algebralineal, geometria, calculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable complegja, métodos
numéricos, calculo de probabilidades y estadistica.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 90 40
Clasesinteractivas 30 40
Tutoria en grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 15 33

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Préacticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaci ones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Matematicas |

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA

Bésica Ingenieriay Arquitectura Mateméticas
ECTSNIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL : Semestral

ECTS Semestral 1

ECTS Semestral 2

ECTS Semestral 3

241133
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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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El médulo de Matematicas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemati-
cos especificos que se utilizan en robética, pero también conocimientos matematicos basicos para otras disciplinas como la fisica o la informética, en-
tre otras.

Dicho conocimiento redundara en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servird como base para una futu-
ra ampliacién de los propios conocimientos matematicos adquiridos.

Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matematicas contribuird a desarrollar un método de trabajo cientifico basado en el orden légico, la creati-
vidad, la precision y el rigor.

Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometria necesarias para entender la cinematica de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinemético directo.

Al intentar posicionar partes moéviles de un robot aparece el conocido como problema cinematico inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de célculo diferencial de varias variables.

Aparece también la necesidad de establecer modelos dindmicos en funcién del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinami-
ca de los robots.

La imposibilidad, en la practica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtencién 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 sefiales y su transformacion entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.

Las técnicas de inferencia estadistica y andlisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la informacion obtenida por los sensores. La robéti-
ca probabilistica intenta determinar la posicién de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Funciones de variable compleja. Diferenciaciéon compleja e integracién compleja. Transformada de Fourier. Ecuaciones diferenciales. Métodos numéri-
cos

5.5.1.4 OBSERVACIONES

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

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria rob6tica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase de la
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conoci mientos 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 ato grado de autonomia

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.
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CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.15.3 ESPECIFICAS

CEL1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingenieria robdtica, 1os fundamentos matematicos acerca de:
dgebralineal, geometria, cdlculo diferencia e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, calculo de probabilidades y estadistica.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 90 40
Clases interactivas 30 40
Tutoriaen grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 15 33

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Matematicas|!|

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
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Bésica Ingenieriay Arquitectura Mateméticas

ECTSNIVEL2 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El médulo de Matematicas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemati-
cos especificos que se utilizan en robética, pero también conocimientos matematicos basicos para otras disciplinas como la fisica o la informatica, en-
tre otras.

Dicho conocimiento redundara en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servird como base para una futu-
ra ampliacion de los propios conocimientos matematicos adquiridos.

Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matematicas contribuira a desarrollar un método de trabajo cientifico basado en el orden légico, la creati-
vidad, la precision y el rigor.

Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometria necesarias para entender la cinematica de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinematico directo.

Al intentar posicionar partes méviles de un robot aparece el conocido como problema cinemaético inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de célculo diferencial de varias variables.

Aparece también la necesidad de establecer modelos dinamicos en funcion del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinami-
ca de los robots.

La imposibilidad, en la préctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtencién 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 sefiales y su transformacion entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.

Las técnicas de inferencia estadistica y andlisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la informacion obtenida por los sensores. La robéti-
ca probabilistica intenta determinar la posicion de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

55.1.3 CONTENIDOS

Funciones de variable compleja. Diferenciaciéon compleja e integracién compleja. Transformada de Fourier. Ecuaciones diferenciales. Métodos numéri-
cos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio
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con un ato grado de autonomia

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para€el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT5 - Capacidad para obtener informacion adecuada, diversay actualizada.

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

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CEL1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingenieria robética, |os fundamentos mateméti cos acerca de:
algebralineal, geometria, calculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numeéricos, calculo de probabilidades y estadistica.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 90 40
Clases interactivas 30 40
Tutoriaen grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 7 57
Evauaciony revisiéon 15 33

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)
Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
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Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Estadistica

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER RAMA MATERIA
Bésica Ingenieriay Arquitectura Mateméticas
ECTSNIVEL2 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

El médulo de Matemaéticas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en el conocimiento de las técnicas y los conceptos matemati-
cos especificos que se utilizan en robética, pero también conocimientos matematicos basicos para otras disciplinas como la fisica o la informética, en-
tre otras.

Dicho conocimiento redundara en un mejor aprovechamiento del estudio de otras disciplinas impartidas en el grado y servird como base para una futu-
ra ampliacion de los propios conocimientos matematicos adquiridos.

Asimismo el aprendizaje y entrenamiento en matematicas contribuira a desarrollar un método de trabajo cientifico basado en el orden légico, la creati-
vidad, la precisién y el rigor.

Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometria necesarias para entender la cinematica de los robots, como tam-
bién los conocimientos que permitan establecer el problema cinematico directo.

Al intentar posicionar partes méviles de un robot aparece el conocido como problema cinematico inverso, para el que hay que proporcionar principal-
mente conocimientos de célculo diferencial de varias variables.

Aparece también la necesidad de establecer modelos dindmicos en funcién del tiempo, utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinami-
ca de los robots.

La imposibilidad, en la préctica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas que se afrontan conduce de manera natural a la obtencién 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 sefiales y su transformacion entre
el dominio del tiempo (o espacial) y el dominio de la frecuencia.

Las técnicas de inferencia estadistica y andlisis de datos son fundamentales a la hora de procesar la informacién obtenida por los sensores. La robéti-
ca probabilistica intenta determinar la posicién de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Andlisis exploratorio de datos. Probabilidad y variables aleatorias. Técnicas de inferencia estadistica. Modelos de regresion. Andlisis estadistico con
software especifico.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.
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CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.1.5.3 ESPECIFICAS

CEL1 - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingenieria robética, 1os fundamentos matematicos acerca de:
agebralineal, geometria, calculo diferencia e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, calculo de probabilidades y estadistica.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminarios y conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
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Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

55NIVEL 1: Automatica

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1
NIVEL 2: Automatizacion
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer las necesidades de automatizacion y los elementos que forman parte de un sistema de automatizacion.

Conocer la estructura, funcionamiento y configuracion de autématas programables (PLC) y las posibilidades que ofrecen las redes de autématas.
Conocer y emplear distintos lenguajes de programacion de PLC.

Conocer y aplicar actuadores hidraulicos y neumaticos y saber utilizarlos en entornos robéticos.

Conocer y programar sistemas basicos de visualizacion y supervision de procesos (HMI).

55.1.3 CONTENIDOS

Introduccion a la automatizacion de tareas. Elementos para la automatizacién. El autémata programable o PLC. Programacion de PLC. Mando o con-
trol secuencial. Implementacion de GRAFCET en PLC. Actuadores hidraulicos y neumaéticos. Sistemas de visualizacion y supervision de procesos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del médulo de matematicas.
5.5.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccidn, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.
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CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el @mbito de larobdtica, para
aplicacionesindustriales 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CES6 - Conocer fundamentos de electrotecniay entender el funcionamiento de las méguinas el éctricas, especialmente motores de
CA/CC, y conocer cudles son las fuentes de energia mas adecuadas para robots fijos o autnomos.

CE10 - Analizar y entender la configuracién de un sistema de control automético para proceder a su modificacion o actualizacién
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programacion de distintos autdbmatas en el campo de la robética.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 64 38
Clases interactivas 56 43
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 7 57
Evauaciony revisiéon 15 33

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de laboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en laresolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION
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SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 70.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Fundamentos de Automatica

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Introduccién a los sistemas de control. Identificacién de sistemas y funcién de transferencia. Modelado de sistemas dinamicos. Estabilidad. Andlisis e
identificacion de la respuesta temporal. Andlisis de la respuesta transitoria. Lugar de las raices.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introduccién a los sistemas de control. Identificacién de sistemas y funcién de transferencia. Modelado de sistemas dinamicos. Estabilidad. Andlisis e
identificacion de la respuesta temporal. Andlisis de la respuesta transitoria. Lugar de las raices.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del médulo de mateméticas.
55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.15.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol dgicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robd6tica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas rob6ticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles
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CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instal aciones en €l @ambito de larobética, 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su éreade estudio

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

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CEG6 - Conocer fundamentos de electrotecniay entender el funcionamiento de las méaqguinas el éctricas, especialmente motores de
CAJ/CC, y conocer cuales son las fuentes de energia mas adecuadas para robots fijos o auténomos.

CE10 - Analizar y entender la configuracion de un sistema de control automético para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funciones y programacion de distintos autdbmatas en el campo de la robética.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clasesinteractivas 60 44
Tutoria en grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 15 33

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Préacticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaci ones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucion de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
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Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 70.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Tecnologia Eléctrica

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 monofésicos como trifasicos.

Conocer los circuitos magnéticos.

Conocer y comprender el funcionamiento de los relés.

Elegir el transformador adecuado para aplicaciones robéticas.

Comprender el funcionamiento de los motores de corriente alterna y de corriente continua.

Comprender los célculos técnicos y su metodologia, de los motores y/o generadores.

Comprender el comportamiento de los motores como maquina reversible.

Conocer las tipologias y las curvas caracteristicas de los motores de corriente alterna y de corriente continua.
Disefiar el accionamiento de motores de corriente alterna y de corriente continua.

Analizar y evaluar alternativas los diferentes motores de energia eléctrica, tanto de corriente alterna como continua.
Analizar los resultados y tomar decisiones en consecuencia sobre las distintas posibilidades de eleccién de una maquina eléctrica.
Elegir el tipo de motor m&s adecuado para cada aplicacion robética.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Aplicacién de circuitos de corriente alterna. Circuitos magnéticos. Transformadores. Motores de corriente alterna y de corriente continua. Accionamien-
to de motores. Seleccion de motores para aplicaciones robéticas

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del médulo de matematicas.
5.5.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.
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CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CEB6 - Conocer fundamentos de electrotecniay entender el funcionamiento de las maguinas el éctricas, especialmente motores de
CAI/CC, y conocer cudles son las fuentes de energia mas adecuadas para robots fijos o autbnomos.

CE10 - Analizar y entender la configuracion de un sistema de control automético para proceder a su modificacion o actualizacién
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funcionesy programacion de distintos autématas en €l campo de la robética.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 64 38
Clases interactivas 56 44
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminarios y conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control
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Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 70.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Teoriade Control

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 informaticas para su modelado y estudio.
Conocer los principales tipos de controladores y sus caracteristicas, y saber cuél es el mas adecuado para diferentes aplicaciones, especialmente de
sistemas roboticos.

Conocer diferentes estrategias para disefio de controladores y saber cémo aplicarlas.

Ser capaz de disefiar e implementar sistemas de control discreto, a partir de las caracteristicas y especificaciones de un sistema.

Saber aplicar herramientas de andlisis en el dominio de la frecuencia para estudiar el comportamiento de sistemas, ver sus necesidades de control y
disefiar controladores para ellos.

55.1.3 CONTENIDOS

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

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es recomendable que el alumnado haya superado las materias del médulo de matemaéticas

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.
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CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CEB6 - Conocer fundamentos de electrotecniay entender el funcionamiento de las maguinas el éctricas, especialmente motores de
CAI/CC, y conocer cudles son las fuentes de energia mas adecuadas para robots fijos o autbnomos.

CE10 - Analizar y entender la configuracion de un sistema de control automético para proceder a su modificacion o actualizacién
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y ajustar controladores.

CE11 - Conocimiento de las funcionesy programacion de distintos autématas en €l campo de la robética.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clases interactivas 60 44
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 15 33

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminarios y conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control
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Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 70.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

55NIVEL 1: Comunicacién y Sistemas

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Redesy Comunicaciones

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 interconexién de redes, los modelos de capas y los protocolos basicos dentro de cada capa, considerando la pro-

gramacion de las redes a nivel de transporte e IP.
Conocer las redes de area local a nivel de capa de enlace, tanto tecnologias cableadas como inaldmbricas. El resultado general de aprendizaje es el
conocimiento global del funcionamiento de Internet.

55.1.3 CONTENIDOS

Fundamentos de las comunicaciones. Arquitectura de redes y modelo de capas. Elementos de Internet. Descripcién de las aplicaciones de red. Proto-

colos de aplicacion. Servicios orientados a conexién y sin conexion. Programacion de TCP/IP con sockets. Fundamentos de la transmisién fiable. Con-
trol de la congestion. Protocolos de transporte, TCP y UDP. Routers, protocolos de encaminamiento y protocolo IP. Capa de enlace: redes locales, Et-

hernet y redes inalambricas.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

39/133

[}
Q
a
o
o
c
kel
o
©
=
R
£
S
S
<
[}
o
o}
(2
=
»
o
=
e
®©
c
S
kel
©
kel
=
(@]
©
L)
©
o
2
©
(@]
>
kel
o
L
B
i}
o
o
o)
c
kel
<}
©
o
=1
S
o}
[}
o
o}
»
=
o
o
=
=
c
o}
Qo
o
o
o
=
=
o
>
]
Te)
I3
<
~
o
©
N
©
=
@
0
N~
<
-
N
—
2}
~
—
~
™
D
1%}
™
>
[0}
(@]




: OBIERNG HIMISTERSC
4 ESPARA DE EDUCACION. CULTURA,
A ¥ DEPORTE

) m
j=1a}

Identificador : 2503954

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

con un ato grado de autonomia

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT5 - Capacidad para obtener informacion adecuada, diversay actualizada

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

5.5.15.3 ESPECIFICAS

comunicacion entre aplicaciones.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |0s sistemas operativosy sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o

CE18 - Saber cémo aplicar los principios de arquitecturas de red, protocol os y tecnologias de redes para aplicaciones robdticas.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 36 50
Clasesinteractivas 84 36
Tutoriaen grupo 6 50
Tutoriaindividualizada 12 33
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtual

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 60.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Sistemas Empotrados

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2
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CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 caracteristicas de los sistemas empotrados.

Conocer y saber utilizar las caracteristicas de los microcontroladores.

Capacidad de seleccionar el microcontrolador o microprocesador que mejor se adapte a una determinada aplicacion.

Conocer las infraestructuras software necesarias para la ejecucion de aplicaciones empotradas y comprender el papel que desempefia cada una de
ellas.

Conocer las caracteristicas de los sistemas operativos que trabajan con sistemas empotrados (compilacion, sistemas de memoria, configuracion de la
compilacién, caracteristicas de tiempo real).

Ser capaz de configurar y programar sistemas empotrados

5.5.1.3 CONTENIDOS

Concepto y caracteristicas 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. Programacion de sistemas empotrados.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue 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 érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

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

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.
5.5.1.5.3 ESPECIFICAS
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CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o

comunicacion entre aplicaciones.

CE18 - Saber como aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologias de redes para aplicaciones robgéticas.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 64 38
Clases interactivas 56 44
Tutoriaen grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 12 33
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 60.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
55NIVEL 1: Inteligencia Computacional

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: AgentesInteligentes

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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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LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 planificacién del movimiento de robots (definicién y recélculo de trayectorias), y estrategias pa-
ra la planificacion 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 odometria, localizacion y
mapeado presentes en cualquier operacion de un robot real.

Disefiar una representacion para problemas de robética basados en objetivos a partir de conjuntos de estados

Disefiar métodos para la resolucién de problemas en robética a partir de las representaciones anteriores.

Aplicar las técnicas de exploracion y busqueda basicas para la resolucién de problemas en robética.

Modelar problemas basados en conocimiento y resolverlos aplicando técnicas de razonamiento, tanto con datos precisos como con incertidumbre.
Disefiar agentes y sistemas multiagente, definiendo sus elementos basicos adecuadamente en funcién de las necesidades de un problema en robéti-
ca.

55.1.3 CONTENIDOS

Agentes y arquitecturas de agentes. Sistemas multiagente y comunicacién entre agentes. Espacios de estados y técnicas de exploracion. Busqueda
local y bausqueda informada. Representacién del conocimiento y razonamiento en robética. Datos con incertidumbre.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

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

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.
5.5.15.3 ESPECIFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijasy moviles.

CE16 - Utilizar eimplementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clasesinteractivas 72 33
Tutoriaen grupo 7 43
Tutoriaindividualizada 11 36
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 60.0

escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Aprendizaje Automatico

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA
Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES
Si No No

44 /133
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FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 regresion y clasificacion, especialmente redes neuronales, aprendizaje profundo, maquinas de
vectores de soporte y ensambles) y no supervisado (especialmente agrupamiento, seleccion de caracteristicas y reduccién de dimensionalidad), junto
con la capacidad de aplicarlas en la implementacién de controladores de cualquier tipo de robot.

55.1.3 CONTENIDOS

Introduccion al aprendizaje automatico. Aprendizaje basado en vecinos mas cercanos. Métodos lineales de regresion y clasificacion. Arboles de deci-
sién. Redes neuronales y aprendizaje profundo. Maquinas de vectores de soporte. Ensambles: boosting, bagging y random forest. Agrupamiento: k-
medias, agrupamiento jerarquico. Seleccién de caracteristicas y reduccién de la dimensionalidad.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.15.1BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucién de problemas en el campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

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

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.
5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robédticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijas y moviles.

CE16 - Utilizar eimplementar métodos de reconocimiento de patrones'y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas roboticos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clases interactivas 72 33
Tutoriaen grupo 7 43
Tutoriaindividualizada 11 36
Evaluacion y revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES
L ecciones magistrales participativas
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Précticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacién del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 60.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Robética Adaptativa

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer como lograr modelos y programas de control, capaces de adaptarse en tiempo real a partir de la actuacién del robot en el entorno.

Entender en qué medida las estrategias de aprendizaje por interaccion robot-entono permiten hacer frente a las limitaciones de la programacion expli-

cita.
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Dominar las técnicas de aprendizaje por refuerzo y conocer el tipo de tareas para las que se emplean. También debera ser capaz de manejar las im-
plementaciones software de los algoritmos de aprendizaje, o programar alguno de ellas.

Saber como lograr el aprendizaje de controladores por demostracion, utilizando técnicas para extraer la informacién relevante que acompafia la accion
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 robética. Procesos de Markov. Politicas y funciones de Valor. Algoritmos para la busqueda de politicas.
Generalizacion y aproximacion de funciones. Aprendizaje por refuerzo multi-objetivo y multi-agente. Aprendizaje por demostracién e imitacion.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

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

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
cdmarasy sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy méviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clasesinteractivas 72 33
Tutoriaen grupo 7 43
Tutoriaindividualizada 11 36
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaci ones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua
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Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 60.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

55NIVEL 1: Robética

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Computacion Distribuida para Sistemas Multir robot

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No

GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No

FRANCES ALEMAN PORTUGUES

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Abordar el andlisis y disefio de aplicaciones distribuidas, integradas tanto en los distintos subsistemas de un robot como en un sistema multirobot, y en
los que necesariamente habra programas dialogando entre si para obtener un resultado dado.

Conocer los diferentes paradigmas de computacion distribuida asi como las soluciones middleware méas usadas en la actualidad para el desarrollo de
este tipo de aplicaciones: distintas soluciones de comunicacion 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 Ultimo caso, en el lenguaje de comunicacion y los protocolos de interaccién entre los
mismos.

Capacidad para disefiar desde el punto de vista software sistemas multirobot. Conocer y saber aplicar control centralizado y distribuido en sistemas ro-
béticos.

Saber especificar y analizar la planificacién y coordinacién de sistemas multirobot.

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

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1 BASICASY GENERALES

CGL - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y €l disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacion sobre circuitos, elementos de méguinas, control automético, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larob6ticay la electronica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa la ingenieria de la robdtica:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos eléctricosy electrénicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.
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CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
esténdares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy moviles.

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

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,
y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 38 47
Clases interactivas 82 37
Tutoriaen grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 12 33
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION
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SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Mecanismosy Sensores

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 basicos pasivos (resistivos, capacitivos, inductivos,...).

Conocer, comprender y aplicar los sensores basicos activos (termopares, piezoeléctricos, fotovoltaicos,...).

Conocer, comprender y aplicar sensorizacion basica en robots (proximidad, posicién, contacto, ...).

Conocer, comprender y aplicar sensorizacién avanzada en robots (sensores inerciales, sensores de par, sensores tactiles, sensores laser,...).
Conocer, comprender y aplicar otros sensores como electroquimicos o biosensores.

Seleccionar los sensores mas adecuados para resolver un problema de robética en la que se requiere interaccionar con elementos del entorno.
Conocer los principios basicos de los mecanismos de los sistemas robéticos.

Conocer y aplicar los sistemas de transmision indirecta: engranajes, correas, cadenas, levas, transmisién en cremallera,¢,

Conocer y comprender los sistemas de transmision 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 mecéanicos y mecanismos que forman parte de la estructura de un robot.

Comprender las funcionalidades de los mecanismos y subsistemas mecénicos.

55.1.3 CONTENIDOS

Funcionamiento de sistemas eléctricos de medicién. Sensores basicos: pasivos y activos. Sensorizacién basica en robots. Sensorizacién avanzada en
robots. Otros sensores con aplicacién en robética.
Mecanismos basicos de los sistemas robéticos. Sistemas de transmision indirecta y directa. Otros elementos: rodamientos, uniones, muelles, resortes.
Reductores (HDUC, Cyclo). Accionamento directo.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.
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CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol 6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccion, adquisicién y puesta en marcha de sistemas rob6ticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacion sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robdticas auténomasyy flexibles

CG6 - Concebir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el &mbito de larobética, 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 rel acionadas con larobéticay la electrénica

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

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electrénicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.

CES8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas robaticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camaras'y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
estandares existentes.
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nuevas tendencias en robdtica.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las

aplicaciones robgticas fijasy moviles.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robdticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el &mbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots mdviles

domésticosy urbanos.

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

y condiciones de contorno.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base ala aplicacion, requisitos,

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoria en grupo 13 23
Tutorfaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 60.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 60.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Robdtica aérea

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria
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ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

55.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adgquirir una vision global de los sistemas aéreos no-tripulados en la actualidad.

Conocer las consideraciones geométricas y mecanicas de los robots aéreos no tripulados, transformaciones, rotaciones, angulos de Euler, aplicabili-
dad de los cuaterniones, velocidad angular, ecuaciones de movimiento de un multi-rotor, linearizacion.

Conocer los diferentes sistemas inerciales existentes y la algoritmica utilizada para la generacion 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 planificacién del movimiento en 3D. Conocer métodos de mapeado y localizacién simultdneos (SLAM) en 3D.

Aplicaciones en el sector Agroforestal. Conocer las aplicaciones principales de los UAVS en el &mbito de la agricultura de precision.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introduccion a los robots aéreos no tripulados. Multi-rotores y vehiculos de ala fija. Rotaciones y representaciones: Angulos de Euler y cuaterniones.
Sensores embarcados. Técnicas de Control en 3D: PID, LQR. Planificacién y navegacién en 3D. Localizacién y mapeado simultdneos en 3D. Aplica-
cion de robots aéreos en diferentes ambitos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol 6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccion, adquisicién y puesta en marcha de sistemas robéticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robdticas auténomasyy flexibles

CG6 - Concebir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el &mbito de larobética, 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 larobéticay la electrénica.
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CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electrénicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas robaticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camaras'y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
estandares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber cémo utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijas y moviles.

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas roboticos y su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.
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CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base ala aplicacién, requisitos,

y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clasesinteractivas 72 33
Tutoria en grupo 6 50
Tutoriaindividualizada 15 29
Evaluaciony revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaci ones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Robética de Servicios

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO

CATALAN

EUSKERA

Si

No

No

56/ 133

7]
Q
Q
o
o
o
kel
o
@©
=
R
£
S
©
©
(]
°
(0]
»n
=
(%2}
o
=
R
@©
c
©
o
@©
el
=
(@]
]
)
(]
o
fu
©
(@]
>
°
(&}
=
0
Q
Q
o
o
c
Ke]
o
(Y]
(]
>
©
Q
(]
O
(0]
(2
=
(%2}
(o8
=
e
c
(]
@
Q
©
2
=
=
(]
>
'
Ye]
AN
<
N~
N
©
N
(]
—
[3p]
‘o]
N~
<
—
N
—
»
~
—
N~
™
[©)]
[32]
(2]
>
[0}
(@]




Identificador : 2503954

SOOI ECeNcutTURA
¥ DEPORTE

GALLEGO VALENCIANO INGLES
Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS
No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

5.5.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adquirir una vision general de las posibilidades presentes y a medio plazo de la robética de servicios

Conocer cuéles son las tecnologias y los recursos para abordar el desarrollo de los robots de servicio

Conocer y saber aplicar las distintas técnicas de interaccién hombre-robot (p.ej. gestos, habla, comunicacién multimodal, etc.).

Conocer el estado del arte y perspectivas futuras en el campo de los robots personales y asistenciales

Conocer los fundamentos cientifico-técnicos de los robots personales y asistenciales

Ser capaz de disefiar el interfaz hombre-robot adecuado para de las necesidades de una aplicacion.

Conocer las nuevas aplicaciones y oportunidades de negocio de los robots de servicios en entornos como robética médica, asistencial, humanoides,
entretenimiento, educacion, etc.

5.5.1.3 CONTENIDOS

De la robética industrial a la de servicios. Interfaces multimodales hombre-maquina. Teleoperacion de robots. Realidad aumentada. Reconocimien-
to/Sintesis de voz. Ademanes y expresiones faciales. Reconocimiento, deteccién y seguimiento de personas. Usos de los robots de servicio: inspec-
cién y mantenimiento, logistica, almacenaje, reparto, agricultura, medicina, robética doméstica. Casas inteligentes: integracion de la robética y la do-
mética. Robots sociales. Conciencia de la situacién en los robots de servicio

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol 6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccion, adquisicién y puesta en marcha de sistemas rob6ticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas auténomasyy flexibles

CG6 - Concebir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el &mbito de larobética, 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 larobéticay la electrénica.

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

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabgjo individual, con actitud autocritica.
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CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacion adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa la ingenieria de la robdtica:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos eléctricosy electrénicos.

CEA4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacién entre aplicaciones.

CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
esténdares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy moviles.

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

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,
y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clases interactivas 72 33
Tutoria en grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 14 29
Evauaciony revisiéon 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones
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Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética
5.5.1.8 SISTEMASDE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Robética Industrial
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2
CARACTER Obligatoria
ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 cinematico y dindmico en robética.

Conocer los principales tipos de controladores dindmicos empleados para el posicionamiento de un robot y el seguimiento de trayectorias.

Saber los tipos de control de fuerza existentes en robética asi como ser capaz de implementar el mas adecuado dependiendo del problema a resolver.
Conocer los principales tipos de control visual basados en posicién e imagen asi como las principales consideraciones para su implementacién en un
sistema robotico.
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5.5.1.3 CONTENIDOS

Clasificacion de los robots. Cinematica directa e inversa. Andlisis del espacio de trabajo y planificacién de trayectorias. Movimiento diferencial. Dinami-
ca del robot. Control del robot en presencia de fuerzas: el control PID. Visién. Planificacion de tareas.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1BASICASY GENERALES

CGL - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CG5 - Ser capaz de obtener y analizar informacion sobre circuitos, elementos de maguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con €l fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas auténomasyy flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larobéticay la electronica.

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

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenieria los fundamentos fisicos en los que se basa laingenieria de larobética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y el ectrénicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.
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CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
esténdares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy moviles.

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

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,
y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clases interactivas 72 33
Tutoriaen grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 14 29
Evauaciony revisiéon 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION
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SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Robética moévil

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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 12

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 moéviles de autonomia, filtros de estimacién de estados como los filtros de Kalman,
Kalman extendido y filtros de particulas.

Saber los diferentes sistemas de locomocién para robots méviles y aplicar diferentes modelos de movimiento. Conocer los distintos modelos de per-
cepcién y como trasladar esa informacion a la construccién de mapas de diferentes tipos.

Aprender a localizar el robot a partir del modelo de movimiento, la informacién de los sensores y un mapa del entorno, y se extender los métodos de
localizacién para que el robot pueda realizar localizacién y mapeado simultaneos en aquellas situaciones donde el mapa es desconocido o necesita
ser actualizado.

Estudiar métodos de planificacién del movimiento, para que el robot sea capaz de evitar obstaculos y navegar por entornos evitando colisiones y opti-
mizando un conjunto de criterios.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introduccién a la robética mévil. Filtros de estimacién de estados. Tipos de locomocién. Modelos de movimiento. Percepciéon y modelado del entorno.
Mapeado: representaciones métricas y topolégicas. Construccién de mapas. Localizacién. Localizacién y mapeado simultdneos (SLAM). Arquitecturas
de control (reactivas, jerarquicas, hibridas¢). Planificacién del movimiento.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.
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CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 formaoral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con larobéticay la electronica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacion adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa la ingenieria de la robdtica:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos eléctricosy electrénicos.

CEA4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacién entre aplicaciones.

CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacién percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
esténdares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.
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aplicaciones roboticas fijasy moviles.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en

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

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

domeésticos y urbanos.

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

y condiciones de contorno.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clases interactivas 72 33
Tutoriaen grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 14 29
Evauaciony revisiéon 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de laboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Plataformas softwar e en robética

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 robéticos actuales, conocer sus funcionalidades y su adecuacion los diferentes tipos de plataformas
robéticas y escenarios de uso.

Conocer los diferentes middlewares y frameworks de programacién de robots utilizando los lenguajes de programacién més adecuados a las funciona-
lidades requeridas. Experimentar con los diferentes componentes que integran la arquitectura software de un robot.

Aplicar los simuladores de robots mas extendidos y probar en ellos los diferentes elementos de la arquitectura software del robot.

Saber utilizar las herramientas de desarrollo y depuracién propias de la robética, integradas en frameworks de programacién de robots y simuladores.
Conocer y utilizar librerias de software libre habituales en robética.

Ser capaces de programar mediante diferentes lenguajes sobre sistemas operativos multiplataforma.

55.1.3 CONTENIDOS

Sistemas operativos robéticos. Multiplataforma. Middlewares y Frameworks de programacién de robots. Simuladores de robots. Herramientas de desa-
rrollo y depuracién. Software Libre en Robética.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria rob6tica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol 6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robéticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instal aciones en el &mbito de larobdtica, 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 larobéticay la electrénica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio
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CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dinamica, electromagnetismo y circuitos eléctricosy electronicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.

CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificaciones y los
estandares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robdticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robgticas fijasy moviles.

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el &mbito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots méviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base ala aplicacion, requisitos,
y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 24 50
Clasesinteractivas 96 38
Tutoriaen grupo 10 30
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 13 38

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Proyectos | ntegrados |

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA
Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES
Si No No

67/133

7]
Q
Q
o
o
o
kel
o
@©
=
R
£
S
©
©
(]
°
(0]
»n
=
(%2}
o
=
R
@©
c
©
o
@©
el
=
(@]
]
)
(]
o
fu
©
(@]
>
°
(&}
=
0
Q
Q
o
o
c
Ke]
o
(Y]
(]
>
©
Q
(]
O
(0]
(2
=
(%2}
(o8
=
e
c
(]
@
Q
©
2
=
=
(]
>
'
Ye]
AN
<
N~
N
©
N
(]
—
[3p]
‘o]
N~
<
—
N
—
»
~
—
N~
™
[©)]
[32]
(2]
>
[0}
(@]




Identificador : 2503954

OEIER MO MIMISTERID
ESPANA DE EDUCACION, CULTURA
¥ DEPORTE

) m
j=1a}

FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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.
Disefiar e implementar comportamientos basicos en un robot.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Proyecto en formato taller en el que se abordara el ensamblaje inicial de una plataforma robética de bajo coste y que involucre tanto software como
hardware (sensores, locomocién, electrénica incorporada, comunicacién y soporte). Durante este taller se podran emplear plataformas electrénicas,
asi como herramientas de simulacién basica y programacién de robots. El alumno aprendera a programar un robot, y a resolver en él problemas pro-
pios de la robética, haciendo frente a tareas en las que estaran implicitos conocimientos adquiridos en las materias del primer curso y desarrollando ya
a nivel practico los conceptos de percepcion, decision y accion, basicos en cualquier robot o sistema robotizado.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria rob6tica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y e disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccidn, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robéticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin Ultimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el @mbito de larobdtica, 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 larobdticay la electronica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especidizado

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

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad para elaborar y presentar un texto organizado y comprensible.
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CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante |a aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos el éctricos y electronicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativosy sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacién entre aplicaciones.

CE8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas robaticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

CE10 - Analizar y entender la configuracion de un sistema de control automético para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y ajustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
estandares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacién y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en robdtica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robdticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijasy moviles.

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

CE20 - Ser capaz de establecer sistemas rob6ticos cooperativos y multirobot aplicando |as técnicas adecuadas.

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticos y su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base ala aplicacion, requisitos,
y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 8 50
Clasesinteractivas 112 39
Tutoriaen grupo 6 50
Tutoriaindividualizada 14 29
Evaluaciony revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador
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Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 10.0

escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Proyectos | ntegrados ||

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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.

Resolucién de tareas en un robot.

Incrementar y mejorar la funcionalidad de un proyecto robético preexistente, integrando elementos mas avanzados sobre una arquitectura software

modular.

55.1.3 CONTENIDOS

En este taller se utilizara un sistema operativo robético que propicie la abstraccion del hardware de bajo nivel. El uso de los nodos y médulos que in-
corporan la mayoria de las plataformas software (para planificacion, localizacién) permitira la resolucion de retos de mayor complejidad que aumenten
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la motivacion 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 utilizacion de una Gnica plataforma, o el uso de mdltiples robots (cooperacién), aumentando asi el caracter facilitador
del taller para los contenidos que se impartiran 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 afiadir alguna nueva.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Es necesario haber cursado Proyecto |, Teoria de control, procesado de informacién multisensorial y toma de decisiones.

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robética, mediante la eleccidn, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robéticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin dltimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instal aciones en el @mbito de larobdtica, 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 formaoral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con larobéticay la electrénica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en plblico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacién complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en los que se basa laingenieria de la robética:
estética, cinemética, dinamica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrénicos.

CE4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativosy sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacion entre aplicaciones.
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CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
esténdares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy moviles.

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

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,
y condiciones de contorno.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 8 50
Clases interactivas 112 39
Tutoriaen grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 14 29
Evauaciony revisiéon 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION
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SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 10.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Proyectos Integrados |11
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 direccién de proyectos, dominando los conceptos basicos y la terminologia propia.

Conocer las instituciones y/o organismos internacionales méas importantes relacionadas con el tema.

Dominar las areas de conocimiento, los grupos de procesos y las principales herramientas/técnicas utilizadas en los distintos procesos, siguiendo los
estandares del PMI.

Conocer otras alternativas, en especial las referidas a las metodologias agiles.

Ser capaces de formular el plan de gestion de un proyecto de robética

55.1.3 CONTENIDOS

La Direccién de Proyectos como profesion. Contexto internacional. Conceptos basicos. Gestion de: interesados, alcance, tiempos, costes, calidad, co-
municaciones, riesgos, recursos, contratacion e integracion de un proyecto de robética. Principales métodos &giles para la gestion de proyectos de ro-
bética.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado el mayor nimero de asignaturas troncales/obligatorias
5.5.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.
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CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automatico, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 formaoral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con larobéticay la electronica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacion adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CE2 - Entender y saber aplicar en problemas de ingenierialos fundamentos fisicos en |os que se basa la ingenieria de la robdtica:
estética, cinemética, dindmica, electromagnetismo y circuitos eléctricosy electrénicos.

CEA4 - Conocer, saber utilizar e integrar |os sistemas operativos y sistemas empotrados, asi como sus caracteristicas de multitarea o
comunicacién entre aplicaciones.

CEB8 - Conocer los distintos tipos de control para disefiar, analizar y programar sistemas roboéticos.

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

CE10 - Andizar y entender la configuracién de un sistema de control automatico para proceder a su modificacion o actualizacion
mediante | as técnicas que permitan disefiar, configurar y gjustar controladores.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacién percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE13 - Saber seleccionar un robot para su implantacion en una aplicacion teniendo en consideracion las especificacionesy los
esténdares existentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.
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aplicaciones roboticas fijasy moviles.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en

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

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

CE21 - Tener capacidad para disefiar y proyectar sistemas robéticosy su implantacion industrial y en el ambito de los servicios.

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

domeésticos y urbanos.

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

y condiciones de contorno.

CE25 - Capacidad de disefiar robots, sistemas inteligentes, o decidir sobre sensoresy actuadores, en base a la aplicacién, requisitos,

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clases interactivas 60 40
Tutoriaen grupo 13 23
Tutorfaindividualizada 7 57
Evauaciony revisiéon 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de laboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

70.0

Trabgjosy Actividades

0.0

100.0

Tutoriay participacion

0.0

10.0

5.5 NIVEL 1: Sistemas Sensoriales

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Percepcion y Procesado de Sefiales

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER

Obligatoria
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ECTSNIVEL 2

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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
55.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adquirir las bases para el andlisis y procesado de sefiales procedentes de sensores.

Analizar e interpretar la informacién contenida en una sefial tanto en tiempo como en frecuencia.
Comprender y aplicar la transformada discreta de Fourier (DFT) y la transformada rapida de Fourier (FFT).
Comprender, analizar, disefiar e implementar filtros digitales FIR e IIR.

Comprender, disefiar e implementar filtros adaptativos.

Comprender y utilizar métodos de andlisis espectral de sefiales deterministas y estocasticas.

Investigar con autonomia cuestiones mas avanzadas del procesado de sefial.

Comprender, analizar y utilizar métodos de fusién e integracién multisensorial

5.5.1.3 CONTENIDOS

Introduccién al procesado digital de la sefial: muestreo, cuantificacién y reconstruccion. Sefiales y sistemas discretos en el dominio del tiempo: sis-
temas lineales e invariantes, respuesta impulsional, convolucién y correlacién. Andlisis en el dominio de la frecuencia de las sefiales continuas y dis-
cretas en el tiempo: Serie de Fourier y Transformada de Fourier. Transformada discreta de Fourier (DFT). Calculo eficiente de la Transformada DFT:
Transformada Répida de Fourier (FFT). Disefio de filtros digitales (filtros FIR e IIR). Otros filtros: filtros adaptativos. Fusién multisensorial.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

Se recomienda que el alumno haya cursado las asignaturas de Percepcion y Procesado Digital de Sefiales
55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria rob6tica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG83 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacion y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccidn, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacidn sobre circuitos, elementos de méguinas, control automético, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robéticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larobdticay la electronica.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especidizado

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

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para€el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.1.5.3 ESPECIFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacién percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE16 - Utilizar eimplementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefid es
procedentes de diferentes sensores y camaras

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clasesinteractivas 48 50
Tutoriaen grupo 11 27
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador
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Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

70.0

Trabagjosy Actividades 0.0 80.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
NIVEL 2: Visién Artificial

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Obligatoria

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 (cAmaras, cAmaras de rango) embarcados en el robot.
Entender el funcionamiento de los métodos y técnicas basicas de procesamiento y andlisis de imagen y video digital, asi como ser capaz de escoger e

implementar los méas adecuados en funcién del ambito de aplicacion.
Saber utilizar y comprender la utilidad de las representaciones frecuencial y multiescala de imagenes y videos.
Aprender y programar técnicas avanzadas de tratamiento de imagen (filtrado, segmentacion o clustering) mediante espacios de color.

Ser capaz de disefiar e implementar soluciones de deteccién visual para reconocimiento de objetos, escenas, caras o gestos que permitan guiar/comu-

nicarse a/con un robot.

Conocer y aplicar las técnicas de calibracién de cAmaras y percepcion de vision estéreo y RGBD.

Saber seleccionar y aplicar modelos de atencién visual para detectar posiciones relevantes en una escena en tiempo cuasi real.

5.5.1.3 CONTENIDOS
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Captacion, formacion y procesado basico de imagenes y video. Representacion frecuencial 2D y 3D. Filtrado y representacion piramidal de imagenes y
video. Calibracion de camaras, vision estéreo y RGBD. Espacios de color, segmentacién y agrupamiento. Reconocimiento de objetos, escenas y ges-
tos. Deteccion y seguimiento de objetos méviles. Modelos de atencién visual en tiempo cuasi-real.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1 BASICASY GENERALES

CGL - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y €l disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CGS5 - Ser capaz de obtener y analizar informacion sobre circuitos, elementos de méguinas, control automético, sensoresy sistemas
informéticos, con el fin tltimo de lograr aplicaciones robdticas autonomas y flexibles

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larob6ticay la electronica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un &rea de estudio que parte de labase de la
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un puablico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy 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 andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en los distintos tipos de sefiales
procedentes de diferentes sensores y camaras

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 64 38
Clases interactivas 56 43
Tutoriaen grupo 11 27
Tutorfaindividualizada 7 57
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de laboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 50.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 20.0

55NIVEL 1: Agrorobdtica

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Economia del Sistema Agroalimentario y Forestal

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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
LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No

GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No

FRANCES ALEMAN PORTUGUES

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos
NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
55.1.2 RESULTADOSDE APRENDIZAJE

Conocer el sistema agroalimentario y la cadena de valor de los productos forestales y sean capaces de realizar andlisis para aplicar las tecnologias de
robética.

Conocer el funcionamiento de los mercados Agrarios y las limitaciones que marca la Politica Agraria Comun en tanto que impulsora de innovaciones
tecnolégicas en el sector.

Conocer distintas formas de organizacién y colaboraciéon empresarial que permitan el desarrollo de innovaciones tecnolégicas dentro de las empresas
agroalimentarias y forestales

Conocer las técnicas de gestion empresarial relativas a la economia de la produccion, gestién de costes, comercializacion y marketing y evaluacién
econémico ¢ financiera de proyectos de inversién para la incorporacién de innovaciones tecnolégicas a la empresa agroalimentaria y forestal

5.5.1.3 CONTENIDOS

Andlisis del Sistema Agroalimentario y de la Cadena de Valor derivada del sector forestal. Funcionamiento de los mercados agricolas y forestales.
Principios de Economia de la Innovacién. Principios de Economia y Gestién de Empresas Agroalimentarias y Forestales.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnol dgicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robd6tica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robéticos 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 érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.
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a e o ¥ DEPORTE

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.
5.5.15.3 ESPECIFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clases interactivas 60 40
Tutoria en grupo 13 23
Tutorfaindividualizada 6 67
Evaluaciony revision 11 45

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacién del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética
5.5.1.8 SISTEMASDE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Agricultura Inteligente
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE
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= Identificador : 2503954
Tl T GOBIERNO  MINISTERIO
SRR T OCEESPANA  DE EDUCATION, CULTURA
1 '] ¥ DEPORTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 produccion Agricola: tipos de producciones.
Comprender los pardmetros criticos de las producciones vegetales.

Conocer los tipos de actuaciones de los robots y sistemas en la produccién agricola.
Conocer los principios de la eficiencia en la aplicacién de la robética a la produccién agricola.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Bases y fundamentos de la produccién Agricola: tipos de producciones. Parametros criticos de las producciones vegetales.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccidn, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos 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 érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico 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 autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.
5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robdtica, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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Identificador : 2503954

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clasesinteractivas 48 50
Tutoriaen grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Robética en la Agroindustria

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA
Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES
Si No No
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SRR T OCEESPANA  DE EDUCATION, CULTURA
1 '] ¥ DEPORTE

Identificador : 2503954

FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 tecnologia robética a la agroindustria.

Conocer los Sistemas digitales de gestion agroalimentaria.

Conocer la tipologia de robots en la industria agroalimentaria.

Conocer las distintas plataformas méviles multipropdsito y automaticas y su uso en la industria alimentaria

55.1.3 CONTENIDOS

Aplicacién de tecnologia robética a la agroindustria. Sistemas digitales de gestién agroalimentaria. Tipologia de robots en la industria agroalimentaria.
Plataformas méviles multipropésito y automaticas.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos 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 érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodosy técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoriaen grupo 8 38
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Tl T GOBIERNO  MINISTERIO
SRR T OCEESPANA  DE EDUCATION, CULTURA
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Identificador : 2503954

Tutoriaindividualizada 10

Evaluaciony revision 12

42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtual

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Robética aplicada al Medio Forestal y Natural

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 produccién forestal. Distinguir los distintos tipos de producciones y de parametros criticos de las
producciones forestales.
Dominar las aplicaciones robéticas y el uso de sensores para la gestion medioambiental y del medio natural

5.5.1.3 CONTENIDOS

Bases y fundamentos de la produccién forestal: tipos de producciones. Pardmetros criticos de las producciones forestales.
Aplicaciones robéticas para la gestion medioambiental.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

5.5.15.1 BASICASY GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnol dgicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicién y puesta en marcha de sistemas rob6ticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

5516 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 33
Clases interactivas 48 50
Tutoria en grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES
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Identificador : 2503954

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Plataformas robotizadas de uso agr ofor estal

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 precisién y de de la robética moévil para el sector primario. Conocer los fundamentos de la climatizacién, co-
secha y postcosecha, robética de manejo animal y de sistemas de cultivo inteligentes.

Fundamentos en el disefio de automatismos y sensores aplicados a los invernaderos, granjas inteligentes, sistemas inteligentes de ordefio, distribu-
cién de alimento y agua y el riego inteligente.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Agricultura de precision y robética mévil para el sector primario. Climatizacién, cosecha y postcosecha, robética de manejo animal, sistemas de cultivo
inteligentes

55.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnol6gicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robdtica, mediante la eleccion, adquisicion y puesta en marcha de sistemas robdticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CBS5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomia

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacién y de lacomunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento de la
informacion captada.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 40
Clasesinteractivas 72 40
Tutoria en grupo 13 23
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Précticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias
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Utilizacion de pizarras clasicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtual

Aprendizaje basado en laresolucion de casos préacticosy en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Teledeteccion mediante dronesy satélites

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER

Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

55.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Capacidad para seleccionar imagenes obtenidas por sensores de satélite y drones, asi como la correccion y procesado de las mismas para su aplica-
cién en la agricultura de precision.

Capacidad para generar indices y de productos de valor afiadido para la gestion digital de parcelas: mapas térmicos para la gestion hidrica, de fertiliza-
cion, de deteccién de enfermedades o de vigor de cultivos
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5.5.1.3 CONTENIDOS

Fundamentos de teledeteccion. Seleccion de plataforma y sensor. Planificacion y ejecucion de misiones. Correcciones y tratamientos digitales de la
imagen. Extraccién y andlisis de la informacién. Cartoimagenes multiespectrales e indices para la toma de decisiones.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1BASICASY GENERALES

CG4 - Saber las necesidades tecnol dgicas de la sociedad y laindustria, y ser capaz de mejorar serviciosy procesos de produccion
aplicando tecnologia actual de robd6tica, mediante la eleccion, adquisicidn y puesta en marcha de sistemas rob6ticos en diferentes
aplicaciones, tanto industriales como de servicios.

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normal mente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CE9 - Conocer los sensores habituales en robética, su funcionamiento, asi como los métodos y técnicas para el tratamiento dela
informacion captada.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 72 40
Clases interactivas 60 37
Tutoriaen grupo 13 23
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluacidny revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual
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Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 20.0
55NIVEL 1: OptativasLibres

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Agentes Conver sacionales

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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

robética

cional interactivo

Ser capaz de disefiar un agente conversacional basico integrado en un sistema robético

Conocer las metodologias basicas y sabra aplicar las tecnologias disponibles en el disefio e implementacién de sistemas interactivos
Disefiar e implementar sistemas de procesamiento y generacion de lenguaje natural o simbélico/gestual en el contexto de los sistemas de didlogo en

Ser capaz de integrar los conocimientos y habilidades adquiridos en la formacién obligatoria para enriquecer la funcionalidad de un sistema conversa-

92/133

[}
Q
a
o
o
c
kel
o
©
=
R
£
S
S
<
[}
o
o}
(2
=
»
o
=
e
®©
c
S
kel
©
kel
=
(@]
©
L)
©
o
2
©
(@]
>
kel
o
L
B
i}
o
o
o)
c
kel
<}
©
o
=1
S
o}
[}
o
o}
»
=
o
o
=
=
c
o}
Qo
o
o
o
=
=
o
>
]
Te)
I3
<
~
o
©
N
©
=
@
0
N~
<
-
N
—
2}
~
—
~
™
D
1%}
™
>
[0}
(@]




Identificador : 2503954

OEIER MO MIMISTERID
ESPANA DE EDUCACION, CULTURA
¥ DEPORTE

) m
j=1a}

5.5.1.3 CONTENIDOS

Sistemas interactivos adaptativos. Interaccion multimodal y multidispositivo. Interaccién basada en lenguaje: (1) procesamiento y generacion de len-
guaje natural; (2) procesamiento y generacion de lenguaje gestual o simbdlico. Agentes conversacionales (Softbots)

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.15.1BASICASY GENERALES

CGL - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el @mbito de larobdtica, 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 larobéticay la electrénica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase de la
educacion secundariageneral, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normal mente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el @mbito de larobdtica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccidn de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camaras'y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica
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CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy moviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefides
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clasesinteractivas 72 33
Tutoria en grupo 13 23
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Préacticas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaci ones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 50.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Calidad y Pruebas en Robética

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos
NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
55.1.2 RESULTADOSDE APRENDIZAJE

55.1.3 CONTENIDOS

Métricas del software. Métodos de construccién dirigidos por pruebas. Planificacion y construccion 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 construccién de software mediante el uso de metodologias de guiadas por pruebas

Conocer y saber utilizar un estandar de planificacion y construccion de pruebas para la generaciéon de documentacion de pruebas de calidad.

Ser capaz de identificar las estrategias adecuadas para la construccién de pruebas en funcién de los requisitos y criterios de aceptacion del sistema
propuesto.

Conocer y ser capaz de aplicar técnicas de generacién de casos de prueba tanto para pruebas estructurales como funcionales.

Conocer un marco para la construccién de pruebas automatizadas y ser capaz de utilizarlo para la construccién, en el lenguaje soportado, de casos y
procedimientos de pruebas.

55.1.5 COMPETENCIAS
55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concebir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larobéticay la electronica.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio
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CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en € @mbito de la robética.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber cémo utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijas y moviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

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

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en los distintos tipos de sefiales
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clases interactivas 60 40
Tutoria en grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas
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Précticas de laboratorio o campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacién del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 60.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Dispositivosy ecosistemas robotizados

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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

97/133

[}
Q
a
o
o
c
kel
o
©
=
R
£
S
S
<
[}
o
o}
(2
=
»
o
=
e
®©
c
S
kel
©
kel
=
(@]
©
L)
©
o
2
©
(@]
>
kel
o
L
B
i}
o
o
o)
c
kel
<}
©
o
=1
S
o}
[}
o
o}
»
=
o
o
=
=
c
o}
Qo
o
o
o
=
=
o
>
]
Te)
I3
<
~
o
©
N
©
=
@
0
N~
<
-
N
—
2}
~
—
~
™
D
1%}
™
>
[0}
(@]




Identificador : 2503954

OEIER MO MIMISTERID
ESPANA DE EDUCACION, CULTURA
¥ DEPORTE

ED

Conocer los modelos que se han planteado para las soluciones basadas en la Red de las Cosas y ser capaz de disefiar aplicaciones y servicios basa-
dos en dichos modelos.

Conocer los retos asociados a la Red de las Cosas Roboéticas, asi como las caracteristicas y modelos planteados para resolverlos.

Conocer los aspectos mas adecuados de la inteligencia artificial aplicada a la 10T y la IoRT

Conocer y aplicar los modelos de informacién utilizados en loT

Conocer la problematica fundamental en sistemas distribuidos avanzados.

55.1.3 CONTENIDOS

Introduccién: historia, situacién actual, aplicaciones y ejemplos. Dispositivos para loT. Arquitectura y plataformas para loT. Estandares y protocolos de
comunicacién de lo loT. Computacién en la nube. La Internet de las Cosas robéticas. Paradigmas de aprendizaje adecuados para una sociedad de
dispositivos y robots inteligentes: aprendizaje colaborativo, aprendizaje distribuido.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

CG1 - Conocimiento de materias bésicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como gue le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concebir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larobéticay la electronica.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CBS5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un alto grado de autonomia

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabgjo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS
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CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en € @mbito de larobdtica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

nuevas tendencias en robdtica.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacién y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las

aplicaciones robdticas fijasy moviles.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

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

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en los distintos tipos de sefiales
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots moviles

domeésticos y urbanos.

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 48 50
Clases interactivas 72 33
Tutoriaen grupo 13 23
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluacidny revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 50.0
escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0
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NIVEL 2: Fundamentos de Emprendimiento y Gestion Empresarial
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 coOmo gestionar una empresa u organizacién en ingenieria robética.

Saber hacer un andlisis del entorno y de los mercados, que permita el desarrollo de innovaciones tecnolégicas dentro de las empresas.
Comprender las funciones directivas.

Dotar al alumnado de los conocimientos tedrico-practicos sobre creacién de empresas y potenciar el espiritu 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 direccién: planificacion, or-
ganizacion, direccién y control. Emprendimiento.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 larobéticay la electronica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un &rea de estudio que parte de labase de la
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su érea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su érea de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliograficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en € @mbito de larobdtica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacién y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en robdtica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robdticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robdticas fijasy moviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de |os Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en los distintos tipos de sefiales
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clases interactivas 60 40
Tutoriaen grupo 13 23
Tutoriaindividualizada 6 67
Evaluaciony revision 11 45
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5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Gestion de datos para Robética

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 tamafios y para necesidades de
consulta distintas, teniendo en cuenta la caracteristicas del hardware (memoria RAM y memoria persistente)

Ser capaz de seleccionar y utilizar la tecnologia de almacenamiento y consulta de datos que mejor se adapte a las caracteristicas del problema a re-
solver.

Ser capaz de combinar tecnologias existentes para procesar de forma eficiente flujos continuos de datos a gran escala

Ser capaz de seleccionar y utilizar tecnologias de procesamiento en linea de transacciones, basados en tecnologias SQL y NoSQL.

Ser capaz de seleccionar y utilizar tecnologias de procesamiento de eventos complejos basadas en lenguajes declarativos.

55.1.3 CONTENIDOS

Almacenamiento e indexacién de datos: Representacion de registros de tamafio fijo y variable, organizacion de registros en archivos, indexacién orde-
nada (&rboles), 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

55.15.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria rob6tica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y €l disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instal aciones en el @mbito de larobdtica, 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 larobdticay la electronica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase de la
educacion secundariageneral, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

103/ 133

0
Q
Q
o
o
c
kel
o
©
=
R
£
S
k]
T
(]
k]
(0]
%)
=
n
Q.
=
<
@©
c
©
o
@©
el
=
(@]
]
it
(]
o
=
©
(@]
>
p=t
o
=2
)
Q
Q
o
o
c
K]
o
(Y]
(]
>
k]
3]
(]
O
(0]
n
=
0
Q
=
<
c
(]
@
o
©
L
=
=
(]
>
'
Ye]
AN
<
~
N
©
N
(]
—
[3p]
‘o]
N~
<
—
N
—
»
~
—
~
™
[©)]
[32]
(2]
>
[0}
(@]




Identificador : 2503954

OEIER MO MIMISTERID
ESPANA DE EDUCACION, CULTURA
¥ DEPORTE

) m
j=1a}

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el ambito de larobdética.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacidn y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en robdtica.

CEZ15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificia utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy méviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

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

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefiaes
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robotsy sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 36 50
Clasesinteractivas 84 36
Tutoriaen grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

55.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en la resolucion de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformatica

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MINIMA

PONDERACION MAXIMA

Examen (prueba o pruebas, oralesy/o
escritas)

0.0

70.0
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Trabgjosy Actividades 0.0 60.0
Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Interaccion Per sona-Robot
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos
NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
55.1.2 RESULTADOSDE APRENDIZAJE

Comprender la necesidad de considerar las necesidades y las capacidades del usuario en el centro del disefio de la interaccién entre robot y persona.
Comprender aspectos del disefio del comportamiento del robot en relacién de la interaccién multi-modal con el usuario.

Conocer métodos de disefio y evaluacion de la interaccién persona-robot.

Disefio e implementacion de escenarios interactivos con un sistema robotico.

Planificar el disefio de la evaluacién en IPR.

55.1.3 CONTENIDOS

Introduccién al disefio centrado en el usuario de sistemas robéticos interactivos. Modelos comportamentales e interaccion multimodal. Métodos de in-
vestigacion para interaccién persona-robot. Disefio y planificacion de la calidad en el contexto de la interaccion persona-robot. Implementacion de in-
teraccion persona-robot con propdsitos experimentales y de calidad. Introduccion a la evaluacion extrinseca de sistemas roboticos interactivos. Aspec-
tos éticos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
55.15.1BASICASY GENERALES

CGL - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el @mbito de larobdtica, 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 larobdticay la electronica.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especidizado

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

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para€el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.1.5.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el ambito de larobdética.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacidn y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en robdtica.

CEZ15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificia utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy méviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

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

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefiaes
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robotsy sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Clase expositivas 48 50
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Clases interactivas 72 33
Tutoria en grupo 13 23
Tutorfaindividualizada 7 57
Evaluaciony revision 10 50

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacién del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutoriasindividualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Simulacién Grafica con CAD de sistemas robotizados

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER

Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LASQUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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

Disefiar simuladores de robots.

Adquirir conocimientos de la programacion de parametros de variables de forma con disefio asistido por ordenador (herramientas CAD), desarrollo gra-
fico dindmico de modelos robéticos y 3D.

Realizar el disefio gréafico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: disefio del producto y simulacién de prototipos e impresién 3D.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Simuladores de robots. Adquirir conocimientos de la programacion de parametros de variables de forma con disefio asistido por ordenador (herramien-
tas CAD), desarrollo grafico dindAmico de modelos robéticos. 3D. Disefio gréafico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: disefio del
producto y simulacién de prototipos e impresién 3D.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el ambito de larobética, 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 formaoral, conocimientos,
procedimientos, resultados e ideas relacionadas con larobéticay la electronica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un &rea de estudio que parte de labase de la
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun 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 vocacion de una forma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su drea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacién y de la comunicacién (TIC).
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CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el @mbito de larobdtica.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de la informacion percibida por
camaras'y sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robdticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones robgticas fijasy moviles.

CE16 - Utilizar eimplementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefides
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots méviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 18 33
Clases interactivas 102 41
Tutoria en grupo 6 50
Tutorfaindividualizada 12 33
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en la resolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacion de competencias mediante gjercicios de control

Sesidn/es de discusion activa

Précticas de aulainformética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
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Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0
escritas)
Trabagjosy Actividades 0.0 100.0
Tutoriay participacion 0.0 20.0

NIVEL 2: Servicios Web de Sensores
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos
NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
55.1.2 RESULTADOSDE 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 estandares 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-
nety las nuevas tecnologias, podemos estar conectados e incluso conectados entre ellos.

Conocer el uso de estandares de informacién geogréfica, para que esté entorno sea transparente y el acceso y gestion de los datos de sensores sea
Gtil para el usuario de cara a su aplicacién en ambitos punteros de la robética como la agricultura de precision o las ciudades inteligentes

5.5.1.3 CONTENIDOS

Fundamentos de Infraestructuras de Datos Espaciales. Estandares OGC y sensores. Sensor Web Enablement (SWE). Fusién de datos de sensor con
otros datos espaciales. Gestion, visualizacién y difusién de datos geoespaciales procedentes de sensores a través de la web. Implementaciéon SWE.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
5.5.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en el campo de laingenieria robdtica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.
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CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instal aciones en €l @ambito de larobética, 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 larobdticay la electronica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase de la
educacion secundariageneral, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en plblico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacién de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de andlizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el @mbito de larobdtica

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en rob6tica.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy moviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefides
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robotsy programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a lainteraccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticosy urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS
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ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clasesinteractivas 60 40
Tutoriaen grupo 8 38
Tutoriaindividualizada 10 40
Evaluaciony revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

L ecciones magistral es participativas

Practicas de |aboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas e instituciones

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicas y digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aulavirtua

Aprendizaje basado en laresolucion de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de |os alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aula informética

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabagjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Tecnologiay Resistencia de Materiales

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER

Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA
Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES
Si No No
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FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 fabricacion y procesado de materiales y como
pueden modificar las propiedades del material. Conocer los principales materiales de aplicacién en robética, las propiedades que los hacen idéneos
para este uso. Ser capaz de seleccionar el material mas idéneo, basandose en criterios técnicos, para una determinada aplicacién en robética.
Conocer los principios del comportamiento del sélido real, de la teoria de la elasticidad, y de la resistencia de materiales. Conocer los distintos esfuer-
zos internos que se presentan en el sélido como consecuencia de la aplicacion 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 metélicos: Estructura, fabricacion y procesado, propiedades en funcion de la estructura obtenida,
materiales metalicos de aplicacién en robética. Materiales poliméricos: Estructura, fabricacion y procesado, propiedades en funcion de la estructura ob-
tenida, materiales poliméricos de aplicacién en robética. Materiales compuestos: Estructura, fabricacién y procesado, propiedades en funcién de la es-
tructura obtenida, materiales compuestos de aplicacién en robética. Materiales Inteligentes.

El sélido elastico. Esfuerzos y deformaciones. Principios y teoremas fundamentales. Comportamiento elastico del sélido: tension, deformacion y ecua-
ciones constitutivas para materiales is6tropos. Ley de Hooke. Diagramas de esfuerzos. Esfuerzo axil. Esfuerzo cortante. Flexién. Flexocompresion.
Torsién. Andlisis de tensiones y movimientos.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

5.5.1.5 COMPETENCIAS
55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria rob6tica con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informaticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instal aciones en €l @ambito de larobética, 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 larobéticay la electronica.

CB1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacién secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CBS5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.
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CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacion adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementariay/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

55.15.3 ESPECIFICAS

resolucion de problemas en el @mbito de larobdtica.

CES5 - Capacidad de andlizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de la informacion percibida por
cadmaras'y sensores 3D a desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

nuevas tendencias en robdtica.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacion y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las

aplicaciones robgticas fijasy moviles.

CE15 - Conocer lastécnicas deinteligencia artificial utilizadas en robdticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en

sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robéticos.

CE16 - Utilizar eimplementar métodos de reconocimiento de patronesy de aprendizaje computacional en el andlisis de datos

CEL17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.

procedentes de diferentes sensores y camaras

CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en |os distintos tipos de sefides

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots méviles

domeésticosy urbanos.

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 60 40
Clases interactivas 60 40
Tutoriaen grupo 8 38
Tutorfaindividualizada 10 40
Evauaciony revisiéon 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistrales participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clésicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtua

Aprendizaje basado en laresolucién de casos préacticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas
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Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante gjercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformatica

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MiNIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 70.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 70.0

Tutoriay participacion 0.0 10.0

NIVEL 2: Visién Artificial Avanzada

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Optativa

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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 atencién visual dindmica, suficientemente rapidos, para detectar patrones visuales moviles relevantes en el entorno del robot
y su implementacion sobre sistemas de visién activos.

Realizar control visual de sistemas de vision activos simples (cabezas pan-tilt).

Ser capaz de disefiar e implementar soluciones de deteccién visual para reconocimiento de objetos, escenas, caras o gestos que permitan guiar a un
robot.

Diferenciar las técnicas de deep-learning de vision (tiles en el campo de robética y ser capar de implementarlas, entrenarlas y aplicarlas.

Ser capaz de aplicar técnicas de recuperacion de estructura y reconstruccion 3d a partir de varias vistas tomadas de una cdmara embarcada en un ro-
bot.

55.1.3 CONTENIDOS

Técnicas avanzadas de reconocimiento de eventos, acciones, emociones y actividades. Modelos dinamicos de atencién visual. Sistemas activos de vi-
sién. Aplicacion de técnicas de deep-learning en vision Gtiles en robética. Estructura a partir del movimiento y reconstruccion 3D.

5.5.1.4 OBSERVACIONES
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5.5.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

CGL1 - Conocimiento de materias basicas y tecnologias, que le capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y tecnologias, asi
como que le dote de una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CG2 - Capacidad de resolucion de problemas en € campo de laingenieria robética con creatividad, iniciativa, metodologiay
razonamiento critico.

CG3 - Capacidad de utilizar herramientas informéticas para el modelado, lasimulacién y el disefio de aplicaciones de ingenieria.

CG6 - Concehir, calcular, disefiar y poner en marcha algoritmos, equipos o instalaciones en el &mbito de larobética, 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 larobdticay la electronica.

CBL1 - Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de labase dela
educacion secundaria general, y se suele encontrar aun nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
a gunos 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 vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB3 - Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos rel evantes (normalmente dentro de su area de estudio)
para emitir juicios que incluyan unareflexion sobre temas relevantes de indole social, cientificao ética

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especidizado

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

5.5.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para€el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones problematicas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacién de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CES5 - Capacidad de analizar, disefiar, representar y programar algoritmos, y manejo de las estructuras de datos adecuadas parala
resolucion de problemas en el ambito de larobdética.

CE12 - Capacidad de conocer e implementar métodos de extraccion de caracteristicas a partir de lainformacion percibida por
camarasy sensores 3D al desarrollo de aplicaciones en robots y sistemas inteligentes.

CE14 - Capacidad de aplicar sistemas de navegacion, localizacidn y construccion de mapas en robots, y estar a corriente de las
nuevas tendencias en robdtica.

CEZ15 - Conocer las técnicas de inteligencia artificia utilizadas en robéticaindustrial y de servicios, saber como utilizarlas en
aplicaciones roboticas fijasy méviles.

CE16 - Utilizar e implementar métodos de reconocimiento de patrones y de aprendizaje computacional en el andlisis de datos
sensoriales y paralatoma de decisiones en sistemas robaticos.

CE17 - Conocimiento de las caracteristicas, funcionalidades y estructura de los Sistemas Operativos.
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CE19 - Entender y saber programar las técnicas de andlisis, procesado y deteccion de patrones en los distintos tipos de sefiales
procedentes de diferentes sensores y camaras

CE22 - Capacidad de disefiar robots y programar robots moviles

CE23 - Capacidad de disefiar robots y sistemas inteligentes orientados a la interaccion con personas, y adaptados a entornos
domeésticos y urbanos.

CE24 - Capacidad de disefiar y programar robots aéreos.
5.5.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Clase expositivas 64 38
Clases interactivas 60 43
Tutoriaen grupo 11 27
Tutoriaindividualizada 7 57
Evaluaciény revision 12 42

5.5.1.7 METODOL OGIASDOCENTES

L ecciones magistral es participativas

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

Seminariosy conferencias

Utilizacion de pizarras clasicasy digitales

Realizacion de presentaciones mediante ordenador

Elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso

Utilizacion del aula virtual

Aprendizaje basado en laresolucién de casos précticos y en proyectos

Resolucién de problemas

Tutorias individualizadas y colectivas

Trabajo auténomo y estudio independiente de los alumnos

Trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo

Evaluacién de competencias mediante g ercicios de control

Sesion/es de discusion activa

Précticas de aulainformética
5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA
Examen (prueba o pruebas, oralesy/o 0.0 40.0

escritas)

Trabgjosy Actividades 0.0 100.0

Tutoriay participacion 0.0 20.0

55NIVEL 1: Précticas Externas
5.5.1 Datos Bésicos del Nivel 1
NIVEL 2: Préacticas Externas
5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER Précticas Externas

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
No No No
ITALIANO OTRAS

No No

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3
55.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organizacién del trabajo y los condicionantes de la profesion tal y como
se ejerce en los medios profesionales.

Ofrecer al estudiante un primer contacto con el mundo profesional, como espacio para poner en practica todas aquellas competencias, habilidades y
conocimientos sobre la profesion que el estudiante ha adquirido en el curso de su formacion.

5.5.1.3 CONTENIDOS

Se consideran practicas externas las actividades formativas realizadas por los estudiantes de Grado en una empresa, entidad u organismo, de carac-
ter privado o publico, que tienen como objetivo complementar la formacién universitaria del estudiante, y acercar a éste a las realidades del &mbito pro-
fesional donde ejercera su actividad una vez se haya graduado.

El objetivo principal perseguido con el desarrollo de estas practicas externas es permitir al estudiante la aplicacion practica de los conocimientos adqui-
ridos en su formacién académica, preparandole para el ejercicio de actividades profesionales y facilitando su incorporacion al mercado de trabajo.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS
55.15.1 BASICASY 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 larobéticay la electronica.

CB2 - Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de unaforma profesional y posean las
competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de
su &rea de estudio

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un publico tanto especializado como no
especiaizado

CB5 - Que los estudiantes hayan desarrollado aguellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores
con un ato grado de autonomia

55.1.52 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

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

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demés.

CT9 - Habilidad en el manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacién (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa
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CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CEPE - Capacidad para adaptar y aplicar en el ambito profesional un subconjunto significativo de las competencias adquiridas en

este titulo de Grado

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD
Tutoriaindividualizada 5 100
Evaluaciony revision 5 100
Realizacion de trabajos durante las 290 100

précticas en organismos externos,
empresas 0 instituciones publicas o
privadas

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

Practicas Externas consisten en la realizacion de trabaj os durante las préacticas en organismos externos, empresas o instituciones

publicas o privadas

5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION

SISTEMA DE EVALUACION

PONDERACION MiNIMA

PONDERACION MAXIMA

Realizacion de trabajos durante las
précticas en organismos externos,
empresas 0 instituciones publicas o
privadas. Se realizara una evaluacion final
apartir del informe del tutor profesional

y lamemoriafinal de practicas externas
realizada por el estudiante

100.0

100.0

55NIVEL 1: Trabajo Fin de Grado

5.5.1 Datos Basicos del Nivel 1

NIVEL 2: Trabajo Fin de Grado

5.5.1.1 Datos Basicos del Nivel 2

CARACTER

Trabajo Fin de Grado / Méster

ECTSNIVEL 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

LENGUASEN LAS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALAN EUSKERA

Si No No
GALLEGO VALENCIANO INGLES

Si No No
FRANCES ALEMAN PORTUGUES
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

El objetivo del TFG sera verificar la adquisicion por parte del estudiante de las destrezas y competencias descritas con anterioridad en los objetivos ge-
nerales del titulo de Grado, junto a destrezas especificas de orientacién académica o profesional.

5.5.1.3 CONTENIDOS

El Trabajo Fin de Grado consistird en un proyecto, estudio técnico, trabajo de investigacion aplicada u otra actuacién que pueda ser considerada como
trabajo facultativo o profesional dentro del &mbito de las robética.

5.5.1.4 OBSERVACIONES

55.1.5 COMPETENCIAS

55.1.5.1 BASICASY GENERALES

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

CB4 - Que los estudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemasy soluciones a un puablico tanto especializado como no
especiaizado

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

55.1.5.2 TRANSVERSALES

CT1 - Capacidad de andlisisy sintesis.

CT2 - Capacidad para el razonamiento y la argumentacion.

CT3 - Capacidad de trabajo individual, con actitud autocritica.

CT4 - Capacidad paratrabajar en grupo y abarcar situaciones probleméticas de forma colectiva

CT5 - Capacidad para obtener informacién adecuada, diversay actualizada.

CT6 - Capacidad paraelaborar y presentar un texto organizado y comprensible.

CT7 - Capacidad pararealizar una exposicion en publico de formaclara, concisay coherente.

CT8 - Compromiso de veracidad de lainformacion que ofrece alos demas.

CT9 - Habilidad en €l manejo de tecnologias de lainformacion y de la comunicacion (TIC).

CT10 - Utilizacion de informacion bibliogréficay de Internet.

CT11 - Utilizacion de informacion complementaria y/o puntual en lenguainglesa

CT12 - Capacidad pararesolver problemas mediante la aplicacion integrada de sus conocimientos.

5.5.1.5.3 ESPECIFICAS

CETG - Desarrollo de las capaci dades adecuadas para realizar un gjercicio original individual (o excepciona mente colectivo),
presentarlo y defenderlo ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ambito de las tecnologias especificas del
campo de la Robética de natural eza profesional en €l que se sinteticen e integren las competencias adquiridas en las ensefianzas.

55.1.6 ACTIVIDADES FORMATIVAS

ACTIVIDAD FORMATIVA HORAS PRESENCIALIDAD

Desarrolloy aplicacion de las 295 0
competencias y conocimientos adquiridos
en el grado alarealizacion de un proyecto
en el @mbito del mismo. Elaboracién de

una memoria escrita sobre dicho proyecto.

Presentacion y defensadel Trabajo Finde |5 40
Grado ante un tribunal.

5.5.1.7 METODOL OGIAS DOCENTES

Asistenciay orientacion parala elaboracién del proyecto y lamemoria del Trabajo Fin de Grado: definicion de objetivos,
orientacion durante larealizacion del trabajo y la elaboracién de la memoria, revision de lamemoria, y orientacién parala
preparacion de la presentacion.
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5.5.1.8 SISTEMAS DE EVALUACION
SISTEMA DE EVALUACION PONDERACION MINIMA PONDERACION MAXIMA

Presentacion y defensadel Trabajo Fin de |100.0 100.0
Grado ante un tribunal
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6. PERSONAL ACADEMICO

6.1 PROFESORADO Y OTROS RECURSOS HUMANOS

Universidad Categoria Total % Doctores % Horas %

Universidad de Santiago de Compostela Otro personal 51 50 2
docente con
contrato laboral

Universidad de Santiago de Compostela Profesor 4.2 10 ,6
Asociado
(incluye profesor
asociado de C.C.:
de Salud)

Universidad de Santiago de Compostela Profesor 16.4 100 24,3
Contratado
Doctor

Universidad de Santiago de Compostela Profesor Titular  |6.3 0 2
de Escuela
Universitaria

Universidad de Santiago de Compostela Catedratico de 114 100 10,5
Universidad

Universidad de Santiago de Compostela Profesor Titular [54.2 100 64,3
de Universidad

Universidad de Santiago de Compostela Profesor 2.3 0 2
Colaborador
0 Colaborador
Diplomado

PERSONAL ACADEMICO

Ver Apartado 6: Anexo 1.

6.2 OTROSRECURSOS HUMANOS

Ver Apartado 6: Anexo 2.

7. RECURSOSMATERIALESY SERVICIOS

Justificacion de que los medios material es disponibles son adecuados: Ver Apartado 7: Anexo 1.
8. RESULTADOSPREVISTOS

8.1 ESTIMACION DE VALORES CUANTITATIVOS

TASA DE GRADUACION % TASA DE ABANDONO % TASA DE EFICIENCIA %
40 20 85
CODIGO TASA VALOR %

No existen datos

Justificacion de | os Indicadores Propuestos:
Ver Apartado 8: Anexo 1.
8.2 PROCEDIMIENTO GENERAL PARA VALORAR EL PROCESO Y LOSRESULTADOS

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 afio académico.

- Tasa de éxito: Indica el porcentaje de créditos que superaron los alumnos de los presentados a examen en un determinado afio académico.

- Tasa de abandono: Indica el porcentaje de estudiantes que no se matricularon en los dos Ultimos cursos.

- Duracién media de los estudios: Media aritmética de los afios empleados en terminar una determinada titulacion por los titulados en un determinado
afio académico.

- Tasa de graduacion: Porcentaje de estudiantes que finalizan la titulacion en los afios establecidos en el plan o en uno mas.

- Tasa de eficiencia: Relacién entre el nimero de créditos superados por los estudiantes y el nimero de créditos que se tuvieron que matricular en ese
curso y en anteriores, para superarlos. La tasa de eficiencia de una titulacién 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 afio académico o bien sobre los créditos superados en las asignaturas de una titulacion
en un determinado afio académico.

- Tasa de evaluacion: Relacion entre el nimero total de créditos ordinarios presentados en el curso x y el nimero 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 Educacién Superior con un programa de movilidad ni al que esta 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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Recopilacién y andlisis de informacién sobre los resultados del aprendizaje

Tal y como se recoge en el proceso PM-01 Medicién, Andlisis y Mejora, la recogida de los resultados del Sistema de Garantia Interna de la Calidad
(SGIC), entre los que tienen un peso fundamental los resultados académicos, se realizan de la siguiente manera:

El Area de Calidad y Mejora de los Procedimientos, a partir de la experiencia previa y de la opinién 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 obtencién de sus resulta-
dos.

Entre otros, son objeto de medicién y andlisis los siguientes resultados:

a) Resultados del programa formativo: grado de cumplimiento de la programacién, modificaciones significativas realizadas, etc.

b) Resultados del aprendizaje: miden el cumplimiento de los objetivos de aprendizaje de los estudiantes.

A continuacion 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 Titulacién en los Gltimos cuatro cursos, y una comparacion entre el valor obtenido en el dltimo
curso, la media del Centro y la media del conjunto de la USC):

- Tasa de graduacion*.

- Tasa de eficiencia*.

- Tasa de éxito*.

- Tasa de abandono del sistema universitario*.

- Tasa de interrupcion de los estudios*.

- Tasa de rendimiento*.

- Media de alumnos por grupo*.

- Créditos de practicas en empresas.

- Créditos cursados por estudiantes del Titulo en otras Universidades en el marco de programas de movilidad.

- Créditos cursados por estudiantes de otras Universidades en el Titulo en el marco de programas de movilidad.
- Resultados de la insercién laboral.

- Resultados de los recursos humanos.

- Resultados de los recursos materiales y servicios.

- Resultados de la retroalimentacién de los grupos de interés (medidas de percepcién y andlisis de incidencias).
- Resultados de la mejora del SGIC.

Asimismo, en relacién al andlisis de resultados, tal y como se recoge en el proceso PM-01 Medicién, Andlisis y Mejora, el del SGIC y las propuestas de
mejora se realizan a dos niveles:

a) A nivel de Titulacion:

La Comisién de Titulo, a partir de la informacién proporcionada por el Responsable de Calidad del Centro, realiza un analisis para evaluar el grado de
consecucion de los resultados planificados y objetivos asociados a cada uno de los indicadores definidos para evaluar la eficacia del Titulo. Como con-
secuencia de este analisis, propone acciones correctivas/preventivas o de mejora en funcién de los resultados obtenidos. Este andlisis y la propuesta
de acciones se plasman en la Memoria de Titulo de acuerdo con lo definido en el proceso PM-02 Revision de la eficacia y mejora del titulo.

b) A nivel de Centro:

En la Comision de Calidad del Centro se exponen la/s Memoria/s de Titulo que incluye/n el andlisis y las propuestas de mejoras identificadas por la/s
Comisién de Titulo para cada uno de los Titulos adscritos al Centro.

A partir de las propuestas de mejora recogidas en la/s Memoria de Titulo para cada Titulo y el analisis del funcionamiento global del SGIC, la Comisién
de Calidad del Centro elabora la propuesta para la planificacién anual de calidad del Centro, de acuerdo a lo recogido en el proceso PE-02 Politica y
Objetivos de Calidad del Centro.

9. SISTEMA DE GARANTIA DE CALIDAD

ENLACE | http://www.usc.es/es/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html

10. CALENDARIO DE IMPLANTACION

10.1 CRONOGRAMA DE IMPLANTACION

CURSO DE INICIO |2019

Ver Apartado 10: Anexo 1.

10.2 PROCEDIMIENTO DE ADAPTACION

No procede al tratarse de un nuevo grado y no de un procedimiento de adaptacion

10.3 ENSENANZAS QUE SE EXTINGUEN

CODIGO | ESTUDIO - CENTRO

11. PERSONASASOCIADASA LA SOLICITUD

11.1 RESPONSABLE DEL TiTULO

NIF NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

32753259V TOMAS SERAFIN CUESTA GARCIA

DOMICILIO CODIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Benigno Ledo §/n 27002 Lugo Lugo

EMAIL MOVIL FAX CARGO

tomas.cuesta@usc.es 600940161 982823001 Director delaEPS de
Ingenieria
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11.2 REPRESENTANTE LEGAL

NIF NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO
76565571C ANTONIO LOPEZ DIAZ

DOMICILIO CODIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Praza do Obradoiro s/n 15782 A Corufia Santiago de Compostela
EMAIL MOVIL FAX CARGO
antonio.lopez.diaz@usc.es 600940001 881811201 Rector

11.3SOLICITANTE

El responsable del titulo es tambi

ién el solicitante

NIF

NOMBRE

PRIMER APELLIDO

SEGUNDO APELLIDO

32753259V TOMAS SERAFIN CUESTA GARCIA
DOMICILIO CODIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO
Benigno Ledo g/n 27002 Lugo Lugo

EMAIL MOVIL FAX CARGO
tomas.cuesta@usc.es 600940161 982823001 Director de la EPS de

Ingenieria
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Apartado 2: Anexo 1
Nombre : 2. Justificacion.pdf
HASH SHA1 :91B34FD69DD8C193C7827F42FE3886CI9ECDS7ASA

Cadigo CSV :338994414605085562299664
Ver Fichero: 2. Justificacion.pdf
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Apartado 4: Anexo 1
Nombre:4.1. Sistemas de Informacién Previo.pdf
HASH SHA1:937FB68194911C8BF7AD23C1BC54169046FA 7004

Cadigo CSV :338990505625051675242186
Ver Fichero: 4.1. Sistemas de Informacion Previo.pdf
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Apartado 5: Anexo 1
Nombre :5.Plan de estudios.pdf
HASH SHA1:0C7E78795178C8AE96875EE7BDCO57DA974D4376

Cadigo CSV :333291561572217083869809
Ver Fichero: 5.Plan de estudios.pdf
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Apartado 6: Anexo 1
Nombre:6.1 Profesorado+compromiso vicerrector PDI.pdf
HASH SHA1 :D4F74E60BD07789DE8989483DC5FBFC899C1C4EL

Caodigo CSV :338993858878973230291959
Ver Fichero: 6.1 Profesorado+compromiso vicerrector PDI.pdf
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Apartado 6: Anexo 2
Nombre :6.2 Otros recursos humanos + compromiso mantenimiento.pdf
HASH SHA1:D1936882D8A43AB79C701FC4A35F3F02AADD3078

Caodigo CSV :337557761157636483783836
Ver Fichero: 6.2 Otros recursos humanos + compromiso mantenimiento. pdf
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Apartado 7: Anexo 1
Nombre:7. Recursos materiales y servicios + convenios.pdf
HASH SHA1 :3C13A7F50B36DAF66B005B61BC889C774DCB92AC

Caodigo CSV :335457316423618428855519
Ver Fichero: 7. Recursos materialesy servicios + convenios.pdf
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Apartado 8: Anexo 1
Nombre :8. Justificacion de los Indicadores propuestos.pdf
HASH SHA1 :2BBE7D58036201CEFA931856C1A9B24B1D46FA08

Cadigo CSV :337557907924585062269958
Ver Fichero: 8. Justificacion de los Indicadores propuestos.pdf
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Apartado 10: Anexo 1
Nombr e :10.Cronograma de implantaci 6n.pdf
HASH SHA1 :30E4DA4CF2CB51BC21B531D6AF930EBA52651FA2
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Ver Fichero: 10.Cronograma de implantacion.pdf
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2. JUSTIFICACION.

2.1. Justificacion del Titulo propuesto, argumentando el interés académico, cientifico o
profesional del mismo.

La robotica ocupa un lugar cada vez mas importante en nuestra sociedad. Numerosos
avances tecnoldgicos recientes estan ligados a la automatizacion llevada a cabo por medio de la
robotica y de la mecatrdnica, junto con el desarrollo de sistemas de control autonomos e
inteligentes. En materia economica, la robdtica equivale a progreso y desarrollo, ya sea en el
ambito de la industria, la agricultura, la medicina o las comunicaciones. Los paises y las
empresas que apuestan por la robotica consiguen mejorar sus niveles de competitividad y
productividad.

Pero la promocion de este ambito no puede estar Unicamente ligada a la inversion en
[+D+i en el sector privado. Una fuerte inversion sin un acompafiamiento razonado en materia
educativa implicaria un desarrollo incompleto de la innovacion, y convertiria a nuestro pais en un
receptor de novedades, antes que en un pais pionero y productor de innovacion tecnoldgica. El
Libro Blanco de la Robotica (2011)! apunta mas alla al apostar por una imbricacion de la
formacion en contenidos relacionados con la robética en todos los niveles educativos, con mayor
incidencia en las areas técnicas. En esta direccion apuntaba también el documento de trabajo de
la UNESCO, Perspectivas de la Educacion en el Siglo XXI (1998)2, asi como su mas reciente
documento, Rethinking Education (2015)3. Si la robética o la automatizacion son sinénimos de
modernidad en el &mbito industrial 0 médico, actualmente lo son también en el &mbito educativo.
En cuanto a su aplicacion al medio rural, la Declaracion de Cork 2.0 (2016)4, ratificada por la
Comision 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 actualizacion a la era digital, en las que la robética jugara un papel clave tanto para
el sector industrial como para el agricola o rural, como la Estrategia de Especializacion
Inteligente de Galicia RIS3, entre otras, y que son ya conocidas en el Campus Terra.

En el ambito de los estudios superiores, el profesional que, hace treinta afios, queria
formarse en contenidos relacionados con la robdtica, tenia que optar por estudiar alguna
ingenieria relacionada con la robotica en un sentido muy amplio (industrial, informatica,
eléctrica), en las que apenas encontraria alguna asignatura optativa especifica. Una vez
finalizada la licenciatura o el grado, quizas podria optar a especializarse en robdtica por medio
de un master o en estudios de doctorado. Afortunadamente, esta situacion ha cambiado y
actualmente nuestro pais cuenta, desde hace ya casi diez afios, con algunos estudios superiores
de especializacion en robdtica, mecatronica 0 automatizacion y control, en menor nimero en
recorridos formativos de grados adaptados al EEES, y especialmente en masteres en las
universidades publicas y privadas mas prestigiosas, asi como algunos programas de doctorado.

1 Desarrollado por el Comité Espafiol de Automética, 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 Educacién 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 Unién Europea, oficina de publicaciones, acceso en: https://enrd.ec.europa.eu/sites/enrd/files/cork-

declaration_es.pdf
5 RIS3 Galicia, acceso a la documentacion en: http://www.ris3galicia.es/?page id=269&lang=es
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Destacar la implantacion, ya en su 3° curso, del Grado en Ingenieria Robdtica por la
Universidad de Alicante y del Grado en Ingenieria de Robotica Software por la Universidad Rey
Juan Carlos, que comenzé a impartirse el curso 2018/19, Unicos en el Sistema Universitario
Espafiol coincidentes con el titulo propuesto en esta memoria. Aunque existen otros grados
donde puede abordarse algunos contenidos de robética, todos ellos responden a titulos de
ingenieria industrial que no corresponden con los objetivos de un grado no habilitante y que

agrupa competencias diferentes.

Oferta de estudios superiores en Robdtica o areas afines

Grado en Ingenieria robodtica (UAL)

Grado en Ingenieria Electrénica, Robotica y
Mecatronica (UMAL y US)

Grado en Ingenieria de Robotica Software (URJC)

Master en Robdtica (UMH)

Master en Automatica y Robotica (UPM)

Méster en Automatica y Robdtica (UPC)

Méster en Automatica y Robdtica (UAL)

Master en Automatica, Robdtica y Telematica (US)

Master en Ingenieria de Control, Automatizacion y
Robética (UPV)

Master en Robotica y Automatizacion (UC3M)

Master en Robotica avanzada (UJ1)

Programa de Doctorado en Automatica y Robotica
uv)

Programa de Doctorado en Automatica y Robética
(UPM)

Programa de Doctorado en Ingenieria de Control,
Automaética y Robdtica (UPV)

Ademas, como puede verse en los siguientes cuadros comparativos, los indicadores
educativos de calidad sefialados por la ANECA muestran, en todos estos estudios, resultados
muy favorables. Esto puede explicarse no solo por el buen disefio de estos grados y masteres,
sino por su correcta adecuacion con el &mbito de influencia de esos titulos, y por la numerosa
demanda con la que cuentan ya desde sus primeros afios de aplicacion.

Grado en Ingenieria Roboética (U Alicante)
Curso 16/17
Tasa de éxito N/D
Tasa de rendimiento 71
Tasa de abandono N/D
Tasa de graduacion N/D
Tasa de eficiencia N/D
Satisfaccion con la docencia recibida 6,8
Tasa de matricula 100
Duracion media N/D
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Satisfaccié
Tasa Tasa de Tasa de
Curso de rendimient Tasa de graduacio T.a$a d? h con lf"‘ Tasg de
L abandono eficiencia docencia matricula
éxito 0 n .
recibida
Master en Automatica y
Robdtica (UPC) 15/16 93,2 91,9 30,8 57,7 97,1 N/D N/D
Master en Robética (UMH) 16/17 N/D 85,9 N/D N/D 100 82,2 80
Master en Ingenieria de
Control, Automatizacion y 15/16 98,5 88,9 N/D N/D 96,2 N/D 52,5
Robética (UPV)
Méster Universitario Erasmus
Mundos en Robética Avanzada | 16/17 N/D 100 N/D N/D 97,9 N/D 53,3
[(SA)}
Master en Robética y
Automatizacién (UC3M) 16/17 N/D N/D N/D 53 N/D 3,7 165
Master en Ingenieria
Electronica, Robdtica y 16/17 98,6 71,6 N/D N/D 94,7 41 76,6
Automatica - US
Master en Automatica y
Robética - UAL 15/16 N/D 92 N/D N/D 95 N/D 97
Grado en Ingenieria
Electrénica, Robética y 14/15 75,8 60,1 N/D N/D N/D 37 100
Mecatrénica - Umal y US

En el plano académico, mas all& de los registros de patentes asociados a la robotica, la
produccion cientifica 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 robdtica es, ademas, una de las areas prioritarias de los programas de
investigacion de los paises desarrollados. En Espafia, dentro de la iniciativa publica, da buena
cuenta de ello el Centro de Automatica y Robotica del CSIC, que agrupa iniciativas publicas y
privadas, asi como los mas de 42 centros de investigacion (entre universidades y el propio
CSIC), dedicados a la investigacion en robdtica.

Dentro de este mismo &mbito destaca también el Instituto de Robotica e Informatica
Industrial, desarrollado en conjunto entre la Universidad Politécnica de Catalunya y el CSIC, que
cuenta con 3 patentes, mas de 100 tesis doctorales y mas de 350 articulos. En el marco de la
robdtica aplicada al sector agricola, hay que destacar el grupo de investigacion en agricultura de
precision (GRAP), de la Universidad de Lérida; el grupo de investigacion desarrollado en la
Universidad de Sevilla AGR-278 Smart Biosystems Laboratory y, por ultimo, el Laboratorio de
Robdtica Agricola de la Universidad Politécnica de Valencia, con quien, ademas, hemos contado
como asesores durante el desarrollo de esta propuesta.

En el &mbito especificamente gallego encontramos iniciativas pioneras en el noroeste de
la peninsula y que se desarrollan, ademas, en el Campus Terra con el apoyo de Gradiant, como
es el Polo de Innovacion Digital para el sector agroalimentario de Galicia, en el que cuestiones
como el Smart Farming y la digitalizacion del rural estan ya asentadas. Estos grupos dan buena
cuenta de la madurez académica de la robdtica agricola o digital en Espafia, y sus
investigaciones confirman la necesidad de desarrollar estudios superiores en esta materia, ya
que resultaran claves para la adaptacion 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 proximos afios.

Atendiendo a estas evidencias, cabe afirmar, sin género de dudas, que la robotica es un
area de estudio bien asentada en términos de oferta y resultado en los estudios superiores
espafoles (a la espera de una mayor imbricacion 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
paises de la Union Europea, sino que indica cudl 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
ambitos especializados en los que una intervencion en automatizacion robética puede optimizar
los resultados, asi como reducir significativamente los riesgos laborales de profesiones que,
pronto, seran parte del pasado.

La robdtica, o la ingenieria robotica, se predice como la formacion del ambito STEM que
mejor cubre la demanda laboral actual y la futura. En este sentido, los expertos espafioles
dedicados al reclutamiento de personal, asi como los directivos de las grandes empresas
tecnoldgicas hacen patente su preocupacion por la falta de talento tecnoldgico en Espafia 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 ingenieria, tecnologia o
robdtica también hace peligrar que Espafia 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 caracteristica comun, y quizas la mayor potencialidad, de los estudios de robdtica que
encontramos actualmente en Espafia, es su imbricacion con el tejido industrial de la zona de
influencia de estos titulos. En general, se apunta a ofrecer, para estas industrias ya asentadas o
nacientes, oportunidades de automatizacion altamente especializadas, ya sea ex novo y en una
remodelacion del proceso productivo implicado, 0 en mejoras puntuales para procesos
especificos. Frente a la maquinaria robotica de exportacion de caracter generalista y que implica
una adaptacion del proceso a la maquinaria, el/la profesional graduado/a en robdtica puede
ofrecer y desarrollar una automatizacion especifica para las necesidades de la empresa. Ello
implica, también, que la relacion laboral del titulado/a que ofrece estos servicios para la
optimizacion industrial es, necesariamente, de larga duracion, puesto que el mantenimiento de
esta maquinaria, altamente especializada, solo puede realizarlo quien lo haya disefiado.

Parece evidente la necesidad de un grado generalista en Robotica con aplicacion en todos
los ambitos econémicos, adaptando los planes de estudio a las caracteristicas propias de cada
universidad con el fin de aprovechar al maximo las sinergias docentes e investigadoras y
estructura econémica y productiva de cada &mbito geogréfico.

Si atendemos a la zona de influencia y aplicacion del grado que proponemos, el Campus
Terra ofrece una inmejorable oportunidad para el desarrollo de la robdtica agricola o agroforestal.
Como sefialan Antonio Barrientos y Jaime del Cerro (2016)%, ambos investigadores del Centro
de Automatica y Robotica (iniciativa conjunta de la Universidad Politécnica de Madrid y del
CSIC), el uso de robots en tareas agricolas constituye el siguiente campo de entrada de la
robdtica, en el que la comercializacion esta alcanzando su madurez de desarrollo. Galicia cuenta
ya con planes de impulso a la introduccion de estas innovaciones, como el ya citado Polo de

6 Antonio Barrientos y Jaime del Cerro, “El uso de robots en tareas agricolas”, articulo accesible en:
http://www.interempresas.net/Horticola/Articulos/151745-El-uso-de-robots-en-tareas-agricolas.html
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Innovacion Digital para el Sector Agroalimentario en Galicia, 0 la Estrategia de Especializacion
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 robotica y Smart
Farming, la perspectiva de un Grado en Robdtica 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 Robdtica del Campus Terra, si
opta por la especializacién en AgroRobotica, debe poder ofrecer una solucion de optimizacion
altamente especializada, que supere en potencialidades a la maquinaria de corte general que se
encuentra en el mercado, asi como proponer y dirigir proyectos de implantacion y de uso de
robots en mdltiples sectores, desde el ambito industrial al de servicios, con especial atencion a
su entorno provincial y comunitario.

En cuanto al encaje de un Grado en Robdtica en el Sistema Universitario Gallego, éste
supondria una oferta Unica y de alta especializacion, que aprovecharia la ya dilatada experiencia
del SUG en materia de ingenieria industrial e informatica, pero que lo distingue de este tipo de
estudios al ofrecer un recorrido formativo centrado en la robdtica de forma exclusiva. Ademas, la
posibilidad de desarrollar una especializacion en AgroRobdtica, como ya venimos destacando,
supondria una novedad dentro de la oferta de estudios superiores espafiola, orientada siempre a
una integracion en el sector industrial o de servicios, algo que, igualmente, también esta
contemplado dentro del recorrido de robotica general que incluye este Grado.

2.1.1. Datos vy estudios acerca de la demanda potencial del Titulo y su interés para la
sociedad.

El uso industrial de la robdtica era, hace tan solo unas décadas, una novedad destacable,
mientras que hoy en dia podemos hablar, con total seguridad, de un campo de la innovacion
tecnoldgica maduro y asentado. Segun el informe ejecutivo de la edicion de 2017 de la World
Robotics?. llevado a cabo por la Federacion Internacional de Robética (IFR), las ventas de robots
se han incrementado un 16%, fundamentalmente debido al impulso de la robdtica aplicada a la
industria electrénica y alimentaria. Alemania lidera estas estadisticas para el ambito europeo, si
bien este Ultimo se mantiene atn muy lejos de las marcas que alcanza el continente asiatico. Las
tendencias estimadas para los proximos afios por los expertos de la IFR sefialan a Espafia como
uno de los paises de Europa que mas aumentara su compra e instalacion de robots.

7000
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1000
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2015 2016 2017% 2018* 2019* 2020*

Figura 1.1. Compras anuales en rohética y estimaciones para Espafia en n® de unidades (IFR
2017)

" 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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2016 2017 2018* 2019*
41,295 48,000 50,900 58,200 73,300
North America 36,444 39671 46,000 48,500 55,000 s0.000]  16%|  14%
- United States 27.504 31.404| 36,000| 36,000 45,000] ss.000{  15%|  15%
- Canada 3474 2334 3,500 4,500| 3,000 50000 S0%|  13%
= Maodco 5466 5,833] 5.500: E.mﬂ! T.MU: 9,000| 10% 1%
Brazil 1407 1207 1500 1,800| 2,500 35000 24%| 3%
| Restof South America 283 417 50| 500| 700| ool  20%|  17%
Asia/Australia 160,558 190,542 230,300 256,550 296,000 354,400 21%  15%
China 68,556 87,000 115,000] 140,000| 170,000 2100000 3% 2%
India 2,065 2,627 Z.ME B.SUEIi 5,000 E_WD. 4% 26%
Japan 35,022 38,586 42,000 44,000| 45,000 48,000 % 5%
Republic of Korsa 38,286 4173 43,500/ 42,000, 44.000] s0000] &% &%
Taiwan 7.200 7.560 9,000| 9,500| 12,000 14000, 19% 8%
Thailand 2,556 2,646 3,000| s.sua! 4,000 5,000/ 13% 19%
other Asia/Australia 6873 10,741 14,800| 14,050/ 16,000| 214000 8% 13%)
Europe 50,073 56,043 61,200 63,950 70,750 82,600 9% 11%
CentralEastorn Europe 6136 7.758 9900 11,750 13,900 175000 28%  21%
France 3,048 432/ 4,700| 4,500/ 5,000 ool 1% %
Gemany 19,845 20,038 21,000 21,500 23500 25,000 55 6%
teaty 6,657 5465 7.100, 7.000| 7,500 850l 0% 6%
Spain 3,768 3819 4,300 4,600| 5.100{ 65000 10%|  15%
United Kingdom 1,845 1,787 1,900| Z.UDD| 2,300/ 2500| % 10%
other Europe 8,878 11843 12,300 12,500| 13,450 16,600 anl 1%
Africa 348 879 800 850 950 1,200 -9% 14%
ot specified by countries* 4535 5.553 6.500| 7,.000| 8.000| 0400, 1% 13%|
TOTAL 25,748 204312 346800 379260 433900 520900 18% 15%

Figura 1.2. Compras anuales en robética y estimaciones en n° de unidades (IFR 2017)

El informe Robotics 208, de la Alianza para la Robética en Europa (SPARC), destaca un
area especifica para este &mbito de la robdtica agricola, y lo sefiala como uno de los campos de
especializacion a desarrollar en el horizonte marcado para el afio 2020. El mercado de la
maquinaria agricola alcanzé en 2013 un valor estimado de 96 hillones de euros, de los cuales
Europa ocuparia un 30% de su cuota de mercado. Se estima, segin este mismo informe, que la
introduccion de la robética en este mismo sector podria llegar a suponer un aumento de hasta 30
billones en este mercado. Las cifras de Espafia en estos aspectos estan atn muy lejanas de las
que pueden alcanzar paises como Alemania o los Paises Bajos, pero no cabe duda de que el
complemento mas acertado para salvar esa diferencia es una apuesta fuerte por la innovacion
desde la educacion superior, una necesidad en la que insiste el citado informe en todas las areas
de aplicacion de la robética. Ademas, si tenemos en cuenta que la tendencia actual en el campo
de la robética es la especializacion y aplicacion a la practica totalidad de sectores productivos,
una oferta de especializacion en AgroRobdtica, ante estas perspectivas de inversion europea,
supone una oportunidad laboral y econémica inmejorable, ya que este tipo de especializaciones
solo se encuentran, a nivel europeo, como una opcion de formacion que el interesado debe
desarrollar conjuntando varios estudios, pero nunca de forma exclusiva.

World production agriculltural machines €96bn
(VDMA, 2013 estimated)
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
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En materia laboral, los/as profesionales técnicos en robética tienden a encontrar empleo,
como venimos sefialando, en el desarrollo de una robotizacion altamente especializada de los
procesos productivos en el &mbito industrial y de servicios. Sin embargo, si bien es un &mbito del
empleo que mantiene una alta demanda (segun el Gltimo informe Infoempleo 2016, de Adecco?),
se trata de un sector que requiere de una mejor definicion, puesto que la labor que puede
abarcar el/la profesional de la robotica es superior y de mayor especializacion que aquellas
tareas que tradicionalmente se asignaban a un/a ingeniero/a titulado en informatica o industria, i
bien nunca con el grado de especializacion que puede ofrecer un/a titulado/a formado
exclusivamente en robdtica.

Otro aspecto de indudable relevancia es la oferta educativa de la Conselleria de Cultura,
Educacion e Ordenacién Universitaria con la materia de libre configuracion autondémica de
eleccion para los centros docentes en las etapas de educacion secundaria obligatoria y
bachillerato de “Robotica” y con la puesta en marcha en Formacion Profesional del Ciclo
Superior de “Automatizacion y robética industrial” (CSELE03).

En conclusion, la demanda econdmica y laboral derivada de la automatizacion y la
robdtica es constante y sostenida desde hace décadas, pero su asentamiento como sector
economico y la tendencia a aplicar estos procesos a la practica totalidad de los sectores
productivos ponen de manifiesto la necesidad de una mayor especializacion que ya no puede ser
abarcada desde el enfoque generalista que ofrecen los estudios en ingenieria. Ante la
consolidacion de la aplicacion de la robética en la economia espafiola, el siguiente paso que
deben ofrecer los estudios en esta area debe ser una orientacion hacia la especializacion, que
pueda desarrollar los trabajos del futuro y asentar a la region en un sector que requiere
innovacion y cuya oferta académica sigue estando hoy limitada a los centros de investigacion.

2.1.2. Relacion de la propuesta con las caracteristicas socioecondmicas de la zona
de influencia del Titulo.

La tendencia general en los estudios de robdtica que encontramos en Espafia apunta
hacia una integracion con el tejido industrial y empresarial de su zona de influencia. En los
grados especializados que encontramos en Alicante o Malaga y Sevilla, esta integracion ha
funcionado por medio de estrategias conjuntas entre las universidades y el sector privado, que
han favorecido la innovacion tecnologica de las empresas de la zona. Asi, a partir de la
oportunidad de un grado generalista en Robotica con aplicacion en todos los ambitos
econdmicos, se incide en la oportunidad de la orientacion o especializacion de los diferentes
ambitos economicos.

Para el caso del Campus Terra, la orientacion de estos estudios debe incluir la posibilidad
de aprovechar las potencialidades del entorno, lo que implica tomar en consideracion no solo el
tejido industrial gallego, sino el peso especifico de la economia agroforestal de nuestra
comunidad, asi como todos los sectores de nuestra economia que son susceptibles de
beneficiarse de la optimizacion asociada a la robdtica.

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 caracteristicos de la economia gallega. Base 2010 - Unidad:
(%), puestos de trabajo y miles de euros. Precios corrientes

Afio 2015
Peso en el PIB (%)

Cadena forestal-madera 1,8
Fabricacion de vehiculos y componentes 2,3
Sector pesquero 19
Ramas caracteristicas del sector cultural 2,2
Sector del transporte y la logistica 4,0
Empleo (puestos de trabajo)

Cadena forestal-madera 22.150
Fabricacion de vehiculos y componentes 15.779
Sector pesquero 33.503
Ramas caracteristicas del sector cultural 35.080
Sector del transporte y la logistica 48.590
Valor afiadido bruto

Cadena forestal-madera 1.010.195
Fabricacion de vehiculos y componentes 1.323.645
Sector pesquero 1.097.557
Ramas caracteristicas del sector cultural 1.252.472
Sector del transporte y la logistica 2.276.709

Fuente: Contas econodmicas de Galicia. Base 2010

En el cuadro anterior podemos ver una radiografia muy breve de los sectores mas
destacados de la economia gallega. La tendencia general que muestran todos ellos es una
consolidacion de la recuperacion tras la crisis econdémica, no obstante, todos estos sectores son
de funcionamiento estable y de resistencia ante la inestabilidad econdmica. Esta estabilidad y
resistencia, por otra parte, esta ligada a la capacidad de mejora de los resultados econdmicos
que solo puede garantizar la innovacion y optimizacion constante. Es en este (ltimo punto donde
la introduccion de la robotica jugara un papel fundamental para los préximos afios, 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 automatizacion y robotica, ya sea por medio de
consultorias o0 en desarrollos altamente especializados.

El programa H2020 de la Comision Europea planea una cuantia de 500 Millones de € para
la formacion de Digital Innovation Hubs (DIH) que permitan la transformacion digital de regiones
y ciudades. En esta linea, el desarrollo de incubadoras de experimentacion que contribuyan a la
formacion de Comunidades de innovacion y conocimiento. Este es el marco para la germinacion
y desarrollo del polo de innovacion digital en el sector agroalimentario (DIH) gallego, integrado
por el Campus Terra de la USC y por el Centro Tecnoldgico de Telecomunicaciones de Galicia
(Gradiant) para aunar fuerzas y apostar por la digitalizacion de los procesos productivos e
incluye a todos los sectores.

La digitalizacion se refiere a tecnologias como el Internet de los objetos, el Big Data, la
Manufactura avanzada, la Robotica y la automatizacion de procesos, la Impresion 3D, las
tecnologias Blockchain, la Inteligencia Artificial, las plataformas de integracion de datos, la toma
e integracion 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 situacion
de la cadena de valor. Es decir, permitird personalizar la solucion mas adecuada a cada
necesidad y cada sistema productivo (bien sea de produccion animal, agricola, alimentario,
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forestal...), a la medida de sus necesidades (tanto geograficas como climaticas...). En el &mbito
rural debe prestarse especial atencion, de modo que el H2020 destaca la necesidad de
democratizar las tecnologias 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 tecnologias facilitadoras mas importante, la robética.

La robotica esté ligada con la investigacion actual del Campus Terra donde se desarrollan
lineas de investigacion relacionada con la agricultura de precision, monitorizacion ambiental,
mecanizacion de explotaciones ganaderas, fotogrametria, drones, sensorica aérea y espacial,
escaneado y modelado 3D. Se pretende que estas lineas experimenten un gran avance
favorecido por la Agrupacion Estratégica BioReDEs recientemente fundada. BioReDes, formada
por 8 grupos de investigacion de Referencia Competitiva y 7 de Potencial de Crecimiento,
pretende consolidar la posicion de la USC como universidad investigadora de referencia en
produccion primaria sostenible promoviendo la excelencia cientifica y la competencia tecnoldgica
a traves de la interdisciplinariedad y la especializacion para generar impacto en el medio.
Presenta como area transversal la Innovacion Digital en la que se incluye la roboética.

Por todo esto, el Campus Terra, con sus titulaciones, tejido investigador, ciudad, ambito
rural constituye un marco incomparable para la implantacion del Grado en Robotica.

En cuanto a la evolucion del empleo en los Gltimos afios, el sector industrial es el Unico
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 robdtica, que las
ventajas de la optimizacion en automatizacion no son exclusivas del sector industrial, sino que
pueden ser aplicables a todos los sectores. El sector servicios, de gran peso en la economia
gallega, es otro de los &mbitos de gran potencial de cara a la implantacion de procesos de
automatizacion, y por ello fuente de empleo para los/as titulados/as de este grado, que podran
aplicar sus conocimientos de cara a la optimizacion del tercer sector.
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Figura 1.3. Poblacién ocupada por sector economico (CNAE, 2009)

El tejido empresarial gallego esta intrinsecamente ligado a las Pequefias y Medianas
Empresas. Segun el IGE mas del 99% del volumen de empresas gallegas entran dentro de esta
categoria. En la siguiente tabla se exponen los datos de la distribucion de las empresas gallegas
segun su tamafio empresarial y sector de actividad.
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Empresas con activad en Galicia segun actividad principal (CNAE 2009) y tamafio empresarial

Agricultura y Industria, incluida a » - Total
. Construccion  Servicios ..

pesca energia Galicia

Todos 42.195 14.749 31.854 157.492  246.290

de 0 a 2 asalariados 40.834 10.130 28.798 134590 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 0 mas asalariados 7 143 17 319 4518

Fuente: Elaboracion 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 tamafio de asalariados, esto no las exime de ser uno de
los polos principales de recepcion en materia de innovacion. Pequefias empresas de diversos
sectores, de 5 0 menos asalariados, podrian implementar innovaciones tecnoldgicas gracias a la
labor técnica de los titulados en robotica o, principalmente, en calidad de consultoria. En ambos
casos, el beneficio en términos de optimizacion de la produccion y la mejora consiguiente de los
resultados pone de manifiesto flexibilidad en la capacidad de integracion en el mercado
empresarial de un titulado en robdtica como el que estamos planteando en estos estudios.

Uno de los focos de mayor recepcion de las iniciativas innovadores, asi como de la
inversion en [+D+i, son precisamente las PYMES que, como se ven, forman la base del empleo y
de la riqueza de nuestra comunidad. La intervencion en materia de mejora tecnoldgica o de
consultaria que podran llevar a cabo los titulados en el Grado en Roboética encontrara, en este
sentido, un ecosistema favorable, y podran contribuir a mejorar los principales indicadores de
innovacion. La economia gallega, ademas, se encuentra altamente especializada, y uno de los
sectores que mas destaca en este mismo informe es el agroforestal, sector de los mas
accesibles en la implementacion de procesos de optimizacion ligados a la robotica o la
automatizacion. En el siguiente gréfico se exponen los sectores de especializacion de la
economia gallega segln su aporte al porcentaje total de cada uno de esos sectores al PIB
espafiol en el afio 2015, corresponde al Informe Ardan 201610,

El peso més significativo lo acumula la sumatoria de los sectores de agricultura, la
ganaderia, la silvicultura o la pescall, todos ellos de interés ineludible para la mencion de
especializacion del grado en robotica, sin embargo, no son estos sectores exclusivos para la
implementacion de esta especialidad, sino que sectores como los servicios, las industrias en
general o incluso en materia de construccion pueden mejorar sus resultados a traves de la
innovacion en robdtica o automatica.

10 Departamento de servicios avanzados de la Zona Franca de Vigo, acceso al informe en;
http://iwww.ardan.es/ardan/media/ejemplosf/informeardangalicia2016.pdf

11 E| 17,1% de las empresas con actividad en Galicia pertenecen al sector agricola, pesquero o forestal, lo cual da
una idea de su importante peso en la Comunidad (IGE. Explotacién do directorio de empresas e unidades locais.
2016)
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Figura 1.4. Especializacion sectorial de Galicia (% PIB espafiol 2015) (Informe Ardan, 2016)

No obstante, la situacion del [+D+i en Galicia dista de ser la mas deseable. En los
indicadores de innovacion considerados por el Instituto Gallego de Estadistica, se observa una
diferencia muy significativa con respecto a las cifras del total espafiol, asi como un leve
descenso en los ultimos afos. La mejora en estos datos para los proximos afios no solo esta
ligada al impulso en materia de financiacion, sino que es necesaria una poblacion formada en
campos innovadores que sea capaz de responder a las necesidades del tejido empresarial
industrial y agroalimentario gallego y acercarlo a la transformacion digital. En el siguiente cuadro
ofrecemos un resumen de algunos de los indicadores analizados por el IGE en materia de
innovacion en las PYMES gallegas.

Resumen de los indicadores de Innovacion e 1+D de Galicia, evolucion 2012-2015.

Afio 2012 2013 2014 2015 2016

Gasto en I+D enrelacion  Galicia N/D 0,87 0,88 0,88 0,86

al PIB Espafia N/D 1,27 1,24 1,22 1,19

PyMEs con innovacion ~ Galicia 13,2 15,9 13,8 12,2 N/D

interna (%) Espafia 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

(%)
Esparia 27,5 25,3 25,3 18,4 N/D

Fuente: Elaboracion propia a partir de IGE, indicadores de innovacion, 2012-2015

Si bien distan de ser favorables en términos de una valoracion general, cabe interpretarlos
en clave positiva, ya que muestran la necesidad de llevar a cabo nuestros procesos de
innovacion ligados al 1+D+i que puedan responder a las necesidades de actualizacion a la
transformacion digital de la economia gallega. En este sentido, debe verse en la figura del
graduado/a en robotica no solo a un especialista en una determinada magquinaria sino como a un
catalizador y promotor de la innovacion. El titulado en robdtica debe mantenerse actualizado en
materia tecnoldgica y en todos aquellos aspectos en los que una intervencion en términos de
nuevas aplicaciones o tecnologias puedan suponer una ventaja econémica en un mercado en
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continuo movimiento. Juega también un papel clave en términos de consultoria especializada
(éste es, de hecho, uno de los servicios que ofrecen algunas de las empresas pioneras en
robdtica en Galicia), pero tambien es un agente de modernizacion de la sociedad, siendo éste un
aspecto clave en la divulgacion de las ventajas de la implantacion de la robética en cualquier
aspecto del proceso productivo. Tal es asi que la Xunta de Galicia ha activado un plan por valor
de 10 millones de euros para la digitalizacion y modernizacion de las Pymes, favoreciendo la
inversion y la especializacion en ambitos como la propia robética, vehiculos auténomos, Big
Datal2,

Esta capacidad con la que contarén los graduados en robdtica no solo cumple con los
objetivos del propio Campus Terra, en materia de promocion 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 investigacion.

En cuanto al recorrido formativo especializado en AgroRobdtica y agroforestal, las
personas tituladas de este Grado podran aprovechar la potencialidad laboral y empresarial de la
economia gallega, en la que el peso economico de los sectores asociados mantiene su
estabilidad y consolida su crecimiento. Como ya sefialabamos, y al hilo del estudio de Barrientos
y Del Cerro para el CSIC y la UPM, la aplicacion de la robética agricola (y también podriamos
agregar aqui las innovaciones en materia de pesca, mineria, etc.) sera el siguiente paso en
innovacion de la produccion agricola. 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 AgroRobotica. Es ahi donde nuestros titulados/as encuentran su
mayor potencialidad laboral, ya que el disefio adaptado a las especificidades del agro gallego
supondra una ventaja de optimizacion frente a la maquinaria generalista disponible, pero también
una insercion laboral de larga duracion debido a las exigencias de mantenimiento técnico de este
tipo de maquinaria.

La intervencion de la AgroRobotica abarca todos los ambitos del sector, desde la
ganaderia, ya establecida préacticamente en el sector lacteo, hasta la agricultura y, mas
recientemente, en la acuicultura. Todos ellos son sectores en los que Galicia destaca a nivel
nacional o incluso, en cuanto al procesado de productos maritimos, supone una diferenciacion
clara con respecto al resto de la industria alimentaria espafiola. A continuacion, planteamos
algunos de los datos que permiten argumentar la influencia positiva que tendria el titulo que
estamos proponiendo en su mencion especifica en AgroRobotica, ya sea en direccion a
aprovechar la buena situacion de base que muestran estos sectores, 0 en linea con estrategias
de mejora de la actual situacion.

En materia de ganado, Galicia muestra, en los ultimos cinco afios una evolucion estable
de las principales especies productivas. El nimero de efectivos ha crecido significativamente,
como muestran los datos del siguiente cuadro.

Efectivos de Ganado en Galicia

Afio 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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Ovino y Caprino 239.346 230.588 229.558 219.223
2.227.738 2.237.631 2.299.587 2.253.126 2.258.760

Total

Fuente: Encuestas Ganaderas. MAPAMA, 2012-2016.

226.867

Si bien la intervencion de la robética en materia de optimizacion puede aplicarse a todos
los procesos productivos asociados a la ganaderia, de entre todos ellos destaca especialmente
el sector lacteo por su potencial de cara a una aplicacion mas inmediata de los procesos de
optimizacion asociados a la robdtica.
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Figura 1.5. Evolucién de la produccion lactea en Galicia 2001-2014 (Elaboracién propia a partir de

IGE, Conselleria do Medio Rural. Anuario de Estatistica Agraria.)

Ademas, actualmente, este sector ya se encuentra en proceso de automatizacion y
constituye una oportunidad para los préximos titulados del grado en robética. En el siguiente
gréfico, presentamos la evolucion de los dltimos afios en materia de produccion lactea en
Galicia, un sector que, como Se ve, muestra una evolucion muy favorable y de gran resistencia
ante la inestabilidad econdmica.

Si tomamos en consideracion algunos de los cultivos que los expertos consultados en el
Agricultural Robotics Laboratory de la Universidad Politécnica de Valencia destacan como mas
susceptibles de automatizacion gracias a la robodtica, 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 produccion nacional (hemos destacado especificamente el de patatas por su importancia para

Galicia y su peso respecto al total nacional -18%-), y los cultivos forrajeros hasta el 21%.

RAICES Y
TUBERCULOS
Patatas
CULTIVOS
FORRAJEROS

Resultados provisionales de cultivos para el afio 2016 - MAPAMA

Espafia Galicia
Sup.enha Prod.ental15  Sup.enha % del total Prod. en't
(a 15/07) de julio (a 15/07) nacional (a 15/07)
115.095 5.487.158 25.946 22,5 567.235
72.136 2.246.204 19.054 26,4 417.081
7.602.199 37.037.802 722.958 9,5 7.875.094

Fuente: Elaboracion propia a partir de MAPAMA 2016.

% del total
nacional

10,3
18,6
21,3
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En este sentido, el cultivo de la patata es un tipo de explotacién de automatizacién o
intervencion robotica facilmente asumibles, de bajo coste y de rdpido rendimiento. En el siguiente
grafico presentamos una evolucion de la produccion de patatas entre los afios 2001 y 2015 vy,
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 Robdtica.
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Figura 1.6. Evolucion de patatas en Galicia 2001-2015 (Elaboracion propia a partir de IGE,
Conselleria do Medio Rural. Anuario de Estatistica Agraria.)

En esta misma linea, un cultivo como las forrajeras, en sus diversas variantes, requiere
poca intervencion humana y es muy susceptible de introducir mejoras por automatizacion. 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 introduccion de la robgtica agricola, por su facil
adaptacion y reducido coste, lo que supondria una mejora en sus resultados y aumentaria la
productividad de las hectéreas 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 podrian obtenerse si se implementaran
también optimizaciones por automatizacion en el resto de cultivos mas susceptibles, como el
tomate, la uva, el maiz o el trigo, todos ellos destacados por los expertos del ARL de Valencia.
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Figura 1.7. Evolucion de la produccion agricola en Galicia 2001-2015 (Elaboracion propia a partir
de IGE, Conselleria do Medio Rural. Anuario de Estatistica Agraria.)

En cuanto al resto de cultivos, todos ellos con mayor o menor grado de dificultad,
susceptibles de una implantacion de proceso de automatizacion y robotica, muestran una
evolucion favorable en los afios analizados. Como puede verse en el anterior grafico, la
evolucién de la produccion de cereales y leguminosas y hortalizas, muestran buenas tendencias
y estabilidad creciente en su produccion entre los afios 2001 y 2015. La introduccion de procesos
de automatizacion, ligada a la informatizacion de la gestion de los cultivos, es el siguiente salto
de innovacion que espera a estos cultivos.

Los titulados/as en robdtica tienen, pues, un campo de intervencion muy amplio en el
sector agricola gallego, que va desde las mejoras en las maquinarias comdnmente asociadas
(tractores, recolectadoras, etc.), al desarrollo de nuevas maquinarias que permitan informatizar
casi por completo el proceso de cultivo, cuidado y cosecha.
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Figura 1.8. Evolucion de las existencias de maquinaria agricola en Galicia 2001-2015 (Elaboracién
propia a partir de IGE, Conselleria do Medio Rural. Anuario de Estatistica Agraria.)

En este sentido, la inversion es estable en Galicia, y los ultimos anuncios en inversion en
el sector agricola por parte de la Xunta incluyen presupuestos especificos para la mejora y
optimizacion de maquinarial®. Los sectores de maquinaria agricola con los que contamos en
Galicia son todos ellos susceptibles de implementar procesos de automatizacion ligados a la
robdtica.

La evolucion de la maquinaria es, ademas, muy favorable a lo largo de los dltimos afios,
donde acumula un crecimiento de mas de un 20% en las existencias totales de todos los tipos de
maquinaria agricola. Se trata, no obstante, de un crecimiento que se esta desacelerando en los
ultimos afios, ya que estos mercados tienden a saturarse ante la falta de productos innovadores.
En este sentido, la AgroRobdtica encuentra aqui uno de sus mercados potenciales y uno de los
puntos de intervencion mas directos, en dos sentidos al menos: por un lado, la actualizacion
paulatina de la maquinaria existente mediante intervenciones ad-hoc, pero por otro, y es aqui
donde el impulso a la investigacion resulta crucial, en el desarrollo de nuevas soluciones de

13 Recogido en Economia 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 segun la
Conselleria de Medio Rural:
http://mediorural.xunta.gal/nc/esfinstitucional/comunicacion/noticia/nx/nova_estandar28671.html/.
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maquinaria robotizada y en linea con el concepto de Smart Farming, apuntando a un uso cada
vez més eficiente de los recursos.

Por ultimo, otro de los sectores clave en los que Galicia destaca frente al resto de la
industria espafiola lo encontramos en el sector alimentario y, especificamente, en el sector del
procesado de alimentos derivados del pescado, moluscos 0 mariscos, sobre todo en el sector
acuicultor. Como puede observarse en el siguiente grafico, se trata de un sector que ha elevado
tanto su volumen de producciéon como el valor del producto, mostrando una evolucion muy
favorable durante la dltima década.

300.000,0
250.000,0
200.000,0
150.000,0
100.000,0
50.000,0
0,0
2007 2008 2009 2010 2011 2012 2013 2014 2015 2016 2017
—Peso (t) Valor de la produccion {miles de euros)

Figura 1.9. Produccion de acuicultura marina en Galicia 2001-2015 (Elaboracion propia a partir de
IGE, Conselleria do Medio Rural. Anuario de Estatistica Agraria.)

El sector de la acuicultura se encuentra entre los mas informatizados en términos de
control del producto, y es también un sector en el que la robotica jugard un papel clave en la
optimizacion 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 robotica, un sector en el que, ademas, Galicia supone un mercado
claramente asentado y con una evolucion estable en el que destaca sobre todo la produccién de
productos de panaderia, pero también procesado de alimentos carnicos y relacionados con la
pesca Yy 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. Ademas, podria motivar
el desarrollo de sinergias e intercambios en materias transversales entre la oferta académica que
se encuentra en el propio campus, y supone una mas de las interacciones con el sector privado.
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Figura 1.10. N° de empresas (Industria de la Alimentacion) en Galicia 2010-2017 (INE, DIRCE
2010-2017.)
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En materia de financiacion, Galicia cuenta ya con varios planes de impulso a la
innovacion, tanto en el sector industrial como en la transformacién 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 colaboracion entre la universidad y el sector
privado, o forman parte integral del leitmotiv del Campus. Destacamos, entonces, la Estrategia
de Especializacion Inteligente de Galicia RIS3%4, que incluye como prioridad 1.4 la
“modernizacion de los sectores primarios gallegos (agricultura, pesca, ganaderia y forestal) de
cara a una mejora sostenible de los indicadores de eficiencia y rentabilidad de las explotaciones
y la generacion de productos y servicios innovadores”, y esta prioridad destaca la necesidad de
“‘generar nuevos productos, procesos Yy Servicios mas intensivos en conocimiento y nuevas
tecnologias”.

0% 20% 40% 60% 80% 100%
101 Procesado y conservacion de carne y elaboracion de productos carnicos

102 Procesadoy conservacion de pescados, crustaceos y moluscos

B 103 Procesadoy conservacion de frutas y hortalizas

105 Fabricacidn de productoslacteos
B 107 Fabricacion de productos de panaderia y pastas alimenticias

Figura 1.11 Industria de la Alimentacion segun tipo de actividad (%) (INE, DIRCE 2010-2017.)
También debe destacarse la creacion en 2016 del Polo de Innovacion Digital para el

Sector Agroalimentario de Galicial®, un proyecto conjunto del Campus Terra y Gradiant, y que
busca establecer dindmicas que favorezcan la competitividad del sector agroalimentario gallego,

14 RIS3 Galicia, acceso a la documentacion en: http://iwww.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
Innovacion 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 robdtica, sea en la mencion especifica que ofrece
el grado en AgroRobdtica, 0 en su mencidn genérica, servira de impulso a una nueva generacion
de innovadores que fortalezcan estos sectores en nuestra Comunidad.

En conclusion, se trata de un campo en el que la optimizacion ligada a la automatizacion
ofrece potencialidades tanto en materia laboral, econémica o de desarrollo e innovacion
tecnologica. La oportunidad, para el entorno gallego del agroforestal, de contar con profesionales
titulados que acerquen este sector al siglo XXI esta ligada a una apuesta fuerte por la educacion
superior, como es el Grado que estamos planteando.

Actualmente, en el contexto del proceso de redaccion de esta memoria y de cara a
establecer convenios de colaboracion para la realizacion de préacticas externas, se han iniciado
conversaciones con significativas empresas y organismos del sector con presencia en el territorio
gallego: AGASINT, AIMEN Centro Tecnoldgico, ALDABA, ALTIA, Axencia Galega de Innovacion,
CETAL, CTAG Centro Tecnoléxico de Automocion de Galicia, DeLaval, FESTO ESPANA, GEA,
GRUPO EMENASA, EMETEL, IMATIA, INFAIMON GROUP, INSER ROBOTICA, Ledisson AT,
Lely Espafia, Maderas Besteiro, SICK y SmartTeck.

2.1.3. Justificacion de la existencia de referentes nacionales e internacionales que
avalen la propuesta y su correspondencia con el Titulo propuesto.

Planes de estudios de universidades espafiolas, europeas, de otros paises u otros
referentes internacionales de calidad o interés contrastado.

Unicamente 2 centros ofertan titulaciones de grado en el ambito especifico de la Robética
en Espafia en la actualidad, y las 2 de reciente implantacion:

Grado en Ingenieria Robdtica por la Universidad de Alicanteé,
Grado en Ingenieria de Software Robotico por la Universidad Rey Juan Carlos?

Ambas titulaciones son no habilitantes y, aunque con enfoques diferenciados, abordan
directamente la adquisicion de competencias en Robdtica.

A nivel europeo podriamos destacar los siguientes centros de referencia:

Austria

Sc. Mechatronics/Robotics.

University of Applied Sciences Technikum Wien

Dipléme 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&lenqua=C

17 hitps://www.urjc.es/estudios/grado/3099-ingenieria-de-robotica-software#acceso-y-

matriculaci%C3%B3n
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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 titulo de Grado propuesto contempla una Unica especializacion, con la mencion de
“AgroRobdtica”. Para obtener la mencién en “AgroRobotica” se define un itinerario formado por
30 ECTS de asignaturas relacionadas con la mencion elegida incluidas en el modulo de
optatividad correspondiente a este itinerario (36,0 ECTS). La unica mencion ofertada en este
grado es “AgroRoboética” (Graduado/a en Robdtica con mencion en “AgroRobética”).

El disefio del titulo permite, ademas, que con 240 ECTS cursados, se pueda obtener el
grado sin intensificacion o mencion gracias a un amplio conjunto de posibilidades combinatorias
de eleccion de materias optativas que no configuran ningan itinerario concreto (Graduado/a en
Robdtica).

2.2. Descripcion de los procedimientos de consulta internos y externos utilizados para la
elaboracién del plan de estudios.

2.2.1. Procedimientos de consulta internos.

Conforme a lo establecido en el apartado 2.1 de Procedimiento para la tramitacion de las
Titulaciones de Grado de la USC, aprobado por el Consejo de Gobierno de la Universidad de
Santiago de Compostela en su reunion del 17 de diciembre de 201518, el borrador de la presente
memoria ha sido elaborado sobre la base de los trabajos de una Comision de Redaccion
nombrada por el Rector de la Universidad. La viabilidad de la propuesta del titulo del Grado en
Robdtica fue aprobada por el Consejo de Gobierno de la USC el 22 de febrero de 2018, previo
informe favorable de la Comision de Titulaciones y Programas de Estudio especifica del Claustro
en su reunion del 16 de febrero de 2018. La composicion de la Comision Redactora fue
aprobada en la reunion de Junta de Centro de la EPS de Enxefiaria 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 comision estuvo integrada por el Director de la Escuela, que hizo las veces de
Presidente de la Comision, un profesor propuesto por la Direccidn que actué como Secretario, 7
profesores mas propuestos por las areas de conocimiento mas relacionadas con esta propuesta
(Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial; Expresion Grafica de la Ingenieria; Fisica
Aplicada; Ingenieria Agroforestal; Ingenieria Cartografica, Geodésica y Fotogrametria; Lenguajes
y Sistemas Informaticos; Matematica Aplicada y Proyectos de Ingenieria) y, en representacion

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 Administracion y Servicios, la responsable de la Unidad de Apoyo a la Gestion
de Centros y Departamentos de la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria.

Durante su trabajo los diferentes miembros solicitaron permanentemente la opinion de sus
respectivos sectores y areas de conocimiento respecto de cada uno de los aspectos tratados en
las reuniones de la Comision. De esta forma, los 3 docentes de la comision miembros del
Departamento de Ingenieria Agroforestal informaron del curso de los trabajos a los
representantes de las éareas de conocimiento de “Ingenieria Agroforestal”, “Ingenieria
Cartografica, Geodésica y Fotogrametria”, “Ingenieria Mecanica” y “Expresion Grafica de la
Ingenieria”; los 2 docentes de la comision miembros del Departamento de Electronica y
Computacion informaron del curso de los trabajos a los representantes de las areas de
conocimiento de “Arquitectura y Tecnologia de Computadores”, “Ciencia de la Computacion e
Inteligencia Artificial”, “Electronica” y “Lenguajes y Sistemas Informéticos”; los 2 docentes de la
comision miembros del Departamento de Produccion Vegetal y Proyectos de Ingenieria
informaron del curso de los trabajos a los representantes de las areas de conocimiento de
“Produccion Vegetal” y “Proyectos de Ingenieria”; el docente de la comision del area de
conocimiento de “Matematica Aplicada” informé del curso de los trabajos a los representantes de
las areas de conocimiento de “Matematica Aplicada” y “Estadistica e Investigacion Operativa” y
el secretario de la Comisién Redactora y miembro del rea de conocimiento de “Fisica Aplicada”
informé del curso de los trabajos a los representantes de las areas de conocimiento de “Fisica
Aplicada”.

Las aportaciones de las diferentes &reas de conocimiento se expusieron en las reuniones
de la Comision 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 Comision Redactora sirvid de enlace con aquellas areas de
conocimiento que, como consecuencia del desarrollo de los trabajos, se considerd oportuno.
Ademaés, el presidente de la Comision Redactora informd de la evolucion y del estado del
proyecto de memoria en las Juntas de Centro realizadas los dias 4 de abril, 2 y 24 de mayo, 12y
23 de junio de 2018.

El borrador de la memoria elaborada por la Comision fue enviado a todos los
Departamentos de la USC que se consideran relacionados con esta docencia (Economia
Aplicada; Electrénica y Computacion; Ingenieria Agroforestal; Estadistica, Analisis Matematico y
Optimizacion; Fisica Aplicada; Matematica Aplicada; Organizacion de Empresas vy
Comercializacion; Produccion Vegetal y Proyectos de Ingenieria) y al personal docente e
investigador de la EPS de Enxefiaria para poder recibir sus alegaciones y comentarios.

La reunion ordinaria de la Xunta de Escola de la EPS de Enxefiaria aprobo el 2 de mayo
de 2018 el borrador del “Proyecto de Memoria para la Verificacion del Titulo Oficial de Grado en
Robética por la Universidad de Santiago de Compostela” y ese mismo dia fue enviado al Servicio
de Xestion da Oferta e Programacion Académica siguiendo el calendario aprobado por la USC?.

Posteriormente, tras el analisis de las alegaciones recibidas por el profesorado de las
titulaciones indicadas, el Centro envid la propuesta al Vicerrectorado de Oferta Docente e
Innovacion Educativa de la Universidad de Santiago de Compostela, quién a través del Servicio
de Gestion de la Oferta y Programacion Académica, se encargd de la exposicion publica del

19 hitps://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 Enxefiaria fue de 10 dias naturales.

Tras el analisis de las alegaciones recibidas con motivo de la exposicion publica del
borrador de proyecto de plan de estudios, la Comision de Redaccion elaboré el proyecto de
memoria de plan de estudios. Este proyecto fue sometido a la consideracion de la Junta de
Centro de la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria, que lo aprobo en su reunion del 12 de
junio de 2018. Posteriormente el proyecto fue informado favorablemente por la Comision de
Titulaciones y Programas de Estudios y por la Comision de Organizacion Docente, ambas
comisiones delegadas del Claustro de la USC.

2.2.2. Procedimientos de consulta externos.

Para la elaboracion de esta memoria, se parte de las directrices contempladas en el Libro
Blanco de la Robética?0 elaborado por el Comité Espafiol de Automatica (Ministerio de Ciencia e
Innovacion) en 2011 y de los datos contenidos en el informe elaborado por la consultora
Edesga?! acerca de la potencial demanda de egresados, del perfil profesional mas adecuado y
de las necesidades de los sectores productivos. Este informe fue realizado a peticion de la
Vicerrectoria de Coordinacion del campus de Lugo (USC) de cara a la elaboracion de esta
memoria.

Ademas, la Comision de Redaccion ha mantenido contactos con agentes externos cuyas
opiniones han servido para configurar el disefio del Plan de Estudios.

En abril de 2018 la Comisién de Redaccidon programd una sesion de trabajo con un
miembro de la Comision Redactora del Grado en Ingenieria Robdtica por la Universidad de
Alicante. Después de analizar y debatir sobre el borrador de la propuesta, se decide optar por un
titulo de 240 ECTS, y no de 360 ECTS, se redefinen de un modo mas claro los mddulos de
formacion basica y se ve la oportunidad de ofertar una especializacion ajustada a la realidad
socioeconomica de Galicia. Asi mismo se modifican los mddulos que componen la planificacion
academica de materias obligatorias para recoger elementos de programacion que no contemplan
las ingenierias habilitantes y contenidos de mecénica que no contemplan las titulaciones de
informatica.

En el mismo mes de abril del 2018, la Comision de Redaccion decide incorporar nuevas
modificaciones en el borrador de la memoria a raiz de las sugerencias de un miembro de la
Comision Redactora del Grado en Ingenieria de Software Robotico por la Universidad Rey Juan
Carlos. En concreto, se modifica la distribucion temporal de las materias obligatorias buscando
una mejor progresion en la adquisicion de conocimientos y se definen los contenidos y
competencias de Proyectos Integrados de Robotica (I, II, Il 'y IV). También se abordan las
necesidades de infraestructuras en el ambito especifico de la robdtica y las necesidades de las
aulas.

El Informe elaborado por el Agricultural Robotics Laboratory (ARL)?2 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 Coordinacion del Campus de
Lugo, acerca de la pertinencia, enfoque, caracteristicas y necesidades materiales e
infraestructura de este nuevo grado nos reafirma en la conveniencia de contemplar una
especializacion de AgroRobética que responda a las necesidades socioecondmicas de Galicia y
que valorice las disponibilidades de la especializacion del Campus de Lugo como Campus Terra.

Finalmente, el Informe elaborado por profesorado de los Ciclos Superiores de Formacion
Profesional relacionados con el &mbito de la robotica: Automatizacion y robotica industrial
(CSELEOQ3), Sistemas electrotécnicos y automatizados (CSELEQ1) y Sistemas de
telecomunicaciones e informaticos (CSELEQ2) y Mantenimiento electronico (CSELEO4) permite a
la Comision introducir algunas competencias en diferentes modulos e incorporar las précticas
externas como créditos curriculares.

Ademas, se consulto este plan de estudios a diferentes organizaciones empresariales del
sector y del &mbito de la Robdtica y se recibieron aportaciones de un grupo significativo como
son Agasint, Aldaba, Altia, el Centro Tecnologico Agroalimentario de Lugo, DelLaval, Emetel y
Maderas Besteiro.

En estas entrevistas se recoge la valoracion positiva de esta propuesta de plan de
estudios de grado en Robotica por la Universidad de Santiago de Compostela como una
iniciativa adecuada como una profesion de futuro. Destacan a su vez, que la memoria recoge de
forma equilibrada las distintas disciplinas para la correcta formacion de un profesional en este
ambito (formacion en materias basicas, asi como en materias especificas de automatica,
mecanismos, programacion y robética). También parece interesante que, a partir de un grado
generalista, se establezca la oferta de una formacion especifica orientada al sector agrario, ya
sea en la agricultura, ganaderia, el sector forestal o la agroindustria. Se recomienda optar por la
denominacion de “Robdtica” frente a “Robotica Agroforestal” para focalizar bien la oferta
formativa y emplear la denominacion “AgroRobatica” para una intensificacion o especializacion.
En este sentido, se manifiesta el interés de las empresas consultadas por los sistemas
automatizados y robotizados orientados al sector industrial agroforestal y el interés por contar
con profesionales con formacion especifica en este campo.

A raiz de estas entrevistas, se recomienda incrementar la carga transversal en
programacion en diferentes materias del ambito de la robdtica 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 Comision, planificar las Practicas 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. Diferenciacion de titulos dentro de la misma Universidad.

En la Universidad de Santiago de Compostela no se oferta ningun otro titulo de Grado que
llegue a tener una coincidencia en competencias y contenidos con el propuesto que haga
necesario una comparacion en este epigrafe.
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2.4. Diferenciacion de titulos dentro del Sistema Gallego de Universidades.

El nuevo grado en Roboética 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 robética, aplicando
el conocimiento cientifico y los métodos y técnicas propios de la ingenieria. Ademas, aporta una
mencion o especializacion en el ambito de la aplicacion de la robdtica al sector agroforestal y
agroalimentario, vital para nuestra economia.

Independientemente de las posibles coincidencias relativas a la Formacion Bésica en las
titulaciones de la rama de conocimiento de “Ingenieria y Arquitectura”, el grado de coincidencia
de la titulacion de Grado en Roboética es siempre inferior al 50% con cualquiera de las otras
titulaciones de grado o de master existentes con las que puede algin existir algin contenido
comdn.

En este estudio, tomaremos dos disciplinas como la Informatica y la Ingenieria Industrial,
por considerarlas como las mas cercanas en cuanto a fundamentos de la robdtica.

En primer lugar, realizamos un analisis considerando el grado de Ingenieria Electronica
Industrial y Automatica por la Universidad de Vigo.

Robdtica Ingenieria Electronica Industrial y
Automatica por la Universidad de Vigo.

Materias de Formacion Basica 60 60
Materias Obligatorias 126 136
Materias Optativas 30 42

Practicas Externas 12 No hay
Trabajo Fin de Grado 12 12
Créditos totales 240 240

El reparto de créditos es muy semejante con la salvedad de que en el grado de Ingenieria
Electrénica Industrial y Automdtica por la Universidad de Vigo no se contemplan Practicas
Externas obligatorias con caracter curricular. Este titulo permite tres menciones diferentes,
constituidas a partir de créditos troncales.

En cuanto al grado de coincidencia por contenidos o0 materias podemos realizar un analisis
por bloques o conjunto.

FORMACION BASICA

Robgtica (USC) Ingenieria Electronica Industrial y Automatica (Uvigo)
CAD. Expresion Grafica Normalizada 6 | Expresion Gréfica
Fundamentos de Programacion 6 | Informéatica para la Ingenieria
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Algoritmica y Estructuras de Datos

6
Fisica | 6 | Fisical 6
Fisica Il 6 | Fisicall 6
Electronica Digital 6
Matematicas | 6 | Algebray Estadistica 9
Estadistica 6
Mateméticas Il 6 | Célculo | 6
Matematicas Il 6 | Calculo Il'y Ecuaciones Diferenciales 6
Introduccion a la Gestion empresarial 6
Quimica 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 Formacion Basica, algo razonable al ser
ambos titulos del area de “Ingenieria y Arquitectura”.
FORMACION OBLIGATORIA
Robética (USC) Ingenieria Electrénica Industrial y Automatica (Uvigo)
Automatizacion 6 | Fundamentos de la Automatizacion 6
Fundamentos de Automética 6
Teoria de Control 6 | Ingenieria de Control | 9
Fundamentos de Teoria de Circuitos y Maquinas
Tecnologia Eléctrica 6 | Eléctricas 6
Mecanismos y Sensores 6 | Teoria de Maquinas y Mecanismos 6
Redes y Comunicaciones 6 | Cienciay Tecnologia de los Materiales 6
Plataformas Software en Robgtica 6 | Fundamentos de Sistemas y Tecnologias de Fabricacion | 6
Sistemas Empotrados 6 | Termodinamica y Trasmision de Calor 6
Agentes Inteligentes 6 | Fundamentos de Organizacion de Empresas 6
Aprendizaje Automatico 6 | Mecéanica de Fluidos 6
Robética Adaptativa 6 | Resistencia de Materiales 6
Computacién Distribuida para Sistemas Multirrobot | 6 | Tecnologia Medioambiental 6
Robdtica aérea 6 | Informatica Industrial 6
Robética de Servicios 6 | Instalaciones Oleoneumaticas 6
Robética Industrial 6 | Matematicas de la Especialidad 6
Robatica mévil 6 | Oficina Técnica 6
Proyectos Integrados I, II, I 18 | Fundamentos de Electronica 6
Percepcion y Procesado de Sefales 6 | Instrumentacion Electronica | 6
Vision Artificial 6 | Sistemas Trifasicos y Maquinas Eléctricas 9
Electrdnica 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 Formacion Obligatoria.

Considerando que los resultados del aprendizaje, competencias y contenidos ligados a la
optatividad son diferentes en los dos titulos, 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 Ingenieria

Informatica por la Universidad de A Corufia.
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Robdtica Ingenieria Informética por la Universidad de A

Corufia
Materias de Formacion 60 60
Basica 126 150
Materias Obligatorias 30 18

Materias Optativas 12 No hay
Précticas Externas 12 12

Trabajo Fin de Grado

Créditos totales 240 240

El reparto de créditos es muy semejante con la salvedad de que en el grado de Ingenieria
Informatica por la Universidad de A Corufia no se contemplan Practicas Externas obligatorias
con caracter curricular. Este titulo oferta 5 menciones partiendo de créditos obligatorios de

mencion.

En cuanto al grado de coincidencia por contenidos o materias podemos realizar un analisis

por bloques o conjunto.

FORMACION BASICA

Robética (USC) Ingenieria Informatica (UdC)

CAD. Expresion Gréfica Normalizada 6

Fundamentos de Programacion 6 | Programacion | 6

Algoritmica y Estructuras de Datos 6 | Programacion Il 6

Fisica | 6

Fisica Il 6

Electrénica Digital 6 | Tecnologia Electrénica 6

Mateméticas | 6 | Estadistica 6

Estadistica 6 | Algebra 6

Matematicas Il 6 | Célculo 6

Matematicas |l 6 | Matematica Discreta 6
Informética Basica 6
Fundamentos de las Computadoras 6
Administracién y Gestion 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 Formacion Basica, algo razonable al ser
ambos titulos del rea de “Ingenieria y Arquitectura”.

FORMACION OBLIGATORIA

Robética (USC) Ingenieria Informatica (UdC)
Plataformas Software en Robgtica 6 Diseflo Software 6
Proceso Software 6
Redes y Comunicaciones 6 |Redes 6
Agentes Inteligentes 6 | Sistemas Inteligentes 6
Proyectos Integrados Il 6 | Gestion de Proyectos 6
Computacion Distribuida para Sistemas Multirrobot 6 | Internety Sistemas Distribuidos 6
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Aprendizaje Automatico
Automatizacion
Fundamentos de Automatica
Mecanismos y Sensores
Percepcion y Procesado de Sefiales
Proyectos Integrados |, I
Robética Adaptativa
Robdtica aérea

Robdtica de Servicios
Robdtica Industrial

Robatica movil

Sistemas Empotrados
Tecnologia Eléctrica

Teoria de Control

Visién Artificial

o OO OO OO O

[E=y
N

OO O O OO OO OO OO O

Algoritmos

Bases de Datos

Concurrencia y Paralelismo
Estructura de Computadores
Gestion de Infraestructuras

Interfaz persona maquina
Legislacién y Seguridad Informatica
Paradigmas de Programacion

o OO OO OO OO OO OO O

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 Formacion Obligatoria. En
el grado en Ingenieria Informatica la oferta de menciones se complementa con créditos
obligatorios que permiten la especializacion en &mbitos no coincidentes con la Robdtica
(Ingenieria del Software, Ingenieria de Computadores, Computacion, Sistemas de Informacion y

Tecnologias de Informacion)

Considerando que los resultados del aprendizaje, competencias y contenidos ligados a la
optatividad y a la especializacion son diferentes en los dos titulos, la coincidencia global entre
ambos grados es del 32 % (no se contempla el TFG).
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10.1. Cronograma de implantacién del Titulo.

El nuevo Plan de Estudios de la titulacion de Grado en Robdtica por la Universidad de
Santiago de Compostela se va a implantar en la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria
comenzando por el 1° curso en el curso académico 2019-2020.

2019 20 | 202021 | 202122 | 202223

1° CURSO
2° CURSO
3° CURSO
4° CURSO
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4.1 Sistemas de informacion previa a la matriculacion.

4.1.1 Perfil de ingreso recomendado.

Aunque no se exige una formacion previa especifica, es recomendable que el estudiante
haya cursado durante el bachillerato la modalidad de Ciencias y Tecnologia (R.D. 1467/2007).

- Curiosidad intelectual

- Habito de lectura

- Capacidad analitica

- Capacidad critica

- Capacidad de aplicar fundamentos para la resolucion de problemas
- Constancia y responsabilidad en el trabajo

- Capacidad para el trabajo en equipo

- Capacidad para usar el tempo de forma efectiva

- Competencia en expresion oral y escrita

- Competencia lingiistica en inglés, ademas de en gallego y en castellano
- Competencia en herramientas informaticas basicas

4.1.2 Canales de difusion.

Para informar a los potenciales estudiantes sobre el Titulo y sobre el proceso de
matriculacion los estudiantes disponen de diferentes canales de difusion.

La Comision InterUniversitaria de Galicia (CIUG), 6rgano consorciado por la Conselleria
de Cultura, Educacion e Ordenacion Universitaria y el Sistema Universitario de Galicia (SUG),
publicita y gestiona el acceso a las universidades?.

La USC cuenta con un programa especifico de informacion y difusion de su oferta de
estudios a través de un perfil especifico en su pagina Web con una descripcion detallada de la
oferta académica? y con informacion de apoyo dirigida a futuros estudiantess.

La Escuela Politécnica Superior de Ingenieria también informa sobre las titulaciones de
Grado adscritas al centro4. Esta informacion también se divulga entre los estudiantes de
ensefianzas medias a traveés de visitas a centros, participacion en eventos de difusion y
organizacion de jornadas de puertas abiertas. Antes del comienzo del curso, y antes de realizar
la matricula, el alumnado puede obtener informacion sobre horarios, calendarios de exdmenes y
programacion docente de las materias del Grado en la Web del centro. Cada Grado adscrito al
centro dispone de un apartado con informacion especifica, por lo que el Grado en Robdtica
también dispondré de su pagina propia cuando inicie su implantacion.

1 http://ciug.gal/titulacions.php

2 http://lwww.usc.es/esltitulacionsttitulaionoficgrao.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 informacion relativa a la admision y matricula en los Grados oficiales a
través de la “Oficina de Informacion Universitaria”, con una unidad especifica dirigida a la
orientacion preuniversitaria. Asimismo, la USC elabora carteles y folletos de difusion de la oferta
de Grados oficiales, y de los plazos de admision y de matricula. En los Centros y Departamentos
se exponen carteles informativos con los plazos de admision y matricula. Ademas, la USC
cuenta con una oficina fisica que redne y difunde toda la informacion de interés acerca de la
USC a los potenciales interesados, el “Centro de Orientacion Integral al Estudiante”®

4.1.3 Procedimientos vy actividades de orientacion especificos para la acogida de los
estudiantes de nuevo ingreso.

La USC dispone del Programa “A Ponte entre o0 Ensino Medio e a USC"” que tiene como
objetivo facilitar la integracion transversal de la orientacion, y su coordinacion en todos los
niveles de la accién académico-docente, posibilitando de este modo la generacion de
intervenciones de mejora.

Ademas, la USC realiza todos los afios, 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 Ingenieria, por su parte, recibe en una jornada de
acogida a los nuevos estudiantes el primer dia de clase. En ella se les ofrece una presentacion
de la Escuela, de su equipo gestor, de los servicios administrativos y de la organizacion
académica del Centro, ademas 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 informacion mas relevantes.

5 http:/lwww.usc.es/es/servizos/oiu/

6 http://lwww.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. PLANIFICACION DE LAS ENSENANZAS.

5.1. Descripcién general del plan de estudios.

De acuerdo con el Art. 15.2 del RD 1393/2007! y las modificaciones introducidas en el
mismo por el RD 861/20102, el Plan de Estudios del Grado en Robdtica 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 practicas externas
obligatorias y la realizacion de un Trabajo Fin de Grado, y que abarcan toda la formacion teorica
y practica que el alumnado debe adquirir para obtener la titulacion (Tabla 5.1). El titulo de
Graduado/a en Robdtica permite la obtencion de una tnica mencion (“AgroRobotica”). Ademas,
permite diferentes posibilidades combinatorias de eleccion de materias optativas que no

configuran ninguna mencién concreta.

Tabla 5.1. Materias y distribucion en ECTS

TIPO DE MATERIAS Créditos ECTS
De Formacion Bésica 60
Obligatorias 126
Optativas 30
Practicas Externas 12
Trabajo Fin de Grado 12
TOTAL: 240

Para permitir su consecucion, la oferta permanente del Plan de Estudios del Grado en

Robdtica es de 276 ECTS (Tabla 2).

Tabla 2. Oferta permanente del Centro.

TIPO DE MATERIAS Créditos ECTS
De Formacion Bésica 60
Obligatorias 126
Optativas 66
Practicas Externas 12
Trabajo Fin de Grado 12
CREDITOS TOTALES OFERTADOS EN EL PLAN DE ESTUDIOS: 276

1 https:/lwww.boe.es/buscar/act.php?id=BOE-A-2007-18770
2 https:/lwww.boe.es/buscar/doc.php?id=BOE-A-2010-10542
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5.1.1. Explicacion general de la planificacion del plan de estudios.

El nimero de créditos necesarios para la obtencion del Titulo de Grado en Robdtica por la
Universidad de Santiago de Compostela es de 240 ECTS.

El disefio del titulo permite que, con 240 ECTS cursados, se pueda obtener el grado con
una mencion (Graduado/a en Robdtica mencion en AgroRobdtica) o sin intensificacion o mencion
(Graduado/a en Robotica).

El titulo de Grado propuesto oferta 66 ECTS optativos correspondientes a la optatividad
libre y a la optatividad ligada al itinerario de “AgroRobética” contempladas en esta memoria. En
este titulo se ofrece la posibilidad de optar a la mencion de “AgroRobatica”, para lo que deberan
cursarse necesariamente 30 ECTS de asignaturas optativas relacionadas con la mencion elegida
incluidas en el modulo de optatividad correspondiente a este itinerario, asi como realizar el TFG
y las Préacticas Externas en ambitos relacionados con la “AgroRobética”. Para esta mencion
también se plantea la posibilidad de que los estudiantes cursen materias de carécter Obligatorio
y/u Optativo de las titulaciones de grado en Ingenieria Agricola y Agroalimentaria y en Ingenieria
Forestal y del Medio Natural impartidas en la EPS de Ingenieria como materias optativas del
grado en Robdtica.

El Titulo se estructura en los siguientes mddulos de formacion:

Formacidn béasica de 60 ECTS, que se ofertan en la primera mitad del plan de estudios
todos vinculados a las materias basicas de la rama de conocimiento de Ingenieria y Arquitectura.
En la Tabla 5.3. se expone la vinculacion de las materias de formacion basica a las materias
basicas por area de conocimiento.

Este modulo, comdn y obligatorio para todos los estudiantes, se articula en 4 Mddulos o
Materias (Expresion Gréfica, Fisica, Informatica y Matematicas). Estos Mddulos se desarrollan
en 10 Asignaturas.

Tabla 5.3. Vinculacion de la Formacion Basica a la rama de conocimiento de Ingenieria y

Arquitectura.
MODULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS] MATERIA QE
VINCULACION
Expresion Gréfica CAD. Expresion Grafica Normalizada 6,0 |Expresion Gréfica
Fisica | 6,0
Fisica Fisica Il 6,0 Fisica
Electronica Digital 6,0
Fundamentos de Programacion 6,0
Informética . Informatica
Algoritmica y Estructuras de Datos 6,0
Matematicas Matematicas | 6,0 Matematicas
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Matemaéticas Il 6,0

Matematicas llI 6,0

Estadistica 6,0

Formacidn Obligatoria, 126 ECTS correspondientes a materias obligatorias, que se
distribuyen a lo largo de todo el Grado en funcién de las competencias previas que debe de
adquirir el alumno. Este mddulo se organiza en torno a 5 Materias y 21 Asignaturas de 6,0 ECTS

cada una de ellas (Tabla 5.4.)

Tabla 5.4. Formacion Obligatoria.

MODULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS
Automatizacion 6,0
i Fundamentos de Automatica 6,0
AUTOMATICA
Teoria de Control 6,0
Tecnologia Eléctrica 6,0
, Redes y Comunicaciones 6,0
COMUNICACION Y SISTEMAS
Sistemas Empotrados 6,0
Agentes Inteligentes 6,0
INTELIGENCIA COMPUTACIONAL Aprendizaje Automatico 6,0
Robotica Adaptativa 6,0
Computacion Distribuida para Sistemas Multirrobot 6,0
Mecanismos y Sensores 6,0
Robdtica aérea 6,0
Robética de Servicios 6,0
) Robdtica Industrial 6,0
ROBOTICA ” .
Robética movil 6,0
Plataformas Software en Robética 6,0
Proyectos Integrados | 6,0
Proyectos Integrados |l 6,0
Proyectos Integrados Il 6,0
Percepcion y Procesado de Sefales 6,0
SISTEMAS SENSORIALES
Vision Artificial 6,0

Précticas Externas: las practicas externas tienen caracter obligatorio y 12,0 créditos.
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Trabajo Fin de Grado: de 12,0 ECTS. El Trabajo Fin de Grado, podra presentarse y
defenderse cuando el alumnado tenga superados todos los demas créditos necesarios para la
obtencidn del titulo, es decir, 228 ECTS.

AgroRobdtica: Un itinerario de formacion en tecnologia especificas, “AgroRobética”, que
mediante 30 ECTS organizados en 6 Asignaturas de 6,0 ECTS cada una, permite adquirir al
estudiantado conocimientos en el ambito de la aplicacion de la robdtica en el sector agricola,
ganadero, forestal y agroindustrial (Tabla 5.5.)

Tabla 5.5. AgroRobdtica.

ASIGNATURA ECTS
Economia del Sistema Agroalimentario y Forestal 6,0
Agricultura Inteligente 6,0
Robgtica en la Agroindustria 6,0
Robatica aplicada al Medio Forestal y Natural 6.0
Plataformas robotizadas de uso agroforestal 6,0
Teledeteccion mediante drones y satélites 6.0

Para la obtencion de la mencion (intensificacion) de AgroRobdtica un graduado/a en
Robdtica debera cursar necesariamente al menos 30 ECTS de este modulo.

Para esta mencion también se plantea la posibilidad de que los estudiantes cursen un
maximo de 18,0 ECTS correspondientes a materias de caracter Obligatorio y/u Optativo de las
titulaciones de grado en Ingenieria Agricola y Agroalimentaria y en Ingenieria Forestal y del
Medio Natural impartidas en la EPS de Ingenieria.

Optatividad libre: los estudiantes que no deseen obtener la mencion en “AgroRobotica”,
ademas 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 ofertaran en cada curso 5 materias dependiendo de la
capacidad docente de las areas que las proponen y de las previsiones de demanda expresadas

por los alumnos de 2°y de 3° curso (Tabla 5.6).

Tabla 5.6. Optatividad libre

ASIGNATURA ECTS
Agentes Conversacionales 6,0
Calidad y Pruebas en Robotica 6,0
Dispositivos y ecosistemas robotizados 6,0
Fundamentos de Emprendimiento y Gestion Empresarial 6,0
Gestion de datos para Robdtica 6,0
Interaccion Persona-Robot 6,0
Simulacion Gréfica con CAD de sistemas robotizados 6,0
Servicios Web de Sensores 6,0
Tecnologia y Resistencia de Materiales 6,0
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| Vision Artificial Avanzada | 6,0

5.1.2. Aspectos académico-organizativos generales.

Las lineas generales de la USC para la elaboracion 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 maximo de créditos ECTS que el alumnado tendra que superar por Curso es
de 60, por lo que el nimero total de horas al afio que tendra que dedicar ascendera a 1500. Esta
dedicacion, repartida entre las 37 o 38 semanas que tiene el curso académico (18 o 19 por
semestre), arroja una dedicacion semanal del alumnado de unas 40 horas, objetivo que se
pretende con esta nueva manera de medir el tiempo de formacion.

Las ensefianzas concluyen con la elaboracion y defensa de un Trabajo Fin de Grado de
12 ECTS. El Trabajo Fin de Grado, podra presentarse y defenderse cuando el alumnado tenga
superados todos los demas créditos necesarios para la obtencion del titulo, es decir, 228 ECTS.

Reconocimiento de créditos optativos

Ademas de lo establecido en el apartado 4.4 en relacion a los sistemas de transferencia y
reconocimiento de créditos, podran reconocerse créditos optativos por los siguientes supuestos
indicados en la siguiente tabla:

Tabla 5.7. Reconocimiento de créditos optativos.

Reconocimiento de créditos optativos N° maximo de créditos ECTS
Précticas 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

Asi pues, de los créditos del mddulo de optatividad cursado por el alumnado, se pueden
obtener por reconocimiento hasta un maximo de 18 créditos por los siguientes supuestos:

- Al amparo del Art. 12.6 del RD 1393/20073, en esta titulacion, los/las estudiantes podran
obtener reconocimiento académico hasta un maximo de 6 créditos optativos por la realizacion de
practicas externas relacionadas con el titulo.

- Los estudiantes de las titulaciones de grado para la obtencion de su titulo deben
acreditar el nivel B1 de conocimiento de una lengua extranjera conforme al Marco Europeo
Comun de Referencia para las lenguas (MECR), segin 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. Ademas, se reconoceran
créditos por la adquisicion de competencias transversales para todas las titulaciones de grado de
la USC: conocimiento instrumental de lenguas extranjeras (1), lengua gallega (2) y tecnologias
de la informacion y de la comunicacion (3), de acuerdo con la normativa de la USC.

- Se reconoceran créditos en los estudios de grado por las competencias adquiridas
mediante la participacion en actividades universitarias culturales, deportivas, de representacion
estudiantil, solidarias y de cooperacion hasta un maximo 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 deberan de cursar como minimo 30 ECTS
correspondientes al itinerario de AgroRobdtica y/o al médulo de optatividad libre. El estudiante
puede optar entre especializarse mediante la mencion ofertada (AgroRobética) o bien
profundizar en las competencias especificas de los contenidos optativos.

Indicaciones metodologicas generales

El nimero total de horas de trabajo del alumnado en cada asignatura sera igual al nimero
de créditos que tenga por 25, situdndose el trabajo presencial por crédito en 7y las 10 horas.

Las clases de teoria, expositivas y de caracter magistral, se desarrollaran 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 programacion
docente anual.

La docencia en seminarios y aulas de informatica y las practicas, realizadas en grupos
reducidos de 20 alumnos y de caracter interactivo, seran actividades complementarias que
podran ser impartidas por el profesorado o ser el marco para que los estudiantes expongan sus
trabajos delante de sus compafieros, estableciendo si fuese el caso los correspondientes
debates, bajo la supervision del profesorado. Estas actividades permitiran al alumnado la
adquisicion de habilidades y la puesta a punto de los conocimientos adquiridos a través del
trabajo personal y de las clases de teoria.

Asimismo, en las tutorias se atenderd al alumnado para discutir, comentar, aclarar o
resolver cuestiones concretas en relacion con sus tareas dentro de la asignatura (recopilacion de
informacion, preparacion de pruebas de evaluacion, trabajos...).

En cualquier caso, todas las tareas desarrolladas personalmente por el alumnado, dentro
de su aprendizaje autonomo, seran orientadas y supervisadas por el profesorado de cada
asignatura.

Las actividades de ensefianza/aprendizaje se apoyaran en buena medida en el Campus
Virtual de la USC que, gestionado por el Centro de Tecnologias 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://lwww.boe.es/buscar/act.php?id=BOE-A-2007-18770

CSV: 333291561572217083869809 - Verificable en https://sede.educacion.gob.es/cid y en Carpeta Ciudadana (https://sede.administracion.gob.es)



https://minerva.usc.es/xmlui/handle/10347/12646

https://www.boe.es/buscar/act.php?id=BOE-A-2007-18770



Con caracter general, todos los modulos del presente Grado utilizaran metodologias
docentes basadas en todos o en alguno de los siguientes métodos docentes: lecciones
magistrales participativas, practicas de laboratorio 0 campo y visitas técnicas a empresas €
instituciones, seminarios y conferencias, utilizacion de pizarras clasicas y digitales, realizacion de
presentaciones mediante ordenador, elaboracion y presentacion de trabajo/s de curso, utilizacion
del aula virtual (para aportar documentacion, desarrollar actividades on line y como medio de
comunicacion profesores/alumnos), aprendizaje basado en la resolucidn de casos practicos y en
proyectos, resolucion de problemas, tutorias individualizadas y colectivas, trabajo autonomo y
estudio independiente de los alumnos, trabajo en grupo y aprendizaje cooperativo, evaluacion de
competencias mediante ejercicios de control, sesidn/es de discusion activa, practicas de aula
informatica. Los profesores encargados de la docencia especificardn en la Programacion
Docente de la asignatura cuéles de ellas se utilizaran y sus exigencias de asistencia presencial.

La excepcion a este criterio general la constituye el modulo de Préacticas Externas y el
modulo de Trabajo Fin de Grado. Las Practicas Externas consisten en la realizacion de trabajos
durante las practicas en organismos externos, empresas o instituciones publicas o privadas.
Asistencia y orientacion para la elaboracion del proyecto y la memoria del Trabajo Fin de Grado:
definicion de objetivos, orientacion durante la realizacion del trabajo y la elaboracion de la
memoria, revision de la memoria, y orientacion para la preparacion de la presentacion.

Criterios generales de evaluacion

El sistema de evaluacion del grado seguird la normativa general de la USCS referida a la
evaluacion del rendimiento académico, la asistencia a clase en las ensefianzas adaptadas al
EEES y a la permanencia del alumnado.

El aprendizaje a través de los créditos ECTS y la adquisicion de las competencias
asociadas se ajustard a una evaluacion continuada, que debe contribuir de forma decisiva a
estimular al alumnado a seguir el proceso y a involucrarse cada vez mas en su propia formacion.
Las actividades de evaluacion podran realizarse también a través del Campus Virtual de la USC.

De acuerdo con el articulo 5 del RD 1125/20037, los resultados obtenidos por el alumno
en cada una de las materias del plan de estudios se calificaran en funcién de la siguiente escala
numeérica de 0 a 10, con expresion de un decimal, a la que podra afiadirse su correspondiente
calificacion 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 evaluacion comun pero adaptable para todos los mddulos,
acorde con el RD 1125/2003 en lo que se refiere al Sistema de Calificaciones (art. 5). Se han
establecido los siguientes sistemas de evaluacion con una ponderacion minima y maxima
recomendable:

1) Examen (prueba o pruebas, orales y/o escritas): 0-70%
2) Trabajos y Actividades: 0-100%
3) Tutoria y participacion: 0-20%

6 http://www.usc.es/gl/normativa/estudantes/index.html
7 https:/lwww.boe.es/buscar/pdf/2003/BOE-A-2003-17643-consolidado.pdf
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4) PE: Realizacion de trabajos durante las practicas en organismos externos, empresas 0
instituciones publicas o privadas.

5) TFG: Presentacion y defensa del Trabajo Fin de Grado ante un tribunal.

Al establecer un rango en la ponderacion de cada sistema, cada materia puede
singularizar el sistema de evaluacion a sus necesidades particulares. Dentro de estos criterios
generales, cada profesor/a fijard en la programacion docente anual el peso concreto que
otorgara a cada actividad en esa evaluacion continua, teniendo en cuenta la naturaleza de cada
asignatura.

Para aquellas materias en las que se establezcan en la programacion docente examenes
tedricos o précticos, los estudiantes tendran derecho a dos convocatorias de examenes en cada
curso académico en los plazos que se indiquen en la programacion académica. Para estos
efectos la Direccion del centro fijara las fechas de los examenes al inicio de cada curso
académico. La segunda convocatoria sera siempre con anterioridad al mes de agosto.

En caso de existir asignaturas con mas de un grupo y distinto profesorado, los criterios de
evaluacion seran consensuados, siguiendo las indicaciones que a tal efecto elabore la Comision
de Docencia del Centro.

El modulo de Précticas Externas Obligatorias, consistentes, en la realizacion de un trabajo
individual en Practicas Externas, se evaluard a partir del informe del tutor profesional y la
memoria final de practicas externas realizada por el estudiante, tal y como se recoge en la
normativa propia de la EPS de Ingenieria®.

La evaluacion del Trabajo Fin de Grado sera llevada a cabo por una comision que seguira
la normativa aprobada por el Consejo de Gobierno de 10 de Marzo de 2016° , la normativa
especifica aprobada por la Escuela Politécnica Superior de Ingenierial® y la que pueda aprobar
en su momento la Comision de Titulo del Grado en Robotica.

Lenguas utilizadas en los procesos formativos

Tal y como se especificd en el apartado 1.3, las lenguas utilizadas en los procesos
formativos del Grado seran el gallego y el castellano. En lo que se refiere al inglés, se utilizaria
solo para actividades puntuales (conferencias de profesores invitados...) o en el manejo de
bibliografia en este idioma. No esta previsto que se imparta ninguna asignatura integramente en
inglés. En cualquier caso, en la Programacion Docente de cada asignatura el alumnado tendra
informacion puntual de la lengua o lenguas en las que se imparte.

5.2. Descripcién general de la estructura y distribucion temporal.

En la siguiente tabla se indica la estructura del plan de estudios con los 14 modulos y las
47 Asignaturas que lo forman.

Tabla 5.8. Plan de Estudios del Grao en Robética 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/epsicaixa_alumnado/traballo fin de grao e master/1707
Normativa TFG TFM/Requlamento-TFG_TFM USC.pdf
10 hitp://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/traballo fin de grao e master.html
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CARACTER MODULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS
Exp(ga,(s)loEnC(TSrSa)flca CAD. Expresion Gréfica Normalizada 6,0
. Fisica | 6,0
18F0|SI1:(?TS Fisica Il 6,0
Formacion (18, ) Electronica Digital 6,0
Basica Informatica Fundamentos de Programacion 6,0
(60,0 ECTS) (12,0 ECTS) Algoritmica y Estructuras de Datos 6,0
Matematicas | 6,0
Matematicas Matematicas I 6,0
(24,0 ECTS) Matematicas |1 6,0
Estadistica 6,0
Automatizacion 6,0
Automatica Fundamentos de Automatica 6,0
(24,0 ECTS) Tecnologfa Eléctrica 6,0
Teoria de Control 6,0
Comunicacion y Sensores Redes y Comunicaciones 6,0
(12,0 ECTS) Sistemas Empotrados 6,0
. . . Agentes Inteligentes 6,0
Inteligencia Computacional — —
(18,0 ECTS) Aprenqlgaje Automfatlco 6,0
Robotica Adaptativa 6,0
. Computacion Distribuida para Sistemas
Formacion Multirrobot 6.0
Obligatoria Mecanismos y Sensores 6,0
(126,0 ECTS) Robética aérea 6,0
o Robatica de Servicios 6,0
Robotica Robética Industrial 6,0
(60.0ECTS) Robdtica movil 6,0
Plataformas Software en Robotica 6,0
Proyectos Integrados | 6,0
Proyectos Integrados I 6,0
Proyectos Integrados |l 6,0
Sistemas Sensoriales Percepcion y Procesado de Sefiales 6,0
(12,0 ECTS) Vision Artificial 6,0
Economia del Sistema Agroalimentario y 6.0
Forestal '
Agricultura Inteligente 6,0
AgroRobatica Robdtica en la Agroindustria 6,0
(36,0 ECTS) Robética aplicada al Medio Forestal y 6.0
. Natural '
Formaqon Plataformas robotizadas de uso agroforestal 6,0
Optativa Teledeteccion mediante drones y satélites 6,0
(12,0 ECTS) Agentes Conversacionales 6,0
Optativas libres Dis ((:)z:ltﬂ/idsy Pruepats il ROZOtt'.C a i 60
(Unicamente se ofertaran P y cosistemas Tonotizacos 6.0
30,0 ECTS) Fundamentos de Empren(j|m|ento y Gestion 6,0
Empresarial
Gestion de datos para Robotica 6,0
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Interaccion Persona-Robot 6,0
Simulacién Grafica con CAD de sistemas 6.0
robotizados ’
Servicios Web de Sensores 6,0
Tecnologia y Resistencia de Materiales 6,0
Vision Artificial Avanzada 6,0
E;ig?ﬁ:: Practicas Externas 12
(12,0 ECTS) (12,0 ECTS)
Trabajo Fin de Trabajo Fin de Grado
Grado (12,0 ECTS) 12,0
(12,0 ECTS) ’
La distribucion temporal de las asignaturas en los cuatro cursos es la siguiente:
Nombre de la ASIGNATURA Carécter | ECTS Nombre de la ASIGNATURA Cardcter | ECTS

1er Semestre (30 ECTS)

2° Semestre (30 ECTS)

Matematicas | FB 6,0 Estadistica FB 6,0
Fisica | FB 6,0 Fisica Il FB 6,0
CAD. Expresion Grafica Normalizadah  FB 6,0 Electronica digital FB 6,0
Fundamentos de Programacion FB 6,0 | Algoritmica y Estructuras de Datos FB 6,0
Matematicas || FB 6,0 Proyectos Integrados | OB 6,0
FB: Formacion Basica OB: Formacion Obligatoria
Nombre de la ASIGNATURA Caracter | ECTS Nombre de la ASIGNATURA Caracter | ECTS

1er Semestre (30 ECTS)

2° Semestre (30 ECTS)

Matematicas Il FB 6,0 |Percepciony Procesado de Sefiales 0B 6,0
Tecnologia Eléctrica OB 6,0 Automatizacion 0B 6,0
Mecanismos y Sensores OB 6,0 Sistemas Empotrados OB 6,0
Plataformas Software en Robética OB 6,0 Teoria de Control OB 6,0
Fundamentos de Automatica OB 6,0 Proyectos Integrados Il 0B 6,0
FB: Formacion Basica OB: Formacion Obligatoria
Nombre de la ASIGNATURA Caracter | ECTS Nombre de la ASIGNATURA Caracter | ECTS

1er Semestre (30 ECTS)

2° Semestre (30 ECTS)
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Redes y Comunicaciones OB 6,0 Robotica adaptativa OB 6,0
Robética Industrial OB 6,0 Comp'utauon d|str|'bU|da para OB 6,0
sistemas multirrobot

Visién Artificial OB 6,0 Aprendizaje automatico OB 6,0
Optativa 2 OP 6,0

Agentes inteligentes OB 6,0
Optativa 3 OP 6,0

Optativa 1 OP 6,0

OB: Formacion Obligatoria OP: Optativas
Nombre de la ASIGNATURA Caracter | ECTS Nombre de la ASIGNATURA Caracter | ECTS

1er Semestre (30 ECTS)

2° Semestre (30 ECTS)

Robética movil OB 6,0 Proyectos Integrados IlI 0B 6,0
Robdtica aérea OB 6,0 Practicas Externas Obligatorias 0B 12,0
Robética de Servicios OB 6,0 Trabajo Fin de Grado OB 12,0
Optativa 4 OP 6,0
Optativa 5 OP 6,0
OB: Formacion Obligatoria OP: Optativas
Nombre de la ASIGNATURA Curso | ECTS Nombre de la ASIGNATURA Curso ECTS

OPTATIVAS AGROROBOTICA

1er Semestre (30 ECTS)

2° Semestre (30 ECTS)

Economia del Sistema Agroalimentario Robética aplicada al Medio Forestal y
3° 6,0 3° 6,0
y Forestal Natural
Agricultura Inteligente 40 6,0 Robatica en la Agroindustria 3° 6,0
Plataformas robotizadas de uso 0 Teledeteccion mediante drones y 0
4 6,0 - 3 6,0
agroforestal satélites
Nombre de la ASIGNATURA Curso | ECTS Nombre de la ASIGNATURA Curso ECTS

OPTATIVAS LIBRES

1er Semestre (30 ECTS)

2° Semestre (30 ECTS)

Fundamentos de Emprendimiento y 0 Tecnologia y Resistencia de 0
iy : 3 6,0 , 3 6,0
Gestion Empresarial Materiales
Interaccion Persona-Robot 3° 6,0 Agentes Conversacionales 3° 6,0
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Servicios Web de Sensores 4° 6,0 Gestion de datos para Robotica 3° 6,0
Dispositivos y ecosistemas 40 6,0 Vision Artificial Avanzada 3° 6,0
robotizados
Simulacion Grafica con CAD de
. ; 40 6,0
sistemas robotizados
Calidad y Pruebas en Robética 40 6,0

a) Planificacion de las ensefianzas para la consecucion de los objetivos y la adquisicion
de las competencias.

Las asignaturas descritas en los apartados anteriores fueron disefiadas para la
consecucion de los objetivos y la adquisicion de las competencias basicas, generales y
especificas que aparecen recogidas en el apartado 3 de la presente memoria.

Competencias Basicas (CB)

En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias basicas con los
4 mddulos correspondientes a la Formacion Basica, los 8 mddulos correspondientes a la
Formacion Obligatoria, los 2 mddulos correspondientes a la Formacion Optativa, el modulo de
Practicas Externas Obligatorias y el médulo de Trabajo Fin de Grado.

Tabla 5.9. Competencias Basicas

MODULOS CB1 CB2 CB3 CB4 CB5
Expresion Gréfica

Fisica

Informética

Matematicas
Automatica

Comunicacion y Sistemas

Inteligencia Computacional

Robdtica

Sistemas Sensoriales

AgroRobdtica

Optativa Libre

Practicas 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 modulos correspondientes a la Formacion Basica, los 8 modulos correspondientes a la
Formacion Obligatoria, los 2 mddulos correspondientes a la Formacion Optativa, el modulo de
Précticas Externas Obligatorias y el modulo de Trabajo Fin de Grado.

Tabla 5.10. Competencias Generales

MODULOS CG1| CG2] CG3| CG4| CG5| CG6 | CG7
Expresion Gréfica

Fisica

Informética

Matematicas
Automatica

Comunicacion y Sistemas

Inteligencia Computacional

Robotica

Sistemas Sensoriales

AgroRobgtica

Optativa Libre

Practicas Externas

Trabajo Fin de Grado

Competencias Especificas (CE)

En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias especificas con
los 4 modulos correspondientes a la Formacion Basica.

Tabla 5.11. Competencias Especificas en Formacion Basica.

MODULOS| Expresion Gréfica Fisica Informética | Matematicas
CEl

CE2
CE3
CEO
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CE7

En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias especificas con
los 8 modulos correspondientes a la Formacion Obligatoria.

Tabla 5.12. Competencias Especificas en la Formacion Obligatoria

MODULOS

Automatica

Comunicacion y
Sistemas

Inteligencia
Computacional

CE2

CE4

CE6

CE8

CE9
CE10
CEll

CE12

CE13

CE14

CE15

CE16

CEl7

CE18

CE19

Robotica

Sistemas
Sensoriales

CE20

CE21

CE22

CE23

CE24

CE25
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En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias especificas con
los 2 modulos correspondientes a la Formacion Optativa, el modulo de Précticas Externas
Obligatorias y el modulo de Trabajo Fin de Grado.

Tabla 5.13. Competencias Especificas en la Formacion Optativa

MODULOS |  AgroRobdtica Optativa Libre
CE5

CE9
CE12
CEl4
CE15
CE16
CE17
CE19
CE22
CE24

Dentro de la optatividad todos los estudiantes deberan de cursar como minimo 30 ECTS
correspondientes al itinerario de AgroRoboética (si quieren obtener la mencién) o 30 ECTS
correspondientes a materias de estos 2 modulos optativos. El estudiante puede optar entre
especializarse mediante la mencion ofertada o bien profundizar en las competencias genéricas.

En la siguiente tabla se expone el nivel de cobertura de las competencias especificas con
el mddulo de Practicas Externas Obligatorias y el médulo de Trabajo Fin de Grado.

Tabla 5.14. Competencias Especificas en Practicas Externas y TFG

MODULOS CEPE CETFG
Practicas Externas

Trabajo Fin de Grado

La competencia especifica CEPE (Capacidad para adaptar y aplicar en el ambito
profesional un subconjunto significativo de las competencias adquiridas en este titulo de Grado)
corresponde principalmente a la realizacion de la Practicas Externas.

La competencia especifica CETFG (Desarrollo de las capacidades adecuadas para
realizar un ejercicio original individual (0 excepcionalmente colectivo), presentarlo y defenderlo
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ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ambito de las tecnologias
especificas del campo de la Robética de naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren
las competencias adquiridas en las ensefianzas) corresponde principalmente a la realizacion 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 caracter transversal de las capacidades y destrezas descritas implica su adopcion,
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 médulos correspondientes a la Formacion Bésica, los 8 mddulos correspondientes a la
Formacion Obligatoria, los 2 mddulos correspondientes a la Formacion Optativa, el modulo de
Practicas Externas Obligatorias y el médulo de Trabajo Fin de Grado.

Tabla 5.15. Competencias Transversales

MODULOS | cT1] c12] C13] cT4] CcT15] CT6] CT7] CT8] CT9] CT10| CT11| CT12

Expresion
Grafica

Fisica

Informatica

Matematicas

Automatica

Comunicacion y
Sistemas

Inteligencia
Computacional

Robotica

Sistemas
Sensoriales

AgroRobética

Optativa Libre

Practicas
Externas

Trabajo Fin de
Grado
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b) Practicas externas

En esta titulacion de Grado las practicas externas se contemplan como obligatorias con
una carga de 12,0 ECTS, por lo que es necesario garantizar una oferta anual de plazas para
practicas externas que cubra la demanda de los estudiantes del Grado. Las practicas consistiran
en la realizacion, por parte del alumno, de practicas en una empresa u organismo durante 30 h
mas la elaboracion del informe correspondiente, a efectos de obtencion de 12 créditos
equivalentes (1 crédito ECTS = 25 horas de practicas).

La oferta de practicas en el Grado se sustentard en el actual Programa de Practicas
Externas que gestiona la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria, cuya coordinacion recae en
la Subdireccion de Précticas Externas e Orientacion Laborall! y en la Comision de Titulo. En
este sentido, la EPS de Ingenieria 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 practicas 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 précticas se realizaran a tiempo completo preferiblemente en un periodo no lectivo de
aproximadamente 8 semanas de duracion planificado para el segundo semestre del cuarto curso
aunque el alumnado podra realizarlas a lo largo del curso académico. Cuando las
caracteristicas del trabajo asi lo requieran, se podran establecer periodos y jornadas diferentes
de realizacion (tiempo parcial, dias alternos, etc.), garantizando en todo caso las 300 horas de
dedicacion de los estudiantes.

La organizacion, gestion y seguimiento de las practicas externas correrd a cargo de la
Subdireccion de Practicas y Orientacion Laboral del centro, siempre de acuerdo con normativa
de la USC*2 y la normativa propia de la EPS de Ingenierial3, que se encargara de la asignacion
de los centros de préacticas y de su seguimiento. Ademas, propondra a la Comision del Titulo la
asignacion al alumno de un tutor académico entre el Personal Docente e Investigador del Centro,
que hara un seguimiento al trabajo realizado por el alumno y velara por la calidad de la estancia
realizada, y un tutor externo en la empresa, encargado de garantizar las condiciones apropiadas
para la realizacion de la practica.

La Comision del Titulo elaborard una memoria anual recogiendo la informacion relevante
de centros asignados, satisfaccion de los estudiantes, valoracion de los tutores, etc. De acuerdo
con lo establecido en el Sistema de Garantia Interna de la Calidad (SGIC) de la EPS de
Ingenierial4, de forma particular en el Proceso PC-08 Gestion de Practicas Externas. Como se
indica en el capitulo 9 de la presente memoria, el SGIC de la EPS ha sido verificado por la
ACSUG, y puede consultarse en:

11 hitp:/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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5.2.1. Planificacién y gestién de la movilidad de estudiantes propios y de acogida.

a) Planificacion y gestion

Las acciones de movilidad de los/as estudiantes pretenden mejorar la calidad de la
educacion superior y reforzar su dimension, tanto nacional como internacional, fomentando la
cooperacion 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 consecucion de los objetivos propuestos en el titulo,
tanto en lo que se refiere a las competencias generales de los futuros egresados como a las
competencias transversales a adquirir con la titulacion.

Esta movilidad de los/as estudiantes estd 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 noviembre?s,

Su planificacion y gestion se desarrolla a traves de la Vicerrectoria de Estudiantes e
Internacionalizacion y del Servicio de Relaciones Exteriores de la Universidad, en coordinacion
con la EPS de Ingenieria a través de la “Unidad de apoyo a la gestion 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 Practicas, Erasmus Mundus,
Europréacticum, Convenio bilateral y Becas Santander/CRUE. La oferta completa y detallada de
plazas puede consultarse en el portal internacional del Servicio de Relaciones Exterioresi6,

La EPS de Ingenierial’, ademas de los responsables citados arriba, cuenta con la
colaboracion de varios profesores/as que actian como coordinadores académicos, y cuya
funcion 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 afio de estudios de la
titulacion, en periodos semestrales o anuales. La seleccion de los candidatos se lleva a cabo,
para cada convocatoria o programa, por una Comision de Seleccion, 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 baremacion, 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) Informacion y atencion a estudiantes

La Universidad, a través del Servicio de Relaciones Exteriores8, mantiene un sistema de
informacion permanente a través de la web que se complementa con campafas y acciones
informativas especificas de promocién 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 hitp://www.usc.es/gl/centros/eps/caixa_alumnado/programas_intercambio.html
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Ademas, cuenta con recursos de apoyo para los estudiantes de acogida, tales como la
reserva de plazas en las Residencias Universitarias, o el Programa de Acompafiamiento de
Estudiantes Extranjeros (PAE), a través del cual voluntarios/as de la USC realizan tareas de
acompafiamiento dirigidas a la integracion en la ciudad y en la Universidad de los estudiantes de
acogida. La US difunde anualmente la relacion completa de servicios ofertados a los estudiantes
de acogida puede ser consultada en el siguiente enlacel®:

En cuanto a los/as estudiantes de acogida, se organiza una sesion de recepcion, al inicio
de cada semestre, en la que se les informa y orienta sobre la EPS de Ingenieria y los estudios, al
tiempo que se les pone en contacto con los coordinadores académicos, que actuaran como
tutores, y el personal del Centro implicado en su atencién.

c¢) Informacion sobre acuerdos y convenios de colaboracion activos y convocatorias o
programas de ayudas propios de la Universidad

Actualmente, se cuenta con acuerdos y convenios de intercambio con Universidades
espafiolas, europeas y de paises no europeos, a través de programas generales
(Sécrates/Erasmus, SICUE/Séneca) y de convenios bilaterales.

La tabla siguiente muestra los convenios de la EPS de Ingenieria con universidades
europeas dentro del programa Erasmus en el curso 2016-17.

UNIVERSIDAD PLAZAS MESES
PORTUGAL
Instituto Politécnico de BRAGANCA 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 Agraria da PONTE DE LIMA (IPVC) 2 9
Instituto Superior de Agronomia (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

Universitd degli studi di PERUGIA 2 4
Universita degli studi di FIRENZE 2 9
Universita degli studi di PALERMO 2 9
Universita Politecnica delle Marche (ANCONA) 3 9
Universita degli studi di TRENTO 1 9
Universita degli studi del MOLISE 2 9

ALEMANIA

Fachhochschule NEUBRANDENBURG (Univ. of Applied Science) 6
Georg Simon ohm Fachhochschule NURNBERG (Univ. of Applied 1 6
Science)
George-August Universitat GOTTINGEN 2 6

18 hitp://www.usc.es/es/perfis/internacional/index.html
19 http://lwww.usc.es/es/perfis/internacional/servizos.html
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Technische Universitat MUNCHEN 2 10
Georg-August — Universitat GOTTINGEN 2 9
Reinisch-Westfalische Technische Hochschule AACHEN 2 12
Albert—Ludwigs Universitat FREIBURG 1 12
PAISES 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'ORLEANS 1 12
ENITA de BORDEAUX 2 5
Université Henri Poincaré — NANCY 2 9
REPUBLICA CHECA
Czech University of Life Sciences - PRAGUE (CULS) 2 6
Mendel University of Agriculture and Forestry — BRENO 2 9
BELGICA
Universiteit GENT 2 K
HUNGRIA
Edtvoos Lorand - 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 K

La EPS de Ingenieria también cuenta con convenios bilaterales para el intercambio con

otras universidades del mundo, entre ellas las que se relacionan a continuacion:

UNIVERSIDAD PAIS
Universidad de Buenos Aires Argentina
Universidad Nacional de Santiago del Estero Argentina
Universidade Federal de Bahia Brasil
Universidade Estadual Paulista - UNESP Brasil
Universidade Tecnologica Federal do Parana Brasil
University of New Brunswick Canada
Universidad de Valparaiso Chile
Pontificia Universidad Cattlica de Chile Chile
Universidad Nacional Costa Rica
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Universidad de La Habana Cuba

Universidad de Las Villas Cuba

Universidad Autdnoma del Estado de México México
Universidad Juarez del Estado de Durango México
Instituto Tecnologico de El Salto, Pueblo Nuevo, Durango México
Instituto Tecnoldgico de Monterrey México
Universidad de La Republica Uruguay

Los convenios de la EPS de Ingenieria con Universidades espafiolas dentro del programa
SICUE/Séneca para las titulaciones de Grado en Ingenieria Agricola y del Medio Rural y Grado
en Ingenieria 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 Cérdoba 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 Ingenieria también cuenta con convenios bilaterales para el intercambio con
otras universidades del mundo, entre ellas las que se relacionan a continuacion:

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 paises 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 coordinacion docente horizontal y vertical del plan de
estudios.

Esta previsto establecer en la titulacion mecanismos que garanticen la coordinacion
horizontal (dentro de un curso académico) y vertical (a lo largo de los distintos cursos) de las
asignaturas, materias y blogues de que consta el plan de estudios. Se considera que la
coordinacion es un aspecto clave en la puesta en marcha del nuevo plan de estudios.

La Comision de Titulo del Grado en Robdtica sera el principal instrumento de coordinacion
de la titulacion. Su composicion esta establecida en el Reglamento de Régimen Interno? y en el

20 https://www.usc.es/gl/centros/eps/paginas_relacionadas con_normativa/requlamento _regime_interno.html
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Sistema de Garantia Interna de Calidad (SGIC)2 de la EPS de Ingenieria, estando formada por
ellla directora/a del centro que actuard como presidente, el/la coordinador/a del titulo, ellla
responsable de calidad del centro (RCC), un/a coordinador/a por curso, un/a coordinador/a de
trabajos fin de grado, una representacion de los estudiantes y el/la responsable de la unidad de
apoyo a centros y departamentos en representacion del personal de administracion y servicios.

Entre otras, son funciones de la Comision de Titulo analizar la informacion proporcionada
por el Coordinador del Titulo y el/la RCC para llevar a cabo el seguimiento y la valoracion de la
eficacia y la adecuacion del Titulo y realizar un informe de los resultados del titulo y las
propuestas de mejora (Memoria de Titulo) y, cuando sea necesario, hacer propuesta de
modificacion o suspension del titulo.

Para la coordinacion vertical se establecerd la figura de Coordinador/a de Titulo. El
coordinador/a de Grado favorecera la comunicacion y coordinacién entre los diferentes cursos.
Una de sus funciones es evitar lagunas 0 solapamientos entre asignaturas, para lo cual tendra
en cuenta los informes elaborados por los/las coordinadores/as de Curso. Asimismo, se prevé la
realizacion a fin de curso de una reunion de todos los coordinadores de curso para la
coordinacion vertical del plan de estudios, evaluar los resultados y proponer acciones de mejora.

Para la coordinacion horizontal se estableceran las siguientes figuras: un coordinador/a
por curso (4 en total) y un coordinador/a de Trabajo Fin de Grado, que formaran parte de la
Comision de Titulo del Grado. Estas figuras estan reconocidas en la Planificacion 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 practicas externas, al figurar como tales y contar
todos ellos con un reconocimiento en su capacidad docente por sus actividades de gestion y
coordinacion.

El coordinador/a de curso debe coordinar los distintos grupos de teoria, los examenes, asi
como distribuir la carga de trabajo del alumnado durante el curso. Estos/as coordinadores/as se
reuniran con los Coordinadores de Materia/Modulo antes de elaborar las Guias Docentes para
distribuir el trabajo del alumnado a lo largo del curso y evitar las sobrecargas de trabajo del
alumnado en momentos puntuales. Se realizaran reuniones de coordinadores/as de asignatura
(que previamente habran recabado las opiniones de los alumnos) con los respectivos
coordinadores/as de curso, para la coordinacion horizontal de la docencia y evaluacion de los
resultados.

Ademas, existe la figura del coordinador/a de asignatura que es responsable de la
elaboracion de la Guia Docente de la asignatura coordinando la opinion (metodologia, criterios
de evaluacion, bibliografia, etc.) del profesorado que participa en la misma. Debe asegurar la
coordinacion de los diferentes grupos de practicas y de teoria de una misma asignatura. Son
portavoces de las asignaturas ante la Direccion.

La Direccion de la Escuela elaborara un Plan Ejecutivo de Trabajo, siguiendo las pautas
establecidas por el propio Sistema de Garantia Interno de Calidad del Centro, recogido en el
apartado 9 de esta Memoria, y velara por su cumplimiento para que la coordinacion ejercida
permita una mejor organizacion docente, una mayor coherencia y relacion entre los contenidos
de las diferentes asignaturas, y el éxito en el logro de las competencias que debe adquirir el
alumnado con la obtencion del Grado en Robdtica.

21 hitps://www.usc.es/gl/centros/eps/TitulacionDeGrao/Calidad/Calidad.html
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5.3. Estructura del plan de estudios.

A continuacion, se presenta una descripcion de todas las asignaturas que componen el
Plan de Estudios del Grado en Robdtica, detallando para cada una de ellas su denominacion, su
duracion en ECTS, su cardcter, su localizacion temporal en el Plan, las actividades formativas
con su contenido en horas, una breve descripcion de sus contenidos y observaciones
particulares si las hubiere. Estas asignaturas se organizan en seis modulos distintos, en los que
se detallan las competencias a adquirir, los resultados del aprendizaje, las metodologias
docentes, los sistemas de evaluacion y las lenguas utilizadas. Estos tres ultimos aspectos
(metodologias docentes y sistemas de evaluacion) son iguales en cuatro de los seis modulos,
adoptando los criterios generales detallados en el apartado 5.1.2.
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MODULO 1: Formacién Basica

El modulo consta de un total de 60 ECTS que se organizan en las 10 asignaturas

indicadas a continuacion:

MODULO/MATERIA ASIGNATURA ECTS
Expresion Gréfica CAD. Expresion Gréafica Normalizada 6,0
Fisica | 6,0
Fisica Fisica Il 6,0
Electronica Digital 6,0
Informti Fundamentos de Programacion 6,0
riormatica Algoritmica y Estructuras de Datos 6,0
Matematicas | 6,0
Matematicas Matemét_icas L 6.0
Matematicas l| 6,0
Estadistica 6,0

Competencias que el estudiante adquirira en el modulo:

Competencias Basicas

MODULOS CB1
Expresion Gréfica

Fisica

Informética

Matematicas

CB2 CB3 CB4

CB5

MODULOS
Expresion Gréfica

Fisica

Informatica

Matematicas

CGl1

CG2 | CG3 ] CG4 | CG5] CG6

CG7
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Competencias Transversales

MODULOS | cT1] c12] cT13] cT14] c15] CT6] CT7] CT8] CT9) CT10] CT11] CT12

Expresion
Grafica

Fisica

Informatica

Matematicas

Resultados del aprendizaje:

Formacion Basica: Expresion Grafica.

Tener capacidad para interpretar y crear la documentacion gréfica precisa para el disefio
de Sistemas mecénicos robotizados.

Adquirir los conocimientos precisos para la resolucion grafica de los problemas
geométricos del disefio.

Conocer la representacion grafica de los elementos de maquina, tolerancias y acabados
superficiales del proceso de fabricacion.

Modelar en 3D parametrizado, los elementos de sistemas mecanicos.

Formacién Basica: Fisica.

Conseguir destreza en el manejo de las herramientas matematicas para la localizacion
espacial y pose de un cuerpo en el espacio.

Conocer y comprender la cinematica y dindmica del solido rigido y su aplicacion en
robotica.

Saber analizar la estatica de sistemas de cuerpos rigidos Utiles en el campo de la robética
(marcos, maquinas, etc.)

Estudiar las vibraciones mecanicas y su aplicacion en robgtica.

Conocer y comprender los conceptos bésicos sobre las leyes generales del
electromagnetismo.
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Analizar y resolver circuitos de corriente continua y alterna.

Conocer los fundamentos de la electronica y los circuitos basicos con amplificadores
operacionales.

Adquirir capacidad para resolver problemas que involucran cuestiones de mecénica,
electromagnetismo y circuitos en el &mbito de la Ingenieria robatica.

Conseguir destreza para aplicar el método cientifico con rigor en mediciones y célculos y
en la elaboracion de informes de laboratorio.

Capacidad de andlisis y disefio de circuitos combinacionales y secuenciales, sincronos y
asincronos.

Capacidad de analisis y disefio de circuitos digitales con utilizacion de circuitos integrados.

Aplicar tecnologias digitales para la resolucion de problemas y aplicaciones en diversos
campos de aplicacion.

Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital, asi como la
interrelacion entre sus diferentes elementos.

Manejar las herramientas de disefio y programacion necesarias que permitan el correcto
desarrollo de un sistema digital.

Seleccionar dispositivos l6gicos programables sencillos.
Conocimiento y aplicacion de los fundamentos de lenguajes de descripcion de dispositivos
hardware.

Programar y simular el comportamiento de sistemas digitales mediante un lenguaje de
descripcion hardware.

Formacion Basica: Informatica.

Conocer los componentes basicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones
entre ellos.

Entender los fundamentos electronicos de los computadores digitales.

Comprender los diferentes sistemas de representacion de la informacion existentes en los
computadores.

Dominar los principios de la programacion procedural.

Resolver problemas de programacion basica aplicando adecuadamente los tipos de datos
elementales, los tipos de datos estructurados y las estructuras de control.

Asimilar el concepto programacion modular y saber aplicarlo en la resolucion de
problemas.

Conocer el concepto de recursividad, aplicandolo a problemas sencillos.
Comprender el concepto de fichero y saber utilizarlos.

Ser capaz de utilizar herramientas de programacion para editar, compilar, ejecutar y
verificar un programa. Capacidad para aplicar estrategias de depuracion, prueba y correccion de
programas.

Estudiar detalladamente los requerimientos de un problema e identificar los objetivos y sus
dependencias.
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Desarrollar la capacidad de abstraccion y de generalizacion para buscar soluciones
alternativas en el disefio de un programa.

Saber programar bajo el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones,
identificando posibles estrategias de solucién a problemas con conceptos como la herencia, el
polimorfismo o el encapsulamiento.

Conocer estructuras de datos para la organizacion de la informacion que permita la
obtencién 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 algoritmicas a un mismo
problema para reducir el coste computacional

Conocer las familias més importantes de problemas algoritmicos y estudiar diferentes
esquemas o paradigmas de disefio aplicables para resolverlos.

Determinar el método de bisqueda mas adecuado segun las caracteristicas de cada
problema.

Aplicar estrategias de busqueda ciega y de busqueda informada con el fin de planificar
una secuencia de acciones que permitan encontrar una solucion cumpliendo con las
restricciones del problema.

Desarrollar capacidad critica para la verificacion del algoritmo con todos los casos posibles
de entradas de datos.

Formacion Basica: Matematicas.

El médulo de Matematicas pretende introducir a cada estudiante, de forma escalonada, en
el conocimiento de las técnicas y los conceptos matematicos especificos que se utilizan en
robdtica, pero también conocimientos matematicos basicos para otras disciplinas como la fisica o
la informatica, entre otras.

Dicho conocimiento redundara en un mejor aprovechamiento del estudio de otras
disciplinas impartidas en el grado y servira como base para una futura ampliacion de los propios
conocimientos matematicos adquiridos.

Asimismo, el aprendizaje y entrenamiento en matematicas contribuira a desarrollar un
método de trabajo cientifico basado en el orden Idgico, la creatividad, la precision y el rigor.

Dentro de los contenidos a desarrollar se encuentran el algebra lineal y la geometria
necesarias para entender la cinematica de los robots, como también los conocimientos que
permitan establecer el problema cinematico directo.

Al intentar posicionar partes moviles de un robot aparece el conocido como problema
cinematico inverso, para el que hay que proporcionar principalmente conocimientos de calculo
diferencial de varias variables.

Aparece también la necesidad de establecer modelos dindmicos en funcion del tiempo,
utilizando las ecuaciones diferenciales para describir la dinamica de los robots.

La imposibilidad, en la practica, de obtener soluciones exactas a los diversos problemas
que se afrontan conduce de manera natural a la obtencion 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 sefales y su transformacion entre el dominio del tiempo (o espacial) y
el dominio de la frecuencia.

Las técnicas de inferencia estadistica y analisis de datos son fundamentales a la hora de
procesar la informacidn obtenida por los sensores. La robética probabilistica intenta determinar la
posicion de los robots y el modelo del entorno en el que se posicionan.

Metodologias docentes:

La metodologia docente a utilizar en las asignaturas del médulo se basara en los criterios
generales detallados en el apartado 5.1.2. Los profesores encargados de la docencia
especificaran en la Programacion Docente de la asignatura cuéles de ellas se utilizaran y sus
exigencias de asistencia presencial.

Sistemas de evaluacion:

Los sistemas de evaluacion a utilizar en las asignaturas del modulo se basaran en los
criterios generales detallados en el apartado 5.1.2. En cada asignatura se especifica cuéles de
ellos se tendran en cuenta y su peso relativo en la evaluacion final.

Lenguas utilizadas:

Las lenguas utilizadas a lo largo del proceso formativo seran el Castellano y el Gallego. En
cualquier caso, en la Programacion Docente de cada asignatura el alumnado tendra informacion
puntual de la lengua o lenguas en las que se imparte.
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6.1. Personal académico disponible.

La Comision de Redaccion del Grado en Robdtica por la Universidad de Santiago de
Compostela contempla la participacion de las siguientes Areas de Conocimiento relacionadas
que pueden asumir la docencia:

Tabla 6.1. Areas de Conocimiento implicadas

Arquitectura y Tecnologia de Computadores

Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial

Economia, Sociologia y Politica Agraria

Electrdnica

Ingenieria Agroforestal

Ingenieria Cartografica, Geodesica y Fotogrametria

Ingenieria Mecanica

Estadistica e Investigacion Operativa

Expresion Gréfica de la Ingenieria

Fisica Aplicada

Lenguajes y Sistemas Informéticos

Matematica Aplicada

Organizacion de Empresas

Produccion Vegetal

Proyectos de Ingenieria

Todas estas areas de conocimiento con potencial implicacion en el Grado en Robotica han
mostrado su interés en participar en la docencia que se propone en esta memoria y, en su gran
mayoria, han participado en la elaboracion de las fichas de las materias. Para realizar una
estimacion de las necesidades docentes y, por tanto, de los recursos humanos necesarios para
la imparticion 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 tutorias en grupo. Para las asignaturas optativas se han
considerado 1 grupo de interactivas y 2 de tutorias en grupo. Ademas, se ha tenido en cuenta la
distribucion horaria contemplada en las fichas de las asignaturas. Los resultados se muestran en
la Tabla 6.2.:
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Tabla 6.2. Estimacion de necesidades.

ASIGNATURA ECTS | Horas Profesores equivalentes
totales a tiempo completo

CAD. Expresion Gréafica Normalizada 6,0 87 0,3625
Fisica | 6,0 87 0,3625
Fisica Il 6,0 87 0,3625
Fundamentos de Programacion 6,0 87 0,3625
Algoritmica y Estructuras de Datos 6,0 87 0,3625
Electronica Digital 6,0 87 0,3625
Matematicas | 6,0 87 0,3625
Matematicas I 6,0 87 0,3625
Matematicas Il 6,0 87 0,3625
Estadistica 6,0 87 0,3625
Automatizacion 6,0 87 0,3625
Fundamentos de Automatica 6,0 87 0,3625
Teoria 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 Automatico 6,0 87 0,3625
Robdtica Adaptativa 6,0 87 0,3625
Computacion Distribuida para Sistemas Multirrobot | 6,0 87 0,3625
Mecanismos y Sensores 6,0 87 0,3625
Robdtica aérea 6,0 87 0,3625
Robgtica de Servicios 6,0 87 0,3625
Robdtica Industrial 6,0 87 0,3625
Robética movil 6,0 87 0,3625
Plataformas Software en Robotica 6,0 87 0,3625
Proyectos Integrados | 6,0 87 0,3625
Proyectos Integrados |l 6,0 87 0,3625
Proyectos Integrados Il 6,0 87 0,3625
Percepcion y Procesado de Sefales 6,0 87 0,3625
Vision Artificial 6,0 87 0,3625
Tecnologia Eléctrica 6,0 87 0,3625
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Economia del Sistema Agroalimentario y Forestal | 6,0 54 0,2250
Agricultura Inteligente 6,0 54 0,2250

Robatica en la Agroindustria 6,0 54 0,2250

Robdtica aplicada al Medio Forestal y Natural 6,0 54 0,2250
Plataformas robotizadas de uso agroforestal 6,0 54 0,2250
Teledeteccion mediante drones y satélites 6,0 54 0,2250
Agentes Conversacionales 6,0 54 0,2250

Calidad y Pruebas en Robotica 6,0 54 0,2250
Dispositivos y ecosistemas robotizados 6,0 54 0,2250
Fundamentos dtlaE E]r;)’lrpers;?;rlniento y Gestion 6.0 54 0.2250
Gestion de datos para Robdtica 6,0 54 0,2250
Interaccion Persona-Robot 6,0 54 0,2250
Simulacion Gréfica con CAD de sistemas robotizados| 6,0 54 0,2250
Servicios Web de Sensores 6,0 54 0,2250
Tecnologia y Resistencia de Materiales 6,0 54 0,2250
Vision Artificial Avanzada 6,0 54 0,2250

TOTAL 258 3561 14,8000

En la tabla 6.3 se muestra la situacion estimada para el curso 2018/19 de las areas de
conocimiento que participarian en la titulacion, con indicacion del nimero de horas que podrian
impartir (Capacidad docente) y horas que imparten en las titulaciones ya existentes en la USC.
Finalmente, se indica las horas libres disponibles en cada area (Capacidad de encargo).

Dada la novedad de la tematica del grado en la USC, y la consideracion de su imparticion
en el Campus Terra (Lugo), y considerando este andlisis, independientemente del maximo
aprovechamiento de la capacidad docente disponible en la mayoria de areas, la docencia del
Grado necesitaria reforzar alguna de las areas de conocimiento implicadas en el grado.

Tabla 6.3. Capacidad Docente y Disponibilidad.

ASIGNATURA Capacidad Total Disponible Lugo
Neta PDA 2018/2019 2018/2019

Arquitectura y Tecnologia de Computadores 0.0 00 00
Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial 480,0 218.4 2616
Economia, Sociologia y Politica Agraria 9000 7296 170.4
Electronica 00 00 0.0
Ingenieria Agroforestal 6.802,0 35895 32045
Ingenieria Cartografica, Geodésica y 1.860,0 17221 11180
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Fotogrametria

Ingenieria Mecanica 180,0 23,0 238,0
Estadistica e Investigacion Operativa 660.0 5605 99,5
Expresion Grafica de la Ingenieria 990,0 628.4 361,6
Fisica Aplicada 2.260,0 748,3 15117
Lenguajes y Sistemas Informéticos 330,0 2339 96,1
Matematica Aplicada 1.168,0 594.0 574,0
Organizacion de Empresas 1.320.0 1.223.9 96,1
Produccion Vegetal 3.896,0 1.467,9 2.295,8
Proyectos de Ingenieria 1.320,0 1.1335 186,5

A pesar de que gran parte de la carga docente podrd ser asumida por las areas de
conocimiento ya existentes en el Campus de Lugo, no es oportuno que el Grado en Robdtica sea
impartido integramente con los recursos materiales y humanos existentes Unicamente en la EPS
de Ingenieria (Campus Terra). Parte de los contenidos de las materias de este Plan de Estudios
corresponden a las areas de conocimiento integradas en el Departamento de Electronica y
Computacion con profesorado en el Campus de Santiago de Compostela y en el Campus de
Lugo. Es necesario reforzar con nuevos recursos humanos estas areas de conocimiento
asignadas al Campus de Lugo (o la creacion de nuevas areas afines a estas, como Ingenieria de
Sistemas y Automatica) y reforzar los mecanismos existentes que permiten la movilidad
intercampus del profesorado especialista.

En el cuadro siguiente se realiza un balance para las areas de conocimiento,
considerando unicamente la docencia de Formacion Basica y la docencia de Formacion
Obligatoria, entendiendo que la optatividad de mencion y la optatividad libre deben ofertada por

las areas con capacidad docente.

Tabla 6.4. Capacidad Docente Necesaria.

Horas Horas
AREA DE CONOCIMIENTO dggm‘)z'ss ”gfgsrzgiseﬁ” Diferencia
Terra Robatica
Arquitectura y Tecnologia de Computadores 0,0 186,0 -186,0
Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial 261,6 556,0 -297,6
Electrénica 0,0 180,0 -180,0
Ingenieria Agroforestal 3.224,5 360,0 2.864,5
Ingenieria Cartografica, Geodésica y Fotogrametria 1.118,0 72,0 1.046,0
Estadistica e Investigacion Operativa 99,5 72,0 27,5
Expresion Gréfica de la Ingenieria 461,5 90,0 3715
Fisica Aplicada 15184 216,0 1.302,4
Lenguajes y Sistemas Informaticos 147,0 306,0 -159,0
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Matematica Aplicada 610,0 180,0 430,0

Proyectos de Ingenieria 294,7 72,0 222,7

Considerando la distribucion temporal, el calendario de implantacion de la titulacion y las
areas de conocimiento deficitarias, es posible realizar una planificacion de las necesidades de
refuerzo en recursos docentes:

Tabla 6.5. Distribucion temporal de las necesidades docentes.

AREA DE CONOCIMIENTO Horas necesarias en el Grado
Horas en Robotica
disponibles (Cursos académicos)
Campus Terra
10 20 30 40
Arquitectura y Tecnologia de Computadores 0,0 00 | 1080 | 780 | 00
Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial 261,6 920 | 1340 | 2940 36,0
Lenguajes y Sistemas Informaticos 141,0 156,0| 1140 | 00 | 360

En la tabla anterior inicamente se consideran las &reas de conocimiento existentes en la
actualidad en la USC, a efectos de célculo de las necesidades, independientemente de que, en
el momento de creacion de las nuevas plazas, se consideraran las areas de conocimiento mas
adecuadas (como asi se recoge en el plan de contratacién e incorporacién de PDI). Estas
nuevas necesidades se implementaran, de acuerdo con la Secretaria Xeral de Universidades de
la Conselleria de Educacion, Universidade e Formacion 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 consolidacion de investigadores vigentes.

Como garantia 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
contratacion e incorporacion del profesorado necesario para el correcto desarrollo del titulo
propuesto, incluyendo todas las areas necesarias.

En la siguiente tabla se expone el plan de contratacion para la implementacion de la
docencia de caracter de Formacion Basica y Obligatoria, entendiendo que la oferta de
optatividad no puede generar necesidades de PDI.

Tabla 6.6. Plan de Incorporacion de PDI.

ANO Area de Conocimiento Tipo de Plaza NUmero de
Plazas

2019 Electronica Tiempo parcial 1

2020 Ingenieria de Sistemas y Automatica | Tiempo Completo con 2
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vinculacion estable
Lenguajes y Sistemas Informaticos Tiempo Completo con 1
vinculacion estable
2021 Ciencia de la Computacion e Tiempo Completo con 2
Inteligencia Artificial vinculacion estable
Arquitectura y Tecnologia de Tiempo Completo con 1
Computadores vinculacion estable

Se contempla inicialmente la incorporacion de 7 nuevas figuras de PDI (6 de ellas a
Tiempo Completo y vinculacion estable), la creacion en la USC del area de conocimiento de
“Ingenieria de Sistemas y Automatica” y la dotacion en el Campus de Lugo de las areas de
“Electrdnica“ y de “Arquitectura y Tecnologia de Computadores”.

En esta memoria para la verificacion del titulo se han indicado las areas que tendrian
presencia en la titulacion, asi 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 imparticion del primer curso 2019/20 ya se aprobd el 26 de abril de 2019 en Consejo de
Gobierno de la USC, la oferta de una plaza T3P3 del area de conocimiento de “Electronica” con
la finalidad de impartir la materia del 2° semestre de “Electronica Digital”.

Ademas, sera positivo para la titulacion la creacion de figuras de PDI en la USC dentro del
area de “Ingenieria de Sistemas y Automatica”. Sin embargo, en este momento no parece
necesario modificar el plan de actuacion para incluir la creacion de areas como “Tecnologia
Electronica”, o “Teoria de la Sefial y Comunicaciones” ya que las materias del plan de estudios
que podrian asignarse al area de “Tecnologia Electronica” estan en este momento cubiertas por
el area de “Electronica”, 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 mas afin a “Teoria de la Sefial y Comunicaciones’, “Redes y
Comunicaciones”, sera cubierta por el area de “Arquitectura y Tecnologia de Computadores”,
que es quien actualmente imparte una materia similar en el grado de Ingenieria Informatica de la
USC.

Experiencia docente

En lo que se refiere a la experiencia docente del personal académico, a continuacion, se
ofrecen los datos aportados por el Area de Tecnologias de la Informacion y las Comunicaciones
(datos actualizados a 31/12/2017), correspondientes a las categorias, los quinquenios y los
sexenios del profesorado con implicacion en el Grado en Robdtica:

Tabla 6.7. Capacidad Docente.

ASIGNATURA Media de Quinquenios | Media de Sexenios
por area por area
Arquitectura y Tecnologia de Computadores 3,5 4,2
Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial 4,2 3,5
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Economia, Sociologia y Politica Agraria 3,5 0,2
Electronica 4,0 2,3
Ingenieria Agroforestal 3,2 1,2
Ingenieria Cartografica, Geodésica y Fotogrametria 2,6 0,8
Ingenieria Mecanica 0,0 0,0
Estadistica e Investigacion Operativa 3,5 1,1
Expresion Grafica de la Ingenieria 3,4 0,0
Fisica Aplicada 3,4 2,2
Lenguajes y Sistemas Informaticos 4,1 14
Matematica Aplicada 3,4 2,2
Organizacion de Empresas 31 0,4
Produccion Vegetal 45 2,3
Proyectos de Ingenieria 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 titulacion de Grado.

Ambitos profesionales del profesorado

En lo que se refiere al perfil profesional del profesorado docente, a continuacion, se
ofrecen los datos aportados por el Area de Tecnologias de la Informacion y las Comunicaciones
(datos actualizados a 31/12/2017), correspondientes a las categorias, los quinquenios y los
sexenios del profesorado con implicacion en el Grado en Robotica:

Area de Conocimiento Perfil Profesional Numero de
profesores
Catedratico/a de Universidad 1
Arquitectura y Tecnologia de Computadores Profesor/a Contratado/a Doctor/a 1
Profesor/a Titular de Universidad 5
Catedratico/a de Universidad y)
Ciencia de la Computacion e Inteligencia Artificial | Profesor/a Contratado/a Doctor/a 2
Profesor/a Titular de Universidad 12
Profesor/a Asociado/a LOU 1
Economia, Sociologia y Politica Agraria Profesor/a Contratadola Doctor/a 1
Profesor/a Titular de Escuela Universitaria 1
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Profesor/a Titular de Universidad

Electrénica

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Titular de Universidad

Ingenieria Agroforestal

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

Profesor/a Interino/a de Substitucion

Profesor/a Titular de Escuela Universitaria

Eo i =2 S T & B o )

Profesor/a Titular de Universidad

N
[

Ingenieria Cartogréfica, Geodésica y Fotogrametria

Profesor/a Colaborador/a

[EEN

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

Profesor/a Interino/a por vacante

Profesor/a Titular de Escuela Universitaria

Profesor/a Titular de Universidad

Ingenieria Mecénica

Profesor/a Asociado/a LOU

Estadistica e Investigacion Operativa

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Colaborador/a

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

Profesor/a Interino/a de Substitucion

Profesor/a Titular de Universidad

Expresion Gréfica de la Ingenieria

Profesor/a Colaborador/a

Profesor/a Titular de Escuela Universitaria

Profesor/a Titular de Universidad

Fisica Aplicada

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

(PN O (WO N NN

Profesor/a Titular de Universidad

Lenguajes y Sistemas Informaticos

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

Profesor/a Titular de Escuela Universitaria

Profesor/a Titular de Universidad

Matemaética Aplicada

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

Profesor/a Interino/a por vacante

Profesor/a Titular de Universidad

Organizacion de Empresas

Profesor/a Asociado/a LOU

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Colaborador/a

Profesor/a Contratado/a Doctor/a
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Profesor/a Interino/a de Substitucion

Profesor/a Titular de Escuela Universitaria

Profesor/a Titular de Universidad

Catedratico/a de Universidad

Profesor/a Contratado/a Doctor/a

B (o o (W o

Produccion Vegetal

Profesor/a Titular de Universidad

Profesor/a Asociado/a LOU

Catedratico/a de Universidad

Proyectos de Ingenieria Profesor/a Contratado/a Doctor/a

Profesor/a Titular de Universidad

NN P DN

Como es l6gico, no es posible que el Grado en Robdtica pueda ser impartido integramente
con los recursos materiales y humanos existentes en la EPS de Ingenieria (Campus Terra), no
obstante, la parte basica y general del Plan de Estudios si podra ser asumida en gran medida
por las areas de conocimiento ya existentes en el campus de Lugo, debiendo recurrirse a los
mecanismos necesarios para la captacion de los recursos materiales y humanos no existentes
en la actualidad.

Parte de la docencia del Plan de Estudios pertenece a los campos cientificos de las areas
de conocimiento del departamento de Electronica y Computacion con profesorado en el Campus
de Santiago de Compostela y en el Campus de Lugo, campus en el que se deberd aumentar los
recursos. Es necesario reforzar con mas recursos estas areas de conocimiento (o la creacion de
nuevas areas 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 caracter general se procurara que todo el profesorado de nueva contratacion posea el perfil
directamente relacionado con la robotica y la automatica con el fin de ir dotando al grado de una
masa critica de profesionales que puedan orientar adecuadamente al alumnado de cara a su
vida profesional.
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S C VICERREITORIA DE PROFESORADO

UNIVERSIDADE
DE SANTIAGO
DE COMPOSTELA

D. Ernesto Gonzélez Seoane, Vicerreitor de Profesorado de la Universidad de Santiago

de Compostela

Comunica la existencia de un Plan de Incorporacién de Personal Docente e Investigador
para el correcto desarrollo del titulo propuesto, incluyendo todas las &reas necesarias
para la docencia del Grado en Robotica por la Universidad de Santiago de Compostela,

tal y como se recoge en la Memoria de Titulo.

Estas nuevas necesidades se implementaran, de acuerdo con la Secretaria Xeral de
Universidades de la Conselleria de Educacion, Universidade e Formacion 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

consolidacion de investigadores vigentes.
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6.2. Otros recursos humanos disponibles.

La Escuela Politécnica Superior de Ingenieria, centro en el que se impartira el Grado en
Robdtica, conjuntamente con otras titulaciones, cuenta con el siguiente personal de
administracion y servicios (PAS), que contribuira con su trabajo al correcto desarrollo de la nueva
titulacion:

UNIDAD DE APOYO A LA GESTION DE CENTROS Y DEPARTAMENTOS Dotacion
Responsable de la Unidad 1
Puesto Base 3
Personal de Administracion Responsable de Asuntos Econémicos 1
Secretaria de Direccion del Centro 1
Secretaria de Departamento 2
Conserje 1
Conserjeria Auxiliar Técnico Informatico 3
Oficial de Servicios 1
Finca de Précticas Técnico de Investigacion 1
Jardinero 2

PERSONAL DE OTRAS UNIDADES / SERVICIOS Dotacion
Area de Informatica Técnico Especialista Informatico 1
Efcfségt?) :(rj(;d;:] cgc;?]ri]e\r/izgetal y Técnico de Investigacion 1

La EPS de Ingenieria cuenta 18 personas dentro del sector de Personal de Administracion
y Servicios (PAS) para asumir la gestion de un centro con multiples titulaciones y gran nimero
de actividades docentes y de investigacion. Aunque el nimero actual de PAS es suficiente, se
deberan analizar las necesidades creadas por la reciente implantacion de las titulaciones
adaptadas al Espacio Europeo de Educacion Superior para determinar la conveniencia o no de
un refuerzo del personal administrativo y de servicios.

Ademas, y considerando las necesidades especificas del grado en Robdtica, se prevé la
participacion 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 Investigacion e Innovacion
de la Universidad de Santiago de Compostela para la incorporacion de nuevo personal de
mantenimiento que permita garantizar un adecuado mantenimiento y gestion de los equipos
puestos a disposicion del alumnado en los laboratorios.
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S ( : VICERREITORIA DE INVESTIGACION

UNIVERSIDADE E INNOVACION
DE SANTIAGO
DE COMPOSTELA

D. Vicente Pérez Mufiuzuri, Vicerreitor de Investigacién e Innovacion de la

Universidad de Santiago de Compostela

Comunica que periodicamente la Universidad firma un convenio con la Xunta de
Galicia para la incorporacion de personal técnico en sus servicios. Este convenio
permitird la incorporacion de nuevo personal de mantenimiento que permita garantizar
un adecuado mantenimiento y gestion de los equipos puestos a disposicion del
alumnado en los laboratorios para la docencia del Grado en Robdtica por la Universidad
de Santiago de Compostela.

Para ello se contempla la financiacion necesaria a través de convenio entre la Secretaria
Xeral de Universidades de la Conselleria de Educacion, Universidade e Formacién
Profesional de la Xunta de Galicia y la Universidade de Santiago de Compostela. La
financiacion a partir del afio 2021 se prevé dentro del convenio correspondiente a la

acreditacion del Campus Terra (donde esta adscrita la EPS de Enxefiaria).

En Santiago de Compostela, a 24 de abril de 2019

Fdo. Vicente Pérez Mufnuzuri

Vicerreitor de Investigacion e Innovacion
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7. RECURSOS MATERIALES Y SERVICIOS.
7.1. Justificacion de la adecuacion de los medios materiales y servicios disponibles.

Esta nueva titulacion dispondra de los recursos e infragstructuras propios, necesarios y
adecuados para la perfecta imparticion del grado. La docencia de la titulacion se impartira en
aulas de teoria, laboratorios docentes de diferentes caracteristicas especificas y seminarios.
Ademas dispondra de espacios para el trabajo autonomo del alumnado (individual o en grupo), y
otros servicios.

Los estudios de Grado propuestos se desarrollaran en las instalaciones de la Escuela
Politécnica Superior de Ingenieria 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 Master, por lo que sus instalaciones seran compartidas por todas ellas, como lo han sido
hasta el momento por las titulaciones actuales.

Titulaciones de Grado

Doble Grado en Ingenieria Agricola e Agroalimentaria y en Ingenieria Forestal y del Medio Natural
Grado en Ingenieria Agricola e Agroalimentaria
Grado en Ingenieria Civil
Grado en Ingenieria Forestal y del Medio Natural
Grado en Paisaje

Titulaciones de Master Oficial

Master Universitario en Direccion de Proyectos
Master Universitario en Ingenieria Agronémica
Master Universitario en Ingenieria de Montes
Master Universitario en Gestion Sostenible de la Tierra y del Territorio
Master Universitario en Operaciones e Ingenieria de Sistemas Aéreos no Tripulados

A continuacion, 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 equipamiento?:

Numero |Capacidad Equipamiento

4 131 Todas ellas estan equipadas con ordenador, cafion de video,

1 https:/lwww.usc.es/gl/centros/eps/Recursos _materiais/aulas.html
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retroproyector, encerado y conexion a internet por cable y wi-fi.
6 84 . ; 2
Las dos de menor capacidad, disponen de mesas moviles
4 70 individuales.
1 54
1 44
2 30

Aulas de pegueiias dimensiones o0 Seminarios:

En el Centro se dispone de 6 seminarios, indicados para la utilizacién 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 pequefias aulas tienen
la siguiente capacidad maxima y equipamiento:

Numero |Capacidad Equipamiento

1 42

1 31

4 24 Todas ellas estan equipadas con ordenador, cafion de video,
encerado y conexion a internet por cable y wi-fi. Tres de ellos

! 23 cuentan también con retroproyector.

1 16

1 12

Aulas de informatica:

El Centro dispone de 7 aulas de informatica de 20 puestos para estudiantes cada una
perfectamente equipadas, por lo que la capacidad total del centro es de 140 puestos. Ademas,
se dispone de cobertura de red inalambrica en todo el edificio para el acceso a la red. Una de
estas aulas esta siempre a disposicion del alumnado del Centro para la consulta y el trabajo
individual.

De manera complementaria a estas aulas, el Centro dispone de 20 ordenadores portatiles
que pueden ser utilizados en cualquiera de las aulas de uso general o seminarios, si fuese
necesario.

Lugares de utilizacion especifica:

Al tratarse de una Escuela Politécnica en la que se imparten diferentes titulaciones de
ingenieria relacionadas de caracter 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 practicas, constituyen el conjunto de las instalaciones de la
Escuela?.

Concretamente, se dispone de 18 laboratorios y 8 naves taller, siendo los mas
directamente implicados en esta titulacion de Grado los laboratorios de Calculo de Estructuras,
de Mecanizacion, de Topografia y de Electrotecnia, y las naves taller de Materiales y Tecnologia
Mecanica, de Construccion, de Mecanizacion y de Hidraulica, ademas de los espacios definidos
como de usos multiples.

Por otro lado, también se dispone de dos aulas genéricas de Expresion Gréafica (que se
pueden convertir en una sola), de 37 y 35 plazas, y de un seminario de Geomatica, de 22 plazas,
como complemento para las practicas de estas disciplinas.

Existe asimismo la posibilidad de utilizar la finca de practicas adscrita al Centro dotada de
una nave con maquinaria agricola y forestal. Todos estos espacios sirven de escenario al
importante trabajo de practicas que requieren practicamente 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:

Ademaés de los espacios mencionados anteriormente, la Escuela Politécnica Superior de
Ingenieria cuenta con un Salon de Actos y con una Sala de Juntas de menores dimensiones,
dotada con medios para videoconferencia®. En el siguiente cuadro se recoge la dotacion
detallada de ambos espacios:

Local Capacidad Equipamiento

Cuenta con ordenador, tres cafiones de video con pantallas de
Salén de Actos 250 gran formato, conexion fisica a internet, megafonia y equipo de
sonido.

Cuenta con ordenador, tres cafiones de video, equipo de
Sala de Juntas 51 videoconferencia, conexion fisica a internet, encerado
electronico, TV y equipos de reproduccion 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 ultimo, el Centro cuenta con un servicio de reprografia abierto al publico en general,
atendido por una empresa concesionaria externa.

Biblioteca y locales para el trabajo autbnomo del alumnado:

2 https://www.usc.es/glicentros/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 esta cubierto por la Biblioteca
Intercentros del Campus de Lugo®, 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 tematicos.
Préstamos en sala y a domicilio.

Préstamo interbibliotecario.

Hemeroteca (revistas y prensa, en formato electronico 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.
Més de 1.600 puestos de lectura.

Amplios horarios de apertura, sobre todo en periodos de examenes.

Convenios para la realizacién de practicas externas.

En esta titulacion de Grado las précticas externas se contemplan como obligatorias con
una carga de 12,0 ECTS, por lo que es necesario garantizar una oferta anual de plazas para
practicas externas que cubra la demanda de los estudiantes del Grado. Las practicas consistiran
en la realizacion, por parte del alumno, de practicas en una empresa o organismo durante 30 h
mas la elaboracion del informe correspondiente, a efectos de obtencion de 12 créditos
equivalentes (1 crédito ECTS = 25 horas de practicas).

La oferta de practicas en el Grado se sustentard en el actual Programa de Practicas
Externas que gestiona la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria, cuya coordinacion recae en
la Subdireccion de Practicas Externas e Orientacion Laboral6 y en la Comision de Titulo. En este
sentido, la EPS de Ingenieria 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
practicas 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 construccion relativamente reciente de la Escuela y la Biblioteca Intercentros,
practicamente todas las instalaciones generales de uso docente comentadas anteriormente
reinen condiciones de accesibilidad adecuadas para personas con discapacidad. En todo caso,
cualquier mejora, modificacion o ampliacion debera observar los criterios de accesibilidad
universal y disefio para todos, segun 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 discriminacion y accesibilidad universal de las personas con
discapacidad.

Recursos en red para la docencia:

En este apartado es importante sefialar que la Universidad de Santiago de Compostela
cuenta con un Centro de Tecnologias para el Aprendizaje (CeTA)” que ofrece los recursos
necesarios para la elaboracion de cursos virtuales a traves del Campus Virtual.

Mecanismos para garantizar la revisién y el mantenimiento:

Los servicios de Conserjeria del Centro tienen la responsabilidad del mantenimiento
general de las instalaciones, con la ayuda del buen uso por parte de toda la comunidad
universitaria.

Ademés, la USC cuenta con los siguientes servicios técnicos de mantenimiento y
reparacion, bajo responsabilidad del vicerrectorado con competencias en materia de
infraestructuras:

a) Infraestructuras materiales:
Oficina de arquitectura y urbanismo8
Oficina de gestion de infraestructuras®
Servicio de medios audiovisualesio
Servicio de prevencion de riesgos laborales!!

b) Recursos informaticos:
Area de TIC12
Centro de tecnologias para el aprendizaje!?
Red de aulas de informatical4

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://lwww.usc.es/es/servizos/servimav
11 http://lwww.usc.es/sprl

12 http:/lwww.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 especificas para la docencia en el Grado de Robotica
por la USC.

En los cuadros siguientes se cita el equipamiento e infraestructuras a disposicion de la
USC que podrian ser empleados y aprovechados en la docencia de este grado propuesto.

Robotica

kits de experimentacion: 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, presion, humo, humedad,
temperatura.

5 robots moviles Pioneer: 3 unidades Pioneer 3DX 'y 2 Pioneer 3AT. Equipados con sensores de
contacto, de ultrasonidos y escaner laser.

Los escaneres laser que portan los robots son de la marca SICK.

En particular 3 de ellos son LMS 200 (campo de vision de 180°), mientras que otros 3 son del modelo
LMS 100, con un campo de vision de 270°

1 Robot Humanoide Nao H25 equipado con sensores inerciales, vision, ultrasonido y tactil

1 Robot aéreo: UAV AscTec Pelican. Este UAV es de tipo cuadrirrotor, y consta de CPU embebida,
GPS, IMU, y conexion con WiFi y radiofrecuencia.

1 robot robuLAB-10 de Robosoft equipado con un laser SICK, camara de vision AXIS, sensores de
ultrasonido, infrarrojo y contacto.

1 cabeza estereoscopica PTZ, Biclops, de prestaciones medias y una cabeza PTVZ, TO40 de
Robulab, de alta velocidad.

Camara Motion Blitz de alta velocidad con iluminacion pasiva, una camara termogréafica por
infrarrojos, FLIR SC620 24°

Céamara RANGER E55 3D de alta resolucion, y un sistema eye-tracking de SMI
Cémaras de vision omnidireccional (PointGrey Chameleon y Videre Design).

Sensores para vision RGBD (Kinnect de Microsoft, Asus XtionProlive, Orbbec Astra Pro), vision
estéreo (Videre Design que incluyen hardware de calculo de la imagen de disparidad).

Robdtica aérea no Tripulada

1 Sistema RPA cuadricoptero despegue y aterrizaje vertical Fostech FPV.
1 Sistema RPA cuadricptero despegue y aterrizaje vertical Microdrones MD4-1000.
1 Vehiculo 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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Instrumentacion

Estacion de soldadura JBC CD-2BD de aire caliente de 700 W.

Generador de ondas Tektronix AFG3102C

Espectrometro Ocean Optics BV Modelo HR2000+: para la caracterizacion y medida de las células
solares y otros dispositivos fotonicos

Microscopio Leica DMS300: sistema de microscopia digital con dptica, cdmara digital y sistema de
brazo movil para micrografia (fotografiado de chips) y microsoldaduras.

Instrumentacion electrénica

Osciloscopios Tektronik.
Fuentes de alimentacion.
Multimetros y Baterias.
Microncontroladores Arduino.
Medidores de carga de baterias.
Cargadores de baterias.
Medidor de pardmetros de motores (consumo, rpm, temperatura).

Recogida de datos

Laser Escaner 3D Trimble GX Advanced
Georradar MALA ProEx con antenas de 100, 250, 500, 800 MHz
Espectrorradiémetro Portatil tipo HandHeld para observacion de 325 a 1075 nm
Espectrometro Ocean Optics Jaz equipado con dos radiometros para mediciones de referencia sobre
el terreno de irradiancia y reflectancia en campo.
Espectrorradidmetro 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.
Cémara reflex RGB Olympus EP1
Camara réflex RGB Sony A6000
Cémara integrada Phantom 3 Professional 12 mp 4K video
Céamara multiespectral Micasense.

Camara termogréfica Xenics Gobi 640E
Cémara RGB Sony Nex 6.

Céamara RGB Sony Nex 7.

9 Camaras digitales Nikon D70
14 Teodolitos electrdnicos y 7 Teodolitos opticos
6 Niveles automaticos y 1 Nivel Laser
14 Estaciones Totales (diferentes modelos)

8 GPS de alta precision
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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 practicamente ilimitadas de los programas ArcView 9, ArcView
3.3, ArcInfo 9, Arc Editor 9, ArclMS, ArcSDE)

Freehand MX de Macromedia (10 licencias)
Geomatica Total Educational Suite (20 licencias)
lllustrator 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 Geomética
Photomodeler (10 licencias)

Photoscan (fotogrametria)

QGIS (sistema de informacidn geogréafica)
Restituidores digitales Digi3D (11)

Restituidor digital PhoTopol (1)

SNAP (teledeteccion)

Trimble Total ControlTM (paquete educacional de 100 licencias)

7.3. Prevision de adquisicion de los recursos materiales y servicios necesarios.

A la vista de lo contemplado en esta memoria, para poder afrontar con garantias de éxito
la docencia de este grado es necesario adecuar y ampliar algunas de las instalaciones existentes
en la EPS de Ingenieria.

El esfuerzo mas significativo en infraestructuras docentes para el grado propuesto
corresponde a laboratorios de ordenadores ya existentes y operativos, compartibles con otras
titulaciones. Un gran ndmero de asignaturas de los médulos prevén realizar sus practicas en
estas instalaciones. A pesar de esto, es necesario adecuar al menos dos aulas de informatica a
las necesidades especificas de este grado. Se requiere un espacio libre para el manejo de
sistemas robotizados moviles interconectados con los sistemas informaticos del aula.
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Es necesario adecuar los laboratorios ya existentes de Fisica, Electrotecnia, Mecanizacion
y de Geomatica para adecuarlo a las nuevas necesidades del grado. EI compromiso de la USC
con la docencia en robdtica es firme, y serd necesario dotar a la EPS de Ingenieria de un
laboratorio nuevo dedicado especificamente a Robdtica reservando este espacio y equipando
este laboratorio con robots de diferentes tipos que seran la infraestructura docente para varias de
las materias incluidas en el grado (Comunicacion y Sistemas, Sistemas Sensoriales y Robatica).

La EPS de Ingenieria (USC), con el apoyo de la Conselleria de Educacion, Universidade e
Formacion Profesional de la Xunta de Galicia, se compromete a reservar nuevos espacios y
dotarlos del equipamiento necesario para la docencia especifica de este grado. Este compromiso
se enmarca dentro del Plan Estratégico del Campus Terra para los afios 2019/2022 conveniado

con la Conselleria de Educacién, Universidade e Formacion Profesional.

Las necesidades contempladas en la Memoria Economica de Necesidades Materiales se

recojen en la siguiente tabla:

Tecnologia Eléctrica

Espacio Materias Afectadas Equipamiento
Adecuacion de Aulas de Todas Actualizacion con GNU/Linux y el software
Informatica necesario
L Automatizacion
Adecuacion del L o,
; Fundamentos de Ubicacion de los paneles de automatizacion
Laboratorio de P ; . )
: Automatica industrial, puestos dotados con sistema
Electrotecnia y . -
o Teoria de Control mecatronico
Automatizacion

Adecuacion de los
Laboratorios de Fisica

Fisica |
Fisica Il
Electronica Digital
Robotica industrial

Dotacion de material para practicas
especificas

Dotacion de material adecuado para poder

Laboratorio de Robética |

Agentes inteligentes
Computacion Distribuida
para Sistemas Multirrobot
Plataformas Software en

Robdtica
Proyectos Integrados | y Il

Laboratorio de «
P Todas llevar a cabo soldaduras, pequefios
Instrumentacion . ]
montajes, reparacion y soldadura
Adecuacion del Aulade | Mecanismosy Sensores
Informatica 3 Laboratorio | Percepcion y procesado de | Banco de transmisiones. Adquisicion de
Mecanizacion, sefales sensores y mecanismos. Ubicacion e
Sensorizacion y Vision Vision Artificial instalacion de las cdmaras
artificial Sistemas empotrados
Robdtica Adaptativa

Robots manipuladores. Robots moviles de
bajo coste.
Kits de ingenieria y robotica que permitan el
ensamblaje de robots controlados por
Arduino, Raspberry Pi,...
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Proyectos Integrados I

Percepcion y Procesado de
Sefiales Robots aéreos. Robots de servicios y
Redes y Comunicaciones | bipedo humanoide.
Sistemas Empotrados  |Robots con capacidad de desplazamiento en
Robdtica aérea exteriores y capacidad de carga.

Robdtica de Servicios

Robatica industrial

Laboratorio de Robdtica Il

En cuanto a la distribucion temporal de estas actuaciones:

Espacio

Adecuacion de Aulas de Informatica

Adecuacion del Laboratorio de Electrotécnia y Automatizacion

Adecuacion de Laboratorios de Fisica | y Fisica Il

Laboratorio de Instrumentacion

Adecuacién del Aula de Informética 3 para Laboratorio
Mecanizacion, Sensorizacion y Vision artificial

Laboratorio de Robotica |

Laboratorio de Robotica Il

Adecuacidn fisica 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 Ingenieria. Por dltimo, con respecto a la
Biblioteca, su uso y sus recursos es necesario ampliar las fuentes al &mbito de la robdtica.

En relacion con los mecanismos para garantizar la revision y el mantenimiento de los
materiales y servicios disponibles, el Centro revisara al Final de cada cuatrimestre la adecuacion
de los equipamientos docentes en funcion de las solicitudes del profesorado y de las actividades
que este llevara a cabo. Una vez detectadas las necesidades se realizara la renovacion o
compra de nuevo equipamiento antes del inicio del siguiente curso. La dotacion y/o renovacion
del equipamiento de los laboratorios docentes estara sistematizada en el Centro dentro de su
Plan de Calidad a través de procedimientos especificos. Estos procedimientos se refieren, en
todo caso, a la adquisicion y/o renovacion regular de material cuando el centro cuente con todas
las instalaciones necesarias.

Mecanismos para garantizar la revisién y el mantenimiento:

Ademas de la prevision de contar con personal destinado especificamente al
mantenimiento de las instalaciones y equipos especificos del grado en Robética, de la
disponibilidad de los servicios técnicos de mantenimiento y reparacion propios de la USC y de
los seguros de cobertura para substitucion y reparacion de equipos e instalaciones, se cuenta
con la dotacion economica anual de la EPS de Ingenieria, que dedica anualmente el 30% de su
presupuesto a renovacion de equipos, y con una dotacion econémica especifica.
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En la Memoria Economica del Grado en Robdtica se han detallado las partidas anuales
necesarias para la adecuacion de espacios, adquisicion de nuevas infraestructuras, asi como
adecuacion y mantenimiento de las mismas durante los cuatros primeros afios de implantacion
del grado. En el curso 2019/20 se prevé una inversion inicial de 349.650 €. En la tabla que se
muestra mas abajo se resumen los presupuestos necesarios para el mantenimiento de los
laboratorios mas especificos de la titulacion. Se excluye el aula de informatica dado que su
dotacion y adecuacion inicial se incluye en los 349650€ anteriormente mencionados y previstos
para el curso 2019/20, mientras que para su mantenimiento se seguira una estrategia similar a la
que actualmente se esta aplicando en la EPS para el resto de aulas de informatica.

En aquellos casos en los que ha sido posible, se ha escalonado el presupuesto en varios afios,
permitiendo asi una mejora progresiva del laboratorio conforme vayan aumentando el niumero de
asignaturas que los emplean. Esto proporcionard la flexibilidad necesaria para la adecuacion
progresiva de plataformas, y para corregir deficiencias o carencias que se vayan detectando.
Este es el caso del laboratorio de robotica | (en la Memoria Economica 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
ser&n asumidos con la dotacién econdémica anual de la EPS de Ingenieria

En el caso del laboratorio de robética | los gastos recurrentes podran ser debidos a la necesidad
de reparaciones o sustituciones de los robots necesarios en las practicas de las distintas
asignaturas de la titulacion, incluyendo la reparacion o reemplazo por deterioro de: baterias,
bases de control, ordenadores portatiles dedicados al control de robots, sensores (RGBD,
escaner laser, etc.) , brazos que portan los robots, servos, chasis, perfiles, estructuras, kits de
montaje de robots, microcontroladores, computadores en una placa (SBCs), ruedas, tornilleria,
cables, etc. Tambien sera necesario el reemplazo o sustitucion de material para la construccion
de entornos artificiales para el desarrollo de retos en caso de deterioro

En el caso del laboratorio de robdtica Il, este laboratorio incluird las plataformas mas costosas
(robots méviles 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 emplearan para
reparaciones, perfiles y adecuacion de estos robots para resolver tareas concretas en exteriores,
asi como baterias. Una parte importante de los gastos recurrentes estimados para este
laboratorio se dedicara a la reparacion, sustitucion de piezas, o reemplazo de los drones, debido
a la posibilidad de que alguno de ellos sufra algin 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 formacion.

En el caso del laboratorio de Fisica I, los gastos recurrentes se deben a la necesaria reposicion
de componentes béasicos para circuitos (resistencias, condensadores, amplificadores
operacionales, puertas ldgicas, flip-flops, etc.), sensores y/o actualizacion de alguna placa
Arduino/RaspBerry PI, asi como el mantenimiento de los experimentos de fisica del
laboratorio (rotura de piezas por desgaste, averia de componentes, etc.), la sustitucion de
material fungible (alfombrillas aislantes, papel secante, material de vidrio, etc.) o equipos de
medicion.

En el laboratorio de Fisica Il, se contemplan gastos recurrentes debido al mantenimiento de los
brazos roboticos (substitucion de piezas de desgastadas o partes electrénicas), mantenimiento
de los experimentos de fisica del laboratorio (rotura de piezas por desgaste, averia de
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componentes, etc.), reposicion de sensores Arduino y/o actualizacion de alguna placa
Arduino/RaspBerry PI. Adquisicion de material fungible (material de vidrio, etc.)

En el laboratorio de mecanizacion, sensorizacion y vision artificial, se contemplan gastos
recurrentes debido a la actualizacion periddica de tarjetas graficas (GPU) necesarias para
entrenamiento de algoritmos de DL, actualizacion/reparacion monturas pan-tilt, camaras y
sensores RGBD y actualizacion periddica de hardware de muy bajo coste (Placas Raspberry PI,
tarjetas SD, Google Coral TPU USB Accelerator, NVIDIA Jatson Nano, camaras/ monturas pan-
tilt para Raspberry P, etc.)

Finalmente, la realizacion de las practicas en el laboratorio de electrotecnia y automatizacion
implicara un probable desgaste de la pulseteria y los elementos de conexionado, asi como el
deterioro de elementos de proteccion, mando y sefializacion por conexionado incorrecto de los
mismos durante el aprendizaje. Se realizaran revisiones semestrales para comprobacion del
correcto funcionamiento de los paneles, realizandose la sustitucion de las piezas deterioradas,
estimandose un coste de 1200 euros anuales, dada la carga de alumnado y la cantidad de
practicas desarrolladas.

Finalmente, el laboratorio de instrumentacion seré el que presenten unos gastos recurrentes mas
bajos, centrados en la reposicion de consumibles, superficies empleadas para imprimir,
sustitucion de herramientas empleadas para el acabado, reparaciones y/o mantenimiento,
tornilleria, reposicion de material para soldaduras, etc.

Laboratorio Gastos recurrentes de mantenimiento
Laboratorio robética | 1000 €/afio

Laboratorio de robotica I 900 €/afio

Laboratorio de Fisica | 800 €/afio

Laboratorio de Fisica Il 1000 €/afio

Laboratorio de Mecanizacion, sensorizacion, y | 900 €/afio
vision artificial

Laboratorio de electrotecnia y automatizacion | 1200 €/afio

Laboratorio de instrumentacién 400 €/afio

7.4. Convenios vigentes.

En el segundo semestre del 4° curso del grado esta prevista la realizacion de practicas
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 supervision de un
tutor o tutora en la misma, con la finalidad de abordar tareas practicas 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 Robética, pues se busca que el
estudiante adquiera experiencia en el desempefio del trabajo en el &mbito de la Robotica o en el
ambito de la AgroRobotica, dependiendo de sus intereses de especializacion. La actividad
realizada sera supervisada y evaluada por los tutores y tutoras académicos designados para
este fin. El estudiante presentara al final del periodo 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 sera esencial para su evaluacion.

Independientemente de los convenios que se iran firmando a medida que se desarrolle la
implantacion de este titulo con aquellas empresas y organismos que han colaborado de alguna
manera en la redaccion de esta memoria, la Escuela Politécnica Superior de Ingenieria dispone,
a fecha de hoy, con una serie de convenios especificos para la realizacion de practicas
curriculares y extracurriculares. Se incluye en la Memoria un compromiso explicito de la
Vicerrectora de Organizacion Académica de la Universidad de Santiago de Compostela donde
consta un listado de las empresas con las que existe un convenio vigente de colaboracion:

Convenios con Empresas e Instituciones para la realizacion de Practicas Académicas
Externas en Grado en Robdtica

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.

AGRUPACION DE COOPERATIVAS LACTEAS S.L.

AGRUPACION DE PRODUTORES DE PARQUES DE CULTIVO DE CARRIL

AKUNATURA DE OURENSE, S.L.

ALCAMPO, S.A.

ASOCIACION ESPANOLA DE MAYORISTAS, IMPORTADORES, TRANSFORMADORES Y
EXPORTADORES DE PRODUCTOS DE LA PESCA Y ACUICULTURA CONXEMAR

ASOCIACION GALEGA DE COOPERATIVAS AGRARIAS AGACA

ASOCIACION NACIONAL DE FABRICANTES DE CONSERVAS DE PESCADOS Y
MARISCOS CENTRO TECNICO NACIONAL CONSERVACION 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 MARTIN CODAX S.A.U.

BOTO HOSTELERI S.L.

CAFES CANDELAS S.L.

CALVO CONSERVAS S.L.U.

CAMPOASTUR

CASA GRANDE DE XANCEDA S.A.T.

CENTRO ANALITICO MIGUEZ MUINOS S.L.

CLAVO FOOD FACTORY S.A.

CLUSTER ALIMENTARIO DE GALICIA

COGASAR

CONEJOS GALLEGOS S.C.G.
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CONGALSAS.L.

CONSELLO REGULADOR DA INDICACIONS XEOGRAFICAS PROTEXIDAS DE CARNE
DE VACUN DE GALICIA

CONSELLO REGULADOR DE DENOMINACION DA ORIXE PROTEXIDA ARZUA ULLOA

CONSELLO REGULADOR DO MEXILLON DE GALICIA

CONSERVAS ANTONIO ALONSO S.A.

CONSORCIO LOCAL CONCA DO LEREZ

CONTROL TECNICO Y PREVENCION DE RIESGOS, S.A.

COOP. VITIVINICOLA 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 PENASANTA

CORPORACION ALIMENTARIA PENASANTA S.A. (LARSA)

CORPORACION LABER LABORATORIO Y CONSULTORIA S.L.

CUEVAS Y CIAS.A.

CUSTOMDRINKS S.L.U.

DAIRYLACS.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 GALICIAS.L.

EMBUTIDOS MONTEPICATO S.L.

ESTUDIO RURBAN

FERTINAGRO NUTRIENTES

FINANCIERA MADERERA S.A.

FMC FORESTAL

FRESHCUT S.L.

FRIGORIFICOS ARCOS S.L.

FUNDACION CENTRO TECNOLOXICO DA CARNE CTC

FUNDA@ION CENTRO TECNOLOXICO DE EFICIENCIA E SOSTENIBILIDAD
ENERXETICA (ENERGYLAB)

FUNDACION INSTITUTO TECNOLOGICO DE GALICIA

FUNDACION INSTITUTO TECNOLOGICO DE GALICIA ITG

FUNDACION MONTE DO GOZO PROXECTO HOME GALICIA

FUNDACION RAMON DOMINGUEZ (ahora FIDIS)

GALEGA DE ECONOMIA SOCIAL S.L.

GALICIA AGRICOLA, S.L.

GALICIA CALIDADE S.A.U

GALIGRAIN S.A.

GALLEGA DE PATATAS S.L.U.

GENEAQUA, S.L.
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GIMENA INGENIERIA S.L.U.P.

GLAUCOR INGENIERIA S.A.

GRANJA CAMPOMAYOR S.L.

HGA BODEGAS Y VINEDOS DE ALTURAS.L.

ICEACSA

IDOM CONSULTING, ENGINEERING, ARCHITECTURE, S.A.U.

INDRA PRODUCCION DE SOFTWARE, S.L.U.

INDRA SISTEMAS, S.A.

INDRA SOLUCIONES TECNOLOGICAS DE LA INFORMACION, S.L.U.

INDUTEC INGENIEROS S.L.U.

INLOGA ENXENEIROS, S.L.

INNOLACT S.L.

INSTITUTO NACIONAL DE ESTADISTICA (INE)

JEALSA RIANXEIRA S.A.U.

KEMEGAL QUIMICOS S.L.

KIWI ATLANTICO S.A.

LACTEOS LORAN S.L.

MAXCONTROL NOROESTE

MESTRELAB RESEARCH S.L.

NANOINMUNOTECH S.L.

NAVANTIA, S.A.

NOR IBERICA DE BEBIDAS S.L.

NORTOP INGENIEROS SLU

NUEVA PESCANOVA S.L.U.

OGMIOS PROYECTO, S.L.

PEREZ TORRES MARITIMA S.L.

PORTOMUINOS S.L.

QUEIXERIAS PRESTES S.L.

QUEIZUARSS.L.

QUIVAL S.A.

RANDSTAD ESPANA S.L.U

RECURSOS Y VALORIZACION AMBIENTAL, S.L.N.E.

ROBUR INGENIERIA

SA DE OBRAS Y SERVICIOS, COPASA

SERTOGAL, SL

SOCIEDAD ESTATAL CORREOS Y TELEGRAFOS, S.A., S.M.E

SYNERGIETT ETT SAU

TASTELAB S.L.

TORRE DE NUNEZ DE CONTURIZ S.L.

TRINQUEL INTERNET S.L.

VINIGALICIA S.L.

VINA COSTEIRA SCG

VINA 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:

CONSELLERIA DE MEDIO AMBIENTE. XUNTA DE GALICIA.

Santiago de Compostela (A Corufia)

Control Técnico y Prevencion de Riesgos, S.A.

Madrid (Madrid)

COPASA(S.A. DE OBRAS Y SERVICIOS

Ourense (Ourense)

Corporacion Alimentaria PENASANTA, S.A.

Granda-Siero (Asturias)

GIMENA INGENIERIA

Lugo (Lugo)

ICEACSA CONSULTORES S.L.U. A Corufia (A Corufia)

IDOM CONSULTING, S.A.U. Santiago de Compostela (A Corufia)
INLOGA ENXENEIROS SL Lugo (Lugo)

XESTION AMBIENTAL DE CONTRATAS S.L. Vigo (Pontevedra)
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LINIVERSIDADL
[35 SAN TIAGCY
DE COMPOSTELA

Maria Celia Besteiro Rodriguez, Vicerrectora de Organizacion Académica de la Universidad de
Santiago de Compostela,

INFORMA

Que la Universidad de Santiago de Compostela ha firmado los convenios que figuran en el Anexo
con empresas e instituciones a propuesta de la Escuela Politécnica Superior para la organizacion
de practicas académicas externas de estudiantes de las titulaciones de este centro.

Lo que firma, para los efectos de acreditar la existencia del numero suficiente de plazas de
practicas para los alumnos del Grado en Robdtica, una vez que obtenga la correspondiente
resolucién de verificacidn y autorizacion de implantacion, en Santiago de Compostela, a quince
de abril de dos mil diecinueve.






CONVENIOS CON EMPRESAS E INSTITUCIONES PARA LA REALIZACION DE
PRACTICAS ACADEMICAS EXTERNAS EN GRADO EN ROBOTICA
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, 5.L.

AGRUPACION DE COOPERATIVAS LACTEAS S.L.

II AGRUPACION DE PRODUTORES DE PARQUES DE CULTIVO DE CARRIL

AKUNATURA DE OURENSE, S.L.

ALCAMPO, 5.A.

ASOCIACION ESPANOLA DE MAYORISTAS, IMPORTADORES, TRANSFORMADORES Y EXPORTADORES DE
PRODUCTOS DE LA PESCA Y ACUICULTURA CONXEMAR

ASOCIACION GALEGA DE COOPERATIVAS AGRARIAS AGACA

ASOCIACION NACIONAL DE FABRICANTES DE CONSERVAS DE PESCADOS Y MARISCOS CENTRO TECNICO
NACIONAL CONSERVACION PRODUCTOS DE LA PESCA ANFACO

AXENCIA GALEGA DA CALIDADE ALIMENTARIA {AGACAL)

BANCO BILBAO VIZCAYA ARGENTARIA S.A.

BERETES.L.

BIOETANOL GALICIA, 5.A.

BISCUITS GALICIA S.L.

BODEGAS CAMPANTE S.A.

BODEGAS MARTIN CODAX S.A.U.

| BOTO HOSTELERI S.L.

| CAFES CANDELAS S.L.
CALVO CONSERVAS S.L.U.

CAMPOASTUR

CASA GRANDE DE XANCEDA S.A.T.

CENTRO ANALITICO MIGUEZ MUINOS S.L.

CLAVO FOOD FACTORY S.A.

CLUSTER ALIMENTARIO DE GALICIA

COGASAR

CONGALSAS.L.






CONVENIOS CON EMPRESAS E INSTITUCIONES PARA LA REALIZACION DE
PRACTICAS ACADEMICAS EXTERNAS EN GRADO EN ROBOTICA

CONSELLO REGULADOR DA INDICACIONS XEOGRAFICAS PROTEXIDAS DE CARNE DE VACUN DE GALICIA

CONSELLO REGULADOR DE DENOMINACION DA ORIXE PROTEXIDA ARZUA ULLOA

CONSELLO REGULADOR DO MEXILLON DE GALICIA

CONSERVAS ANTONIO ALONSQ S.A.

CONSORCIO LOCAL CONCA DO LEREZ

CONTROL TECNICO Y PREVENCION DE RIESGOS, S.A.

COOP. VITIVINICOLA AROUSANA 5.C.G

COOPERATIVA AGRARIA CONDADO PARADANTA S.C.G.

COOPERATIVA CAMPO CAPELA S.C.G.

COOPERATIVAS LACTEAS UNIDAS S.C.G.

CORPORACION ALIMENTARIA PENASANTA

CORPORACION LABER LABORATORIO Y CONSULTORIA S.L.

CUEVAS Y CIA S.A.

| CUSTOMDRINKS S.L.U.

DAIRYLACS.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 GALICIAS.L.

EMBUTIDOS MONTEPICATO S.L.

ESTUDIO RURBAN

FERTINAGRO NUTRIENTES

FINANCIERA MADERERA S.A,

FMC FORESTAL

FRESHCUT S.L.

FRIGORIFICOS ARCOS S.L.

FUNDACION CENTRO TECNOLOXICO DA CARNE CTC

FUNDACION CENTRO TECNOLOXICO DE EFICIENCIA E SOSTENIBILIDAD ENERXETICA (ENERGYLAB)

FUNDACION INSTITUTO TECNOLOGICO DE GALICIA

FUNDACION RAMON DOMINGUEZ {ahora FIDIS)






CONVENIOS CON EMPRESAS E INSTITUCIONES PARA LA REALIZACION DE
PRACTICAS ACADEMICAS EXTERNAS EN GRADO EN ROBOTICA

GALEGA DE ECONOMIA SOCIAL S.L.

GALICIA AGRICOLA, S.L.

GALICIA CALIDADE S.A.U

GALIGRAIN S.A.

GALLEGA DE PATATAS S.L.U.

GENEAQUA, 5.L.

GIMENA INGENIERIA S.L.U.P.

GLAUCOR INGENIER[A S.A.

GRANJA CAMPOMAYOR 5.L.

HGA BODEGAS Y VINEDOS DE ALTURA S.L.

ICEACSA

IDOM CONSULTING, ENGINEERING, ARCHITECTURE, S.A.U.

INDRA PRODUCCION DE SOFTWARE, S.L.U.

INDRA SISTEMAS, S.A.

INDRA SOLUCIONES TECNOLOGICAS DE LA INFORMACION, S.L.U.

INDUTEC INGENIEROS S.L.U.

INLOGA ENXENEIROS, S.L.

INNOLACT S.L.

INSTITUTO NACIONAL DE ESTADISTICA (INE)

JEALSA RIANXEIRA S.A.U,

KEMEGAL QUIMICOS S.L.

KIWI ATLANTICO S.A.

LACTEOS LORAN S.L.

MAXCONTROL NOROESTE

MESTRELAB RESEARCH S.L.

NANQINMUNOTECH S.L.

NAVANTIA, S.A.

NOR IBERICA DE BEBIDAS S.L.

NORTOP INGENIEROS SLU

NUEVA PESCANOVA S.L.U.

OGMIOS PROYECTO, S.L.

PEREZ TORRES MARITIMA S.L.






CONVENIOS CON EMPRESAS E INSTITUCIONES PARA LA REALIZACION DE
PRACTICAS ACADEMICAS EXTERNAS EN GRADO EN ROBOTICA

PORTOMUINOS S.L.

. QUEIXERIAS PRESTES S.L.

QUEIZUAR S.L.

QUIVALS.A.

RANDSTAD ESPANA S.L.U
RECURSOS Y VALORIZACION AMBIENTAL, S.L.N.E.

ROBUR INGENIERIA

SA DE OBRAS Y SERVICIOS, COPASA

SERTOGAL, 5L
SOCIEDAD ESTATAL CORREOS Y TELEGRAFOS, S.A., S.M.E

| SYNERGIE TT ETT SAU

TASTELAB S.L.

TORRE DE NUNEZ DE CONTURIZ S.L.

TRINQUEL INTERNET S.L.

VINIGALICIA S.L.
VINA COSTEIRA SCG

VINA MORAIMA 5.C.G.

XESTION AGROGANDEIRA E NATUREZA S.L.

XESTION AMBIENTAL DE CONTRATAS
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8.1. Valores cuantitativos estimados para los indicadores y su justificacion.

Para la estimacion 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
Ingenieria.

Serén tres las tasas a considerar, proponiéndose luego como objetivo de la titulacion
intentar mejorar, en la medida de lo posible, los resultados obtenidos. Estas tasas se calculan de
la siguiente manera:

Tasa de eficiencia = relacion porcentual entre el nimero 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 afio académico y el nimero total de créditos en los que realmente han tenido
que matricularse.

Tasa de graduacion = porcentaje de estudiantes que finalizan la ensefianza en el tiempo
previsto en el plan de estudios (4 afios en este caso) o en un afio académico méas en relacion
con su cohorte de entrada.

Tasa de abandono = relacion porcentual entre el nimero total de estudiantes de una cohorte de
nuevo ingreso que debieron obtener el titulo el afio académico anterior y que no se han
matriculado ni ese afio académico ni en el anterior.

A continuacién, aparecen una serie de tablas, que expresan los resultados obtenidos en
las titulaciones de los grados en Ingenieria Agricola y Agroalimentaria, Ingenieria Civil, Ingenieria
en Geomatica y Topografia e Ingenieria Forestal y del Medio Natural, todos ellos por la USC en
el centro que propone el Grado en Robdtica, la EPS de Ingenieria:

Tasa de Eficiencia (%)
Titulo
2013/14 2014/15
Ingenieria Agricola y Agroalimentaria (USC) -- --
Ingenieria Civil (USC) 91,00 89,76
Ingenieria en Geomatica y Topografia (USC) 96,89 86,67
Ingenieria Forestal y del Medio Natural (USC) 97,89 80,84

Tasa de Graduacion (%)
2015/16 2016/17

Titulo

Ingenieria Agricola y Agroalimentaria (USC) -- --

Ingenieria Civil (USC) 23,81 12,00
Ingenieria en Geomatica y Topografia (USC) 37,00 --
Ingenieria Forestal y del Medio Natural (USC) 45,00 3,70
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Tasa de Abandono (%)
2015/16 2016/17

Titulo

Ingenieria Agricola y Agroalimentaria (USC) - -

Ingenieria Civil (USC) 22,73 23,81
Ingenieria en Geomatica y Topografia (USC) 16,67 0,00
Ingenieria Forestal y del Medio Natural (USC) 35,71 23,08

El grado en Robdtica, por la Universidad de Santiago de Compostela, solo tiene como
precedentes en el Sistema Universitario Espafiol, el grado en Ingenieria Robdtica (Universidad
de Alicante) y el grado en Ingenieria de Robdtica Software (Universidad Rey Juan Carlos) en los
que, debido a las fechas de implantacion, se carece de datos relativos a resultados.

En el caso del grado en Ingenieria Robética por la Universidad de Alicante, el curso 2015-
16 ha sido el primer curso de imparticion del Grado en Ingenieria Robdtica. En este primer curso
han tenido 61 estudiantes de primer ingreso (tasa de matriculacion del 100%) con una tasa de
rendimiento del 71%,

Asi 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 préximos afios, y se estiman
los siguientes valores, teniendo en cuenta que las nuevas metodologias a aplicar deberian dar
como resultado una mejora de la situacion actual, sobre todo en lo que se refiere a la tasa de
graduacion:

Resultados previstos

Tasa de EFICIENCIA >85%
Tasa de GRADUACION >40 %
Tasa de ABANDONO <20%

Acciones especificas a desarrollar para mejorar los resultados previstos

Las siguientes acciones a desarrollar con la implantacion de la nueva titulacion de Grado
contribuiran a mejorar los resultados previstos:

- La organizacion académica permite que los horarios contemplan todas las actividades
presenciales a realizar por los estudiantes (docencia expositiva, docencia interactiva,
tutorias en grupo y personalizadas). Con ello se mejorara la coordinacion 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.

- Programacion del tiempo necesario para la realizacion del Trabajo Fin de Grado dentro
de la planificacion temporal de las ensefianzas, con lo que éste no se solapa con la
imparticion de materias o la realizacion de otras actividades.

- Creacion de la Comision del titulo de Grado en Robotica y, dentro de ella, de las figuras
de coordinador del titulo, coordinador de trabajos fin de grado y coordinadores de curso.
Esto permitira un seguimiento mas continuo y detallado del proceso de ensefianza-
aprendizaje del titulo de Grado propuesto.

- Implantacion del Sistema de Garantia Interno de Calidad (SGIC) de la EPS de Ingenieria.
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 afio 2011. Posteriormente, ha sido
certificado favorablemente por la ACSUG en julio de 2017.
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