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IMPRESO SOLICITUD PARA VERIFICACIÓN DE TÍTULOS OFICIALES

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

De conformidad con el Real Decreto 822/2021, de 28 de septiembre, por el que se establece la organización de las enseñanzas universitarias y del procedimiento de

aseguramiento de su calidad.

UNIVERSIDAD SOLICITANTE CENTRO CÓDIGO
CENTRO

Universidad de Santiago de Compostela Escuela Politécnica Superior de Ingeniería 27016479

NIVEL DENOMINACIÓN CORTA

Grado Robótica

DENOMINACIÓN ESPECÍFICA

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

NIVEL MECES

2

RAMA DE CONOCIMIENTO ÁMBITO DE CONOCIMIENTO CONJUNTO

Ingeniería y Arquitectura Ingeniería industrial, ingeniería mecánica,

ingeniería automática, ingeniería de la

No

organización industrial e ingeniería de la

navegación

SOLICITANTE

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

ROSA ROMERO FRANCO Directora de la EPS de Ingeniería

REPRESENTANTE LEGAL

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

ANTONIO LOPEZ DIAZ Rector

RESPONSABLE DEL TÍTULO

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

ROSA ROMERO FRANCO Directora de la EPS de Ingeniería

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

en el presente apartado.

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL MUNICIPIO TELÉFONO

Praza do Obradoiro s/n 15782 Santiago de Compostela 600940001

E-MAIL PROVINCIA FAX

antonio.lopez.diaz@usc.es A Coruña 881811201

3. PROTECCIÓN DE DATOS PERSONALES

De acuerdo con lo previsto en la Ley Orgánica 3/2018, de 5 de diciembre, de Protección de Datos Personales y garantía de los derechos digitales, se informa que los

datos solicitados en este impreso son necesarios para la tramitación de la solicitud y podrán ser objeto de tratamiento automatizado. La responsabilidad del fichero

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

información, acceso, rectificación y cancelación a los que se refiere el Título III de la citada Ley Orgánica 3/2018, de 5 de diciembre.

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

medios telemáticos a los efectos de lo dispuesto en el artículo 43 de la Ley 39/2015, de 1 de octubre, del Procedimiento Administrativo Común de las Administraciones

Públicas.

En: A Coruña, AM 16 de octubre de 2023

Firma: Representante legal de la Universidad
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1. DESCRIPCIÓN, OBJETIVOS FORMATIVOS Y JUSTIFICACIÓN DEL TÍTULO
1.1-1.3 DENOMINACIÓN, ÁMBITO, MENCIONES/ESPECIALIDADES Y OTROS DATOS BÁSICOS
NIVEL DENOMINACIÓN ESPECIFICA CONJUNTO CONVENIO CONV.

ADJUNTO

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

No Ver Apartado 1:

Anexo 1.

RAMA

Ingeniería y Arquitectura

ÁMBITO

Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, ingeniería de la organización industrial e ingeniería de la
navegación

AGENCIA EVALUADORA

Axencia para a Calidade do Sistema Universitario de Galicia

LISTADO DE MENCIONES

Mención en AgroRobótica

MENCIÓN DUAL

No

1.4-1.9 UNIVERSIDADES, CENTROS, MODALIDADES, CRÉDITOS, IDIOMAS Y PLAZAS
UNIVERSIDAD SOLICITANTE

Universidad de Santiago de Compostela

LISTADO DE UNIVERSIDADES

CÓDIGO UNIVERSIDAD

007 Universidad de Santiago de Compostela

LISTADO DE UNIVERSIDADES EXTRANJERAS

CÓDIGO UNIVERSIDAD

No existen datos

CRÉDITOS TOTALES CRÉDITOS DE FORMACIÓN BÁSICA CRÉDITOS EN PRÁCTICAS EXTERNAS

240 60 12

CRÉDITOS OPTATIVOS CRÉDITOS OBLIGATORIOS CRÉDITOS TRABAJO FIN GRADO/
MÁSTER

30 126 12

1.4-1.9 Universidad de Santiago de Compostela
1.4-1.9.1 CENTROS EN LOS QUE SE IMPARTE

LISTADO DE CENTROS

CÓDIGO CENTRO CENTRO
RESPONSABLE

CENTRO ACREDITADO
INSTITUCIONALMENTE

27016479 Escuela Politécnica Superior de
Ingeniería

Si Si

1.4-1.9.2 Escuela Politécnica Superior de Ingeniería
1.4-1.9.2.1 Datos asociados al centro
MODALIDADES DE ENSEÑANZA EN LAS QUE SE IMPARTE EL TITULO

PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL/HÍBRIDA A DISTANCIA/VIRTUAL

Sí No No

PLAZAS POR MODALIDAD

50

NÚMERO TOTAL DE PLAZAS NÚMERO DE PLAZAS DE NUEVO INGRESO PARA PRIMER CURSO

200 50
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IDIOMAS EN LOS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

Sí No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

Sí No No

FRANCÉS ALEMÁN PORTUGUÉS

No No No

ITALIANO OTRAS

No No

1.10 JUSTIFICACIÓN
JUSTIFICACIÓN DEL INTERÉS DEL TÍTULO Y CONTEXTUALIZACIÓN

Ver Apartado 1: Anexo 6.

1.11-1.13 OBJETIVOS FORMATIVOS, ESTRUCTURAS CURRICULARES ESPECÍFICAS Y DE
INNOVACIÓN DOCENTE
OBJETIVOS FORMATIVOS

1.11.a) Principales objetivos formativos del título

El objetivo del grado en Robótica es proporcionar una formación sólida a los alumnos que los capacite para trabajar en ámbitos altamente especializa-
dos relacionados con la robótica, de forma que sean capaces de enfrentar los desafíos tecnológicos y de innovación en la industria actual y futura. Es
un título de naturaleza técnica y aplicada siguiendo el programa formativo que se describe en esta memoria.

Se espera que los estudiantes desarrollen capacidades para diseñar soluciones innovadoras basadas en un sólido conocimiento teórico y con la apli-
cación de las nuevas tecnologías. Para ello se propone una sólida formación que integra conocimientos de informática, inteligencia artificial, electróni-
ca, automática, control y robótica industrial, mecánica y materiales. A través del programa formativo propuesto los estudiantes adquirán competencias
que los habilitarán para diseñar, desarrollar y operar sistemas robóticos complejos, y adquirirán también habilidades en la resolución de problemas,
pensamiento crítico y trabajo en equipo.

1.11.b). Objetivos formativos de las menciones

El principal objetivo formativo de la mención de AgroRobótica es proporcionar una formación sólida a los alumnos que les permita trabajar en la moder-
nización de los sectores primarios gallegos (agricultura, pesca, ganadería y forestal) de cara a una mejora sostenible de los indicadores de eficiencia y
rentabilidad de las explotaciones y la generación de productos y servicios innovadores.

ESTRUCTURAS CURRICULARES ESPECÍFICAS Y ESTRATEGIAS METODOLÓGICAS DE INNOVACIÓN DOCENTE

1.14 PERFILES FUNDAMENTALES DE EGRESO Y PROFESIONES REGULADAS
PERFILES DE EGRESO

Ingenieros especializados en Robótica, Automática, Comunicaciones, Inteligencia computacional (más información en anexo).

HABILITA PARA EL EJERCICIO DE PROFESIONES REGULADAS No

NO ES CONDICIÓN DE ACCESO PARA TITULO PROFESIONAL

2. RESULTADOS DEL PROCESO DE FORMACIÓN Y DE APRENDIZAJE
RESULTADOS DEL PROCESO DE FORMACIÓN Y DE APRENDIZAJE

H/D33. - Analizar circuitos eléctricos y electrónicos en sistemas de corriente continua, monofásicos y trifásicos. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D36. - Desarrollar aplicaciones SCADA de supervisión de procesos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D34. - Calcular las características eléctricas de motores para el accionamiento de robots. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D35. - Dimensionar las necesidades energéticas de sistemas eléctricos en robots. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D37. - Implementar sistemas de control basados en autómatas programables. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D38. - Diseñar e implementar filtros digitales y adaptativos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D39. - Implementar métodos de análisis espectral de señales deterministas y estocásticas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D40. - Utilizar métodos de fusión e integración multisensorial. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D41. - Aplicar técnicas de implementación de soluciones de navegación autónoma, para diferentes plataformas robóticas. TIPO:
Habilidades o destrezas
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H/D42. - Aplicar técnicas de creación de modelos de robots, incluyendo su componente visual, física y las propiedades de
simulación. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D43. - Seleccionar el microcontrolador o microprocesador que mejor se adapte a una determinada aplicación. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D44. - Configurar y programar sistemas empotrados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D45. - Usar aplicaciones empotradas con diversas infraestructuras software identificando el papel que desempeña cada una de
ellas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D46. - Diseñar sistemas de control basados en controladores PID y compensadores usando el análisis de la respuesta de sistemas
en el dominio del tiempo y de la frecuencia. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D47. - Modelar y analizar sistemas electromecánicos y térmicos en el espacio de estados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D48. - Utilizar de forma adecuada datos con incertidumbre presentes en cualquier operación de un robot real. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D49. - Diseñar una representación para problemas de robótica basados en objetivos a partir de conjuntos de estados. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D50. - Aplicar las técnicas de exploración y búsqueda básicas para la resolución de problemas en robótica. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D51. - Diseñar problemas basados en conocimiento y resolverlos aplicando técnicas de razonamiento, tanto con datos precisos
como con incertidumbre. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D52. - Diseñar agentes y sistemas multiagente, definiendo sus elementos básicos adecuadamente en función de las necesidades
de un problema en robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D53. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de comunicación entre procesos en red. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D54. - Analizar distintas alternativas de interconexión de redes, los modelos de capas y los protocolos básicos dentro de cada
capa, considerando la programación de las redes a nivel de transporte e IP. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D55. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de control cinemático y dinámico en robótica industrial. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D56. - Implementar algoritmos de seguimiento de trayectorias, control visual y control de fuerza. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D60. - Analizar y diseñar aplicaciones distribuidas, tanto en los distintos subsistemas de un robot como en un sistema
multirrobot, y en los que habrá programas dialogando entre sí para obtener un resultado dado. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D57. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de visión artificial. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D58. - Implementar algoritmos de visión artificial. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D59. - Aplicar técnicas de aprendizaje automático en la implementación de controladores de cualquier tipo de robot. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D61. - Diseñar desde el punto de vista software sistemas multirrobot. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D62. - Aplicar control centralizado y distribuido en sistemas robóticos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D63. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D64. - Implementar algoritmos de aprendizaje por interacción robot/entorno basados en refuerzo. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D65. - Aplicar algoritmos de planificación del movimiento en 3D y métodos de mapeado y localización simultáneos (SLAM) en
3D. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D66. - Resolver problemas que involucren aspectos geométricos y mecánicos de los robots aéreos no tripulados,
transformaciones, rotaciones, ángulos de Euler, cuaterniones, velocidad angular, ecuaciones de movimiento de un multi-rotor y
linearización. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D67. - Utilizar algorítmica para la generación de trayectorias en diferentes sistemas inerciales integrando resultados de sistemas
GNSS y sistemas inerciales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D68. - Diseñar y aplicar las distintas técnicas de interacción hombre-robot. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D69. - Emplear las tecnologías y los recursos para abordar el desarrollo de los robots de servicio. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D70. - Aplicar modelos de movimiento y modelos de percepción a problemas de robótica móvil como la localización y la
construcción de mapas. TIPO: Habilidades o destrezas
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H/D71. - Usar métodos de estimación de estados (como el filtro de Kalman, filtro de Kalman extendido o filtros de partículas) para
problemas de localización y mapeado en robots móviles. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D72. - Aplicar correctamente las estrategias de diseño para la elaboración de un proyecto, su alcance y objetivos. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D73. - Preparar el plan de gestión de un proyecto de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D74. - Producir los documentos básicos de referencia para la dirección de un proyecto. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D75. - Resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D76. - Elaborar y presentar un texto organizado y comprensible. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D77. - Trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D78. - Trabajar individualmente, con actitud autocrítica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D79. - Aplicar los conocimientos adquiridos a un proyecto específico de forma técnica y profesional. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D80. - Presentar las ideas, problemas y conclusiones a públicos con diferentes grados de especialización. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D81. - Elaborar informes técnicos estructurados y completos con calidad y solvencia técnica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D82. - Aplicar las técnicas de gestión empresarial relativas a la economía de la producción, gestión de costes, comercialización
y marketing y evaluación económico financiera de proyectos de inversión para la incorporación de innovaciones tecnológicas a la
empresa agroalimentaria y forestal. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D83. - Efectuar mediciones y toma de datos con sensores. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D84. - Capacidad para seleccionar imágenes obtenidas por sensores de satélite y drones, así como la corrección y procesado de
las mismas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D85. - Capacidad para generar índices y productos de valor añadido para la gestión digital del terreno. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D86. - Producir productos de referencia para la dirección de un proyecto. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D87. - Entrenar o transferir conocimiento de las principales redes neuronales a problemáticas concretas. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D88. - Implementar algoritmos de visión con DL. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D89. - Aplicar las técnicas y metodologías disponibles para gestionar una empresa, en el ámbito de la ingeniería robótica. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D90. - Dominar el análisis de mercado y las tecnologías disponibles, que permitan el desarrollo de innovaciones tecnológicas
dentro de las empresas del ámbito robótico. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D91. - Aplicar los conocimientos teórico-prácticos sobre creación de empresas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D92. - Desarrollar aplicaciones prácticas simples de comportamientos interactivos de robots sociales basados en interfaces
multimodales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D93. - Implementar algoritmos de interacción segura con robots colaborativos industriales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D94. - Aplicar técnicas de diseño para el procesamiento y generación de lenguaje natural. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D95. - Aplicar las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D96. - Aplicar las metodologías disponibles para la evaluación de agentes conversacionales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D97. - Construir estructuras de datos y métodos de acceso eficientes para colecciones de datos de distintos tamaños y para
necesidades de consulta distintas, teniendo en cuenta las características del hardware (memoria RAM y memoria persistente). TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D98. - Combinar tecnologías existentes para procesar de forma eficiente flujos continuos de datos a gran escala. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D99. - Elegir el material más idóneo, basándose en criterios técnicos, para una determinada aplicación en robótica. TIPO:
Habilidades o destrezas

Comp23.TFG - Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual, presentarlo y defenderlo
ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas del campo de la Robótica de
naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas en las enseñanzas TIPO: Competencias
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Con01. - Conocer programas informáticos de diseño y visualización de esquemas de circuitos, estructuras y mecanismos TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp20. - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirrobot aplicando las técnicas adecuadas. TIPO:
Competencias

Comp24. - Capacidad para adaptar las tecnologías de robótica que son aplicables al sistema agroalimentario. TIPO: Competencias

Comp25. - Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para la optimización del diseño y simulación de sistemas
robotizados TIPO: Competencias

Con02. - Adquirir los conocimientos precisos para la resolución grafica de los problemas geométricos del diseño. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con03. - Conocer la representación gráfica de los elementos de máquina, tolerancias y acabados superficiales del proceso de
fabricación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con04. - Conocer los componentes básicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones entre ellos. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con05. - Entender los conceptos y técnicas básicos de la programación desde un enfoque general. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con06. - Comprender los conceptos básicos sobre las leyes generales del electromagnetismo. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con07. - Conocer los fundamentos de la electrónica analógica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con08. - Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con09. - Conocer y manejar con soltura los conceptos y técnicas descritas en los contenidos de la materia TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con10. - Conocer un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creatividad, la precisión y el rigor TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con103. - Conocer los principios de la agricultura y la ganadería de precisión. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con100. - Diferenciar los esfuerzos internos que se presentan en el sólido como consecuencia de la aplicación de las fuerzas
exteriores. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con101. - Conocer los fundamentos de la producción agrícola. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con102. - Identificar y conocer los parámetros críticos de las producciones vegetales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con104. - Conocer los fundamentos de la robótica móvil para el sector primario. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con105. - Conocer los fundamentos robóticos de la climatización, cosecha y postcosecha, en el ámbito agroforestal. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con106. - Conocer las técnicas de diseño de automatismos y sensores aplicados en el ámbito agroforestal. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con107. - Entender el ciclo de vida del software, con especial énfasis en las etapas de desarrollo y pruebas. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con108. - Discutir los méritos de distintas metodologías de desarrollo de software para las necesidades de un sistema concreto.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con109. - Identificar las estrategias adecuadas para la aplicación de pruebas en función de los requisitos y criterios de aceptación
del sistema propuesto. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con11. - Conocer estructuras de datos para la organización de la información que permita la obtención de algoritmos eficientes.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con110. - Conocer el uso de métricas de calidad y su influencia en el proceso de planificación y construcción de las pruebas. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con111. - Identificar los modelos de información utilizados en la Red de las Cosas (IoT) y los retos asociados a ellos en su
aplicación a la robótica (IoRT). TIPO: Conocimientos o contenidos

Con112. - Analizar los aspectos más adecuados para aplicar la inteligencia artificial a la IoT y la IoRT. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con113. - Identificar las redes de sensores conectadas de forma permanente a internet a través de OGC SWE. TIPO: Conocimientos
o contenidos
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Con114. - Distinguir los servicios para hacer todo tipo de sensores, transductores y repositorios de datos de sensores reconocibles,
accesibles y utilizables a través de la Web. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con115. - Analizar los estándares de información geográfica para que el entorno sea transparente y el acceso y gestión de los datos
de los sensores sea útil para el usuario en ámbitos punteros de la robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con119. - Conocer las principales aplicaciones de la robótica y de la agricultura inteligente en la gestión integral del agua en el
ámbito rural. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con116. - Adquirir conocimientos de la programación de parámetros de variables de forma con diseño asistido por ordenador
(herramientas CAD), desarrollo gráfico dinámico de modelos robóticos y 3D. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con117. - Conocer los fundamentos del ciclo integral del agua. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con118. - Entender el funcionamiento del sistema suelo, planta y atmósfera. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con12. - Conocer las familias más importantes de problemas algorítmicos y estudiar diferentes esquemas o paradigmas de diseño
aplicables para resolverlos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con120. - Conocer los sistemas y circuitos para etapas de potencia en robots. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con121. - Conocer sistemas de conversión analógico-digital. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con122. - Conocer los diferentes sistemas de captación, almacenamiento y suministro de energía para robots. TIPO: Conocimientos
o contenidos

Con13. - Conocer los fundamentos de lenguajes de descripción de dispositivos hardware. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con14. - Conocer las herramientas de diseño y programación de un sistema digital, así como la interacción entre sus diferentes
elementos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con15. - Conocer los métodos probabilísticos de utilidad en robótica probabilística. En particular, conocer las reglas de cálculo de
probabilidad y los modelos de distribución de probabilidad subyacentes en el proceso de obtención de observaciones en la robótica
y en la ingeniería. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con16. - Conocer las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos de utilidad en robótica. Entre otras, aquellas con
aplicaciones en el procesado de la información obtenida por sensores. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con17. - Conocer los fundamentos de la mecánica clásicas y sus leyes aplicadas a la robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con18. - Comprender el manejo de las herramientas matemáticas necesarias para localización-orientación de sistemas acoplados de
cuerpos tridimensionales en el espacio, así como para su análisis cinético, estático y dinámico. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con19. - Saber cómo integrar en un proyecto conocimientos procedentes de distintos ámbitos como la física, matemáticas,
programación y electrónica digital. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con20. - Entender la utilidad de las transformadas integrales para el análisis y resolución de diversos problemas. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con24. - Conocer la diferencia entre los distintos sistemas de control (lazo abierto, lazo cerrado, continuos y discretos) y las
técnicas de análisis de estabilidad. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con21. - Identificar los principales tipos de ecuaciones diferenciales y resolverlos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con22. - Conocer las principales herramientas matemáticas empleadas para el modelado de sistemas. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con23. - Conocer el concepto y aplicación del control automático y técnicas de control. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con25. - Conocer los fundamentos de la sensorización en sistemas automatizados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con26. - Conocer los sensores pasivos y activos utilizados en robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con27. - Conocer los principios básicos de los mecanismos en sistemas robóticos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con28. - Conocer los sistemas operativos robóticos actuales, conocer sus funcionalidades y su adecuación los diferentes tipos de
plataformas robóticas y escenarios de uso. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con29. - Conocer los diferentes middlewares y frameworks de programación de robots utilizando los lenguajes de programación
más adecuados a las funcionalidades requeridas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con30. - Conocer las técnicas disponibles en el análisis de circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con31. - Conocer el funcionamiento de sistemas trifásicos equilibrados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con32. - Conocer los elementos de maniobra y seguridad en sistemas electrotécnicos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con33. - Conocer la normativa aplicable a instalaciones eléctricas y electrónicas. TIPO: Conocimientos o contenidos
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Con34. - Distinguir la tipología de máquinas eléctricas y motores disponibles. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con35. - Conocer el funcionamiento de un autómata programable. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con36. - Conocer los distintos tipos de sensores y actuadores existentes para aplicaciones robóticas e identificar sus ámbitos de
aplicación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con37. - Conocer los lenguajes de programación existentes para la programación de autómatas programables. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con38. - Interpretar la información contenida en una señal tanto en dominio del tiempo como en el de frecuencia. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con39. - Conocer tanto las bases como técnicas más avanzadas de análisis y procesado de señales procedentes de sensores. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con40. - Conocer las técnicas básicas de simulación de comportamientos de navegación autónoma. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con41. - Conocer las técnicas de creación de mapas y de modelos de robots. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con42. - Conocer las técnicas de control y de validación en robots reales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con43. - Explicar las características de los sistemas empotrados y de los microcontroladores. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con44. - Conocer las características de los sistemas operativos que trabajan con sistemas empotrados (compilación, sistemas de
memoria, configuración de la compilación, características de tiempo real). TIPO: Conocimientos o contenidos

Con45. - Conocer las técnicas clásicas de control en tiempo continuo y discreto. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con49. - Enunciar la composición de las redes de área local a nivel de capa de enlace, tanto tecnologías cableadas como
inalámbricas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con46. - Conocer los fundamentos del modelado de sistemas en el espacio de estados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con47. - Describir estrategias para la planificación de tareas a alto nivel, tanto para robots individuales como coordinando
conjuntos de robots. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con48. - Discutir de forma global sobre el funcionamiento de Internet. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con51. - Distinguir las áreas clave de aplicación de las técnicas de control visual y de fuerza en brazos robóticos. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con52. - Distinguir las áreas clave de aplicación de la visión artificial clásica en la robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con53. - Identificar los aspectos teóricos y prácticos de las técnicas clásicas de visión artificial en robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con54. - Discutir las técnicas de aprendizaje supervisado y no supervisado. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con55. - Saber elegir para el desarrollo de aplicaciones distribuidas la aproximación más adecuada entre los diferentes paradigmas
de computación distribuida y soluciones middleware actuales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con56. - Explicar y analizar la planificación y coordinación de sistemas multirrobot. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con57. - Conocer cómo lograr modelos y programas de control, capaces de adaptarse en tiempo real a partir de la actuación del
robot en el entorno. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con58. - Entender en qué medida las estrategias de aprendizaje por interacción robot-entorno permiten hacer frente a las
limitaciones de la programación explícita. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con59. - Conocer las técnicas de aprendizaje por refuerzo y el tipo de tareas para las que se emplean. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con60. - Conocer de forma global las características principales de los sistemas aéreos no-tripulados actuales, la información
sensorial (sistemas barométricos, sistemas basados en tubo de pitot o ultrasonidos) y su interpretación. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con61. - Conocer las aplicaciones principales de los UAVs en el ámbito de la agricultura de precisión y en el sector Agroforestal en
general. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con62. - Conocer las posibilidades presentes y perspectivas futuras a medio plazo de la robótica de servicios, personal y asistencial.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con63. - Describir los fundamentos científico-técnicos de los robots personales y asistenciales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con64. - Identificar las nuevas aplicaciones y oportunidades de negocio de los robots de servicios en entornos como robótica
médica, asistencial, humanoides, entretenimiento, educación, etc. TIPO: Conocimientos o contenidos
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Con65. - Identificar los diferentes sistemas de locomoción y modelos de movimiento en robots móviles. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con66. - Describir y clasificar los métodos de planificación global y local para la evitación de obstáculos en robots móviles. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con67. - Conocer el marco conceptual de la dirección de proyectos, dominando los conceptos básicos y la terminología propia.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con68. - Entender qué es un proyecto, sus características y sus componentes, y diferenciarlo de las operaciones ordinarias de la
empresa. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con73. - Entender el contexto y necesidades de un proyecto profesional en el ámbito de la robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con50. - Identificar los aspectos teóricos del control cinemático y dinámico en brazos robóticos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con69. - Conocer y distinguir los principales estándares y metodologías en la dirección de proyectos. Comprender el rol del director
de proyecto, su posicionamiento dentro de la organización y su relación con el resto de stakeholders. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con70. - Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organización del trabajo y los
condicionantes de la profesión tal y como se ejerce en los medios profesionales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con71. - Conocer el mundo profesional, como espacio para poner en práctica todas aquellas competencias, habilidades y
conocimientos sobre la profesión que el alumnado ha adquirido en el curso de su formación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con72. - Conocer las estrategias de diseño de proyectos en el ámbito de la robótica en todas las etapas del ejercicio profesional.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con74. - Saber analizar textos e informes técnicos complejos extrayendo sus aportaciones y conclusiones principales. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con75. - Conocer el sistema agroalimentario y la cadena de valor de los productos forestales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con76. - Conocer el funcionamiento de los mercados Agrarios y las limitaciones que marca la Política Agraria Común. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con77. - Distinguir las formas de organización y colaboración empresarial que permitan el desarrollo de innovaciones tecnológicas
dentro de las empresas agroalimentarias y forestales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con78. - Conocer y dominar las bases y fundamentos de la producción forestal. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con79. - Conocer las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar los servicios y procesos de
producción aplicando tecnología actual de robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con80. - Conocer el uso de drones y satélites para la exploración de la superficie terrestre. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con81. - Conocer las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar los servicios y procesos de
producción aplicando tecnología actual de robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con82. - Distinguir las arquitecturas habituales de deep learning (DL) en el campo de la visión artificial. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con83. - Elegir qué modelo de red es el adecuado para problemas básicos de visión artificial. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con84. - Conocer cómo gestionar una empresa u organización en ingeniería robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con85. - Entender los conceptos y técnicas básicas de análisis del entorno y de los mercados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con86. - Conocer las funciones directivas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con87. - Conocer las metodologías y conocimientos teórico-prácticos sobre creación de empresas, que potencie el espíritu
emprendedor en los estudiantes. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con88. - Saber identificar las necesidades y capacidades del usuario a considerar en el diseño de la interacción persona-robot y las
distintas técnicas de evaluación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con89. - Distinguir las áreas clave de aplicación de las técnicas de control y planificación de robots sociales y robots industriales
colaborativos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con90. - Conocer las técnicas básicas para el procesamiento y generación de lenguaje natural. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con91. - Conocer las metodologías y técnicas básicas para el diseño, implementación y validación de un sistema conversacional
interactivo. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con92. - Conocer las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. TIPO: Conocimientos o
contenidos
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Con93. - Conocer las tecnologías de procesamiento en línea de transacciones, basados en tecnologías SQL y NoSQL. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con94. - Identificar la tecnología de almacenamiento y consulta de datos que mejor se adapte a las características del problema a
resolver. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con95. - Entender los fundamentos de las tecnologías de procesamiento de eventos complejos basadas en lenguajes declarativos.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con96. - Conocer las propiedades generales de los materiales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con97. - Identificar las principales técnicas de fabricación y procesado de materiales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con98. - Identificar los principales materiales de aplicación en robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con99. - Conocer los principios del comportamiento del sólido real, de la teoría de la elasticidad, y de la resistencia de materiales.
TIPO: Conocimientos o contenidos

H/D01. - Tener capacidad para interpretar y crear la documentación gráfica precisa para el diseño de Sistemas mecánicos
robotizados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D02. - Tener capacidad de visión espacial y conocimiento de las técnicas de representación gráfica, que permitan el diseño y la
interpretación de planos de sistemas mecánicos y de circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Habilidades o destrezas

Comp01. - Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para el diseño e interpretación de planos y esquemas
TIPO: Competencias

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias

Comp03. - Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica: estática,
cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Competencias

Comp04. - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca
de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística
TIPO: Competencias

Comp05. - Conocer los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores TIPO: Competencias

Comp06. - Diseñar, construir robots y programar robots móviles TIPO: Competencias

Comp07. - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o
actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores TIPO: Competencias

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

Comp09. - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica TIPO: Competencias

Comp10. - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores
de CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos TIPO: Competencias

Comp11. - Dominar la programación de autómatas en el campo de la robótica. TIPO: Competencias

Comp12. - Ser capaz de aplicar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en distintos tipos de señales temporales.
TIPO: Competencias

Comp13. - Ser capaz de integrar sistemas operativos y sistemas empotrados explotando sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones. TIPO: Competencias

Comp17. - Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos TIPO: Competencias

Comp14. - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles TIPO: Competencias

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

Comp16. - Aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologías de redes para aplicaciones robóticas TIPO:
Competencias

Comp18. - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios
TIPO: Competencias
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Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

Comp21. - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos TIPO: Competencias

Comp22.PE - Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las competencias
adquiridas en este título de Grado TIPO: Competencias

H/D03. - Modelar en 3D parametrizado los elementos de sistemas mecánicos mediante programas informáticos de diseño y
visualización. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D04. - Resolver problemas de programación básica aplicando adecuadamente los tipos de datos y las estructuras de control.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D05. - Aplicar los principios de la programación procedural y programación modular. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D06. - Solucionar problemas que involucran cuestiones de electromagnetismo en el ámbito de robótica. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D07. - Manejar los instrumentos propios de un laboratorio de electrónica básica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D08. - Saber utilizar las técnicas de análisis de circuitos tanto en corriente continua y alterna como en circuitos electrónicos.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D09. - Aplicar correctamente las técnicas vistas en el marco de la materia para la resolución de problemas en el ámbito de la
robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D10. - Desarrollar la capacidad de abstracción y de generalización para buscar soluciones alternativas en el diseño de un
programa. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D103. - Aplicar técnicas de diseño de automatismos y sensores aplicados en el ámbito agroforestal. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D100. - Calcular las tensiones, deformaciones y movimientos en elementos resistentes de un mecanismo o estructura. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D101. - Aplicar técnicas de configuración de sensores y actuadores en robots para el ámbito de la producción agrícola. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D102. - Aplicar técnicas robóticas, bajo principios de eficiencia, para mejorar la producción agrícola. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D104. - Aplicar técnicas robóticas y de sensorización, para mejorar la agricultura y la ganadería de precisión. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D108. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples para utilizar servicios IoT. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D105. - Definir las características y requisitos de un sistema software a partir de las necesidades de negocio del usuario. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D106. - Abordar el desarrollo de un sistema software mediante el uso de metodologías guiadas por pruebas. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D107. - Realizar la planificación de la estrategia de pruebas, construcción de los casos de prueba, aplicación y validación de un
sistema software en desarrollo. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D109. - Implementar sistemas distribuidos avanzados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D11. - Emplear las técnicas algorítmicas básicas que permitan abordar el desarrollo de programas correctos y eficientes en
tiempo y espacio para resolver problemas no triviales con el menor coste computacional posible. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D110. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples para interactuar a través de la red con redes de sensores
geolocalizados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D111. - Implementar redes de sensores y servicios de conexión a ellos a través de OGC SWE. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D112. - Diseñar simuladores de robots. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D113. - Realizar el diseño gráfico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: diseño del producto y simulación de
prototipos e impresión 3D. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D114. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D115. - Efectuar mediciones y toma de datos con sensores. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D116. - Diseñar y dimensionar etapas de potencia adecuadas para sistemas robóticos. TIPO: Habilidades o destrezas
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H/D117. - Evaluar y diseñar diferentes alternativas de suministro de energía para sistemas robóticos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D12. - Aplicar el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones, identificando posibles estrategias de solución a
problemas con conceptos como la herencia, el polimorfismo o el encapsulamiento. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D13. - Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital, así como la interacción entre sus diferentes
elementos y simular su comportamiento. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D14. - Analizar y diseñar circuitos combinacionales y secuenciales, síncronos y asíncronos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D15. - Manejar herramientas de diseño y programación que permitan el correcto desarrollo de un sistema digital. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D16. - Aplicar correctamente en la robótica la técnica estadística que corresponda a cada problema e interpretar los resultados.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D17. - Realizar los cálculos necesarios para un análisis estadístico e interpretar los resultados obtenidos manejando el software R.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D18. - Aplicar estos conocimientos a brazos articulados y sistemas mecánicos funcionales de diferente diseño. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D19. - Manejar los instrumentos propios de un laboratorio de mecánica básica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D20. - Ensamblar y controlar un robot. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D21. - Diseñar e implementar comportamientos básicos en un robot. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D22. - Utilizar las funciones de variable compleja en la formulación de problemas de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D23. - Aplicar las transformadas integrales a la resolución de diversos problemas de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D24. - Desarrollar modelos matemáticos mediante ecuaciones diferenciales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D25. - Analizar la estabilidad de sistemas en el plano s y en el dominio de la frecuencia. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D26. - Analizar la respuesta temporal de un sistema. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D27. - Seleccionar los sensores y los mecanismos más adecuados para resolver un problema de robótica. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D28. - Ser capaz de combinar los conocimientos sobre instrumentación electrónica para diseñar nuevos dispositivos de medida.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D29. - Manejar adecuadamente las herramientas de cálculo utilizadas para el análisis y diseño de mecanismos. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D30. - Resolver problemas de programación de robots usando diferentes lenguajes sobre algún entorno (framework)
multiplataforma. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D31. - Desarrollo de programas usando las herramientas de desarrollo y depuración propias de la robótica, integradas en
frameworks de programación de robots y simuladores. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D32. - Aplicar los simuladores de robots más extendidos y experimentar con los diferentes componentes que integran la
arquitectura software de un robot. TIPO: Habilidades o destrezas

3. ADMISIÓN, RECONOCIMIENTO Y MOVILIDAD
3.1 REQUISITOS DE ACCESO Y PROCEDIMIENTOS DE ADMISIÓN

Para informar a los potenciales estudiantes sobre el Título y sobre el proceso de matriculación los estudiantes disponen de diferentes canales de difu-
sión.

La Comisión InterUniversitaria de Galicia (CIUG), órgano consorciado por la Consellería de Cultura, Educación e Ordenación Universitaria y el Sistema
Universitario de Galicia (SUG), publicita y gestiona el acceso a las universidades. CiUG - CiUG

Los estudiantes podrán encontrar la información concreta sobre los estudios de grado en la página web de la USC y en la página web de la Escola Po-
litécnica Superior de Enxeñaría y sus perfiles en redes sociales.

https://www.usc.gal/es/institucional/goberno/area/normativa/alumnado

https://www.usc.gal/es/centro/escuela-politecnica-superior-ingenieria

Además, la USC cuenta con una oficina física que reúne y difunde toda la información de interés acerca de la USC a los potenciales interesados, el
#Centro de Orientación Integral al Estudiante#

https://www.usc.gal/gl/ao-teu-servizo/oiu
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3.1. Requisitos de acceso y procedimientos de admisión de estudiantes

3.1.a) Perfil de ingreso recomendado

El perfil de ingreso recomendado son alumnos de bachillerato (modalidad de Ciencias y Tecnología) o de ciclos formativos superiores del ámbito de la
electrónica y la automatización.

3.1.b) Requisitos generales de acceso

https://www.usc.gal/es/admision/graos

3.1.c) Requisitos específicos

No se contemplan requisitos específicos de acceso.

3.1.d) Procedimiento y criterios de admisión

Información sobre el procedimiento de admisión:

La información sobre el procedimiento de admisión es general para todos los grados de la Universidade de Santiago de Compostela y está disponible
en los siguientes enlaces:

https://www.usc.gal/es/admision/graos

https://www.usc.gal/gl/ao-teu-servizo/oiu

3.1.e) Acceso de mayores de 40 años mediante la validación de la experiencia profesional

El acceso de mayores de 40 años al Grado en Ingeniería Robótica mediante convalidación de la experiencia profesional que se ha diseñado se reali-
zará teniendo en cuenta los perfiles profesionales idóneos y la entrevista de carácter personal.

Perfiles idóneos

Existe un catálogo de validaciones para técnicos superiores de formación profesional que accedan a estudios universitarios (actualizado el
17/10/2022). En este catálogo se recogen incluso las materias que se convalidan para cada una de las titulaciones de acceso:

http://www.edu.xunta.gal/fp/validacions-ciclos-superiores-fp-estudos-universitarios

http://www.edu.xunta.gal/fp/webfm_send/9649

De acuerdo a este catálogo, se puede acceder al grado desde Automatización y robótica industrial (48 créditos reconocidos, familia profesional de
#Electricidad Electrónica# del CNCP); Administración de sistemas informáticos en red (familia profesional de "Informática y Comunicaciones" del
CNCP, 30 créditos reconocidos); desarrollo de aplicaciones multiplataforma (familia profesional de "Informática y Comunicaciones" en el Catálogo Na-
cional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), 30 créditos reconocidos); desarrollo de aplicaciones web ((familia profesional de "Informática y Comu-
nicaciones" en el Catálogo Nacional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), 30 créditos reconocidos); eficiencia energética y energía solar térmica
(familia profesional de "Energía y Agua" en el Catálogo Nacional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), 30 créditos reconocidos); mantenimiento
electrónico (familia profesional de "Electricidad y Electrónica", 30 créditos reconocidos); sistemas de telecomunicaciones e informáticos (familia profe-
sional de "Electricidad y Electrónica" en el Catálogo Nacional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), 30 créditos reconocidos; sistemas electrotécni-
cos y automatizados (familia profesional de "Electricidad y Electrónica" en el Catálogo Nacional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), 30 créditos
reconocidos). Finalmente, teniendo en cuenta la mención de AgroRobótica, también es posible el reconocimiento de algunos créditos en las optativas
vinculadas a dicho itinerario, cuando se accede desde Paisajismo y medio rural, gestión forestal y del medio natural, gestión y organización de empre-
sas agropecuarias, gestión y organización de los recursos naturales y paisajísticos.

Por este motivo, el nivel de cualificación profesional exigido al solicitante será el correspondiente a las cualificaciones profesionales de las familias
profesionales y niveles del Catálogo Nacional de Cualificaciones Profesionales (CNCP), elaborado por el Instituto Nacional de las Cualificaciones (IN-
CUAL), que figuran en la tabla.

Los requisitos de acceso y admisión que se aplicarán serán los previstos en el Reglamento de acceso y admisión a las enseñanzas oficiales de grado
para personas mayores de 40 años que acrediten experiencia profesional o laboral (aprobado en Consejo de Gobierno de 23/03/2011).

Los candidatos deberán cumplir los siguientes requisitos:

a) Tener cumplidos 40 años antes de 1 de octubre del año natural en el que comienza el curso para el que solicitan el acceso.

b) No poseer ninguna titulación académica habilitante para acceder a la universidad por otras vías de acceso.

c) Acreditar experiencia laboral y profesional en relación con la enseñanza de grado solicitada.

d) Superación de una entrevista personal de adecuación al perfil de estudios.

e) El proceso de admisión se realizará en dos fases:
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f) Fase de valoración de la experiencia laboral y curriculum

g) Fase de entrevista

Para la selección de los candidatos se establecerá un Tribunal Calificador constituido según la propuesta del centro.

Por parte de la Universidad se ha establecido la siguiente relación de familias profesionales y niveles con acceso al grado en Robótica:

Familia profesional y nivel mínimo de cualificaciones

Electricidad y electrónica (niveles 2 y 3)  Energía y agua (niveles 2 y 3)  Fabricación mecánica (niveles 2 y 3)  Informática y comunicaciones (niveles 2 y 3)  Instalaciones y mantenimiento (niveles 2 y 3)  Transporte y mante-

nimiento de vehículo (niveles 2 y 3)

3.2 CRITERIOS PARA EL RECONOCIMIENTO Y TRANSFERENCIAS DE CRÉDITOS

Reconocimiento de Créditos Cursados en Enseñanzas Superiores Oficiales no Universitarias

MÍNIMO MÁXIMO

0 30

Adjuntar Convenio

Reconocimiento de Créditos Cursados en Títulos Propios

MÍNIMO MÁXIMO

0 36

Adjuntar Título Propio

Ver Apartado 3: Anexo 2.

Reconocimiento de Créditos Cursados por Acreditación de Experiencia Laboral y Profesional

MÍNIMO MÁXIMO

0 36

DESCRIPCIÓN

Enlace a la normativa de la USC: Pendiente de adaptación al nuevo RD 822/2021

https://www.usc.gal/es/institucional/goberno/area/normativa/alumnado

En ningún caso, podrá ser objeto de reconocimiento de créditos el Trabajo Fin de Grado, a excepción de aquellos
que se desarrollen específicamente en un programa de movilidad.

Mediante convenio entre la Consellería de Educación y las tres universidades de Galicia para el reconocimiento de
la correspondencia entre los ciclos formativos de grado superior de la formación profesional y las asignaturas de es-
tudios universitarios se determinan las convalidaciones para los estudiantes que proceden de ese nivel de estudios.

La información detallada de las asignaturas puede consultarse en:

http://hdl.handle.net/10347/29321

3.3 MOVILIDAD DE LOS ESTUDIANTES PROPIOS Y DE ACOGIDA

En la USC, la movilidad de estudiantes propios y de acogida está regulada por:

· Reglamento de intercambios interuniversitario de estudiantes de la USC

Apartado 5 de: https://www.usc.gal/es/institucional/goberno/area/normativa/alumnado

Acuerdo del Consejo de Gobierno del 26-10-2012 por el que se aprueba el Reglamento de intercambios de Estudiantes

Modificaciones

Resolución Rectoral del 15-11-2012 por la que se corrigen errores en el Reglamento de Intercambios de la USC

Acuerdo del Consejo de Gobierno del 18-07-2019 por el que se modifica el reglamento de intercambios interuniversitarios de estudiantes
de la Universidad de Santiago de Compostela

· En el Proceso de Desarrollo de las enseñanzas establecido en el SGIC del Centro se establece el procedimiento para la organización de la movilidad

El Servicio de Relaciones Exteriores (SRE), dependiente del Vicerrectorado de Titulaciones e Internacionalización, es el responsable de los programas
de movilidad estudiantil, tanto para los estudiantes propios como para los de acogida. Gestiona proyectos internacionales de intercambio como Eras-
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mus y Erasmus+, entre otros. Y dispone de un Centro de Bienvenida Internacional como referencia de entrada para los estudiantes de acogida. Más
información se puede encontrar en:

https://www.usc.es/es/vida/movilidad

https://www.usc.es/gl/perfis/internacional/

4. PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZAS
4.1 ESTRUCTURA BÁSICA DE LAS ENSEÑANZAS

DESCRIPCIÓN DEL PLAN DE ESTUDIOS

Ver Apartado 4: Anexo 1.

NIVEL 1: Expresión Gráfica

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 6

NIVEL 2: CAD. Expresión Gráfica Normalizada

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 23|Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, ingeniería de la
organización industrial e ingeniería de la navegación

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con01. - Conocer programas informáticos de diseño y visualización de esquemas de circuitos, estructuras y mecanismos TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con02. - Adquirir los conocimientos precisos para la resolución grafica de los problemas geométricos del diseño. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con03. - Conocer la representación gráfica de los elementos de máquina, tolerancias y acabados superficiales del proceso de
fabricación. TIPO: Conocimientos o contenidos

H/D01. - Tener capacidad para interpretar y crear la documentación gráfica precisa para el diseño de Sistemas mecánicos
robotizados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D02. - Tener capacidad de visión espacial y conocimiento de las técnicas de representación gráfica, que permitan el diseño y la
interpretación de planos de sistemas mecánicos y de circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Habilidades o destrezas

Comp01. - Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para el diseño e interpretación de planos y esquemas
TIPO: Competencias

H/D03. - Modelar en 3D parametrizado los elementos de sistemas mecánicos mediante programas informáticos de diseño y
visualización. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 1: Física

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 18

NIVEL 2: Física I

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO
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Básica 23|Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, ingeniería de la
organización industrial e ingeniería de la navegación

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con06. - Comprender los conceptos básicos sobre las leyes generales del electromagnetismo. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con07. - Conocer los fundamentos de la electrónica analógica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp03. - Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica: estática,
cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Competencias

H/D06. - Solucionar problemas que involucran cuestiones de electromagnetismo en el ámbito de robótica. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D07. - Manejar los instrumentos propios de un laboratorio de electrónica básica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D08. - Saber utilizar las técnicas de análisis de circuitos tanto en corriente continua y alterna como en circuitos electrónicos.
TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Física II

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 17|Física y astronomía

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con17. - Conocer los fundamentos de la mecánica clásicas y sus leyes aplicadas a la robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con18. - Comprender el manejo de las herramientas matemáticas necesarias para localización-orientación de sistemas acoplados de
cuerpos tridimensionales en el espacio, así como para su análisis cinético, estático y dinámico. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp03. - Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica: estática,
cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Competencias

H/D18. - Aplicar estos conocimientos a brazos articulados y sistemas mecánicos funcionales de diferente diseño. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D19. - Manejar los instrumentos propios de un laboratorio de mecánica básica. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Electrónica Digital

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO
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Básica 23|Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, ingeniería de la
organización industrial e ingeniería de la navegación

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con14. - Conocer las herramientas de diseño y programación de un sistema digital, así como la interacción entre sus diferentes
elementos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con15. - Conocer los métodos probabilísticos de utilidad en robótica probabilística. En particular, conocer las reglas de cálculo de
probabilidad y los modelos de distribución de probabilidad subyacentes en el proceso de obtención de observaciones en la robótica
y en la ingeniería. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp05. - Conocer los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores TIPO: Competencias

H/D13. - Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital, así como la interacción entre sus diferentes
elementos y simular su comportamiento. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D14. - Analizar y diseñar circuitos combinacionales y secuenciales, síncronos y asíncronos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D15. - Manejar herramientas de diseño y programación que permitan el correcto desarrollo de un sistema digital. TIPO:
Habilidades o destrezas

NIVEL 1: Informática

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 12

NIVEL 2: Fundamentos de Programación

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 24|Ingeniería informática y de sistemas

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con04. - Conocer los componentes básicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones entre ellos. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con05. - Entender los conceptos y técnicas básicos de la programación desde un enfoque general. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias
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H/D04. - Resolver problemas de programación básica aplicando adecuadamente los tipos de datos y las estructuras de control.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D05. - Aplicar los principios de la programación procedural y programación modular. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Algorítmica y Estructuras de Datos

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 24|Ingeniería informática y de sistemas

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con11. - Conocer estructuras de datos para la organización de la información que permita la obtención de algoritmos eficientes.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con12. - Conocer las familias más importantes de problemas algorítmicos y estudiar diferentes esquemas o paradigmas de diseño
aplicables para resolverlos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias

H/D10. - Desarrollar la capacidad de abstracción y de generalización para buscar soluciones alternativas en el diseño de un
programa. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D11. - Emplear las técnicas algorítmicas básicas que permitan abordar el desarrollo de programas correctos y eficientes en
tiempo y espacio para resolver problemas no triviales con el menor coste computacional posible. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D12. - Aplicar el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones, identificando posibles estrategias de solución a
problemas con conceptos como la herencia, el polimorfismo o el encapsulamiento. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 1: Matemáticas

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 24

NIVEL 2: Matemáticas I

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 23|Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, ingeniería de la
organización industrial e ingeniería de la navegación

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE
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Con08. - Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con09. - Conocer y manejar con soltura los conceptos y técnicas descritas en los contenidos de la materia TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con10. - Conocer un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creatividad, la precisión y el rigor TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp04. - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca
de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística
TIPO: Competencias

H/D09. - Aplicar correctamente las técnicas vistas en el marco de la materia para la resolución de problemas en el ámbito de la
robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Matemáticas II

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 23|Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, ingeniería de la
organización industrial e ingeniería de la navegación

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con08. - Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con09. - Conocer y manejar con soltura los conceptos y técnicas descritas en los contenidos de la materia TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con10. - Conocer un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creatividad, la precisión y el rigor TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp04. - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca
de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística
TIPO: Competencias

H/D09. - Aplicar correctamente las técnicas vistas en el marco de la materia para la resolución de problemas en el ámbito de la
robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Matemáticas III

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 26|Matemáticas y estadística

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

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

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con08. - Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con20. - Entender la utilidad de las transformadas integrales para el análisis y resolución de diversos problemas. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con21. - Identificar los principales tipos de ecuaciones diferenciales y resolverlos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp04. - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca
de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística
TIPO: Competencias

H/D22. - Utilizar las funciones de variable compleja en la formulación de problemas de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D23. - Aplicar las transformadas integrales a la resolución de diversos problemas de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D24. - Desarrollar modelos matemáticos mediante ecuaciones diferenciales. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Estadística

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER ÁMBITO

Básica 26|Matemáticas y estadística

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con15. - Conocer los métodos probabilísticos de utilidad en robótica probabilística. En particular, conocer las reglas de cálculo de
probabilidad y los modelos de distribución de probabilidad subyacentes en el proceso de obtención de observaciones en la robótica
y en la ingeniería. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con16. - Conocer las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos de utilidad en robótica. Entre otras, aquellas con
aplicaciones en el procesado de la información obtenida por sensores. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp04. - Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos matemáticos acerca
de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, funciones de variable compleja, métodos
numéricos, cálculo de probabilidades y estadística
TIPO: Competencias

H/D16. - Aplicar correctamente en la robótica la técnica estadística que corresponda a cada problema e interpretar los resultados.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D17. - Realizar los cálculos necesarios para un análisis estadístico e interpretar los resultados obtenidos manejando el software R.
TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 1: Automática

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 24

NIVEL 2: Automatización
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4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D36. - Desarrollar aplicaciones SCADA de supervisión de procesos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D37. - Implementar sistemas de control basados en autómatas programables. TIPO: Habilidades o destrezas

Con35. - Conocer el funcionamiento de un autómata programable. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con36. - Conocer los distintos tipos de sensores y actuadores existentes para aplicaciones robóticas e identificar sus ámbitos de
aplicación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con37. - Conocer los lenguajes de programación existentes para la programación de autómatas programables. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp11. - Dominar la programación de autómatas en el campo de la robótica. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Fundamentos de Automática

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con24. - Conocer la diferencia entre los distintos sistemas de control (lazo abierto, lazo cerrado, continuos y discretos) y las
técnicas de análisis de estabilidad. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con22. - Conocer las principales herramientas matemáticas empleadas para el modelado de sistemas. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con23. - Conocer el concepto y aplicación del control automático y técnicas de control. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp07. - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o
actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores TIPO: Competencias

H/D25. - Analizar la estabilidad de sistemas en el plano s y en el dominio de la frecuencia. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D26. - Analizar la respuesta temporal de un sistema. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Tecnología Eléctrica

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6
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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

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D33. - Analizar circuitos eléctricos y electrónicos en sistemas de corriente continua, monofásicos y trifásicos. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D34. - Calcular las características eléctricas de motores para el accionamiento de robots. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D35. - Dimensionar las necesidades energéticas de sistemas eléctricos en robots. TIPO: Habilidades o destrezas

Con30. - Conocer las técnicas disponibles en el análisis de circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con31. - Conocer el funcionamiento de sistemas trifásicos equilibrados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con32. - Conocer los elementos de maniobra y seguridad en sistemas electrotécnicos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con33. - Conocer la normativa aplicable a instalaciones eléctricas y electrónicas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con34. - Distinguir la tipología de máquinas eléctricas y motores disponibles. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp10. - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores
de CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos TIPO: Competencias

NIVEL 2: Teoría de Control

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D46. - Diseñar sistemas de control basados en controladores PID y compensadores usando el análisis de la respuesta de sistemas
en el dominio del tiempo y de la frecuencia. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D47. - Modelar y analizar sistemas electromecánicos y térmicos en el espacio de estados. TIPO: Habilidades o destrezas

Con51. - Distinguir las áreas clave de aplicación de las técnicas de control visual y de fuerza en brazos robóticos. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con50. - Identificar los aspectos teóricos del control cinemático y dinámico en brazos robóticos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp07. - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o
actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores TIPO: Competencias

NIVEL 1: Comunicación y Sistemas

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 12

NIVEL 2: Redes y Comunicaciones

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2
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CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D53. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de comunicación entre procesos en red. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D54. - Analizar distintas alternativas de interconexión de redes, los modelos de capas y los protocolos básicos dentro de cada
capa, considerando la programación de las redes a nivel de transporte e IP. TIPO: Habilidades o destrezas

Con49. - Enunciar la composición de las redes de área local a nivel de capa de enlace, tanto tecnologías cableadas como
inalámbricas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con48. - Discutir de forma global sobre el funcionamiento de Internet. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp16. - Aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologías de redes para aplicaciones robóticas TIPO:
Competencias

NIVEL 2: Sistemas Encajados

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D43. - Seleccionar el microcontrolador o microprocesador que mejor se adapte a una determinada aplicación. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D44. - Configurar y programar sistemas empotrados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D45. - Usar aplicaciones empotradas con diversas infraestructuras software identificando el papel que desempeña cada una de
ellas. TIPO: Habilidades o destrezas

Con43. - Explicar las características de los sistemas empotrados y de los microcontroladores. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con44. - Conocer las características de los sistemas operativos que trabajan con sistemas empotrados (compilación, sistemas de
memoria, configuración de la compilación, características de tiempo real). TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp13. - Ser capaz de integrar sistemas operativos y sistemas empotrados explotando sus características de multitarea o
comunicación entre aplicaciones. TIPO: Competencias

NIVEL 1: Inteligencia Computacional

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 18

NIVEL 2: Agentes Inteligentes
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4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D48. - Utilizar de forma adecuada datos con incertidumbre presentes en cualquier operación de un robot real. TIPO: Habilidades
o destrezas

H/D49. - Diseñar una representación para problemas de robótica basados en objetivos a partir de conjuntos de estados. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D50. - Aplicar las técnicas de exploración y búsqueda básicas para la resolución de problemas en robótica. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D51. - Diseñar problemas basados en conocimiento y resolverlos aplicando técnicas de razonamiento, tanto con datos precisos
como con incertidumbre. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D52. - Diseñar agentes y sistemas multiagente, definiendo sus elementos básicos adecuadamente en función de las necesidades
de un problema en robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

Con47. - Describir estrategias para la planificación de tareas a alto nivel, tanto para robots individuales como coordinando
conjuntos de robots. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp14. - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles TIPO: Competencias

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Aprendizaje Automático

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D59. - Aplicar técnicas de aprendizaje automático en la implementación de controladores de cualquier tipo de robot. TIPO:
Habilidades o destrezas

Con54. - Discutir las técnicas de aprendizaje supervisado y no supervisado. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp14. - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles TIPO: Competencias
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Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Robótica Adaptativa

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D63. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D64. - Implementar algoritmos de aprendizaje por interacción robot/entorno basados en refuerzo. TIPO: Habilidades o destrezas

Con57. - Conocer cómo lograr modelos y programas de control, capaces de adaptarse en tiempo real a partir de la actuación del
robot en el entorno. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con58. - Entender en qué medida las estrategias de aprendizaje por interacción robot-entorno permiten hacer frente a las
limitaciones de la programación explícita. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con59. - Conocer las técnicas de aprendizaje por refuerzo y el tipo de tareas para las que se emplean. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp14. - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles TIPO: Competencias

NIVEL 1: Robótica

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 60

NIVEL 2: Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D60. - Analizar y diseñar aplicaciones distribuidas, tanto en los distintos subsistemas de un robot como en un sistema
multirrobot, y en los que habrá programas dialogando entre sí para obtener un resultado dado. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D61. - Diseñar desde el punto de vista software sistemas multirrobot. TIPO: Habilidades o destrezas
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H/D62. - Aplicar control centralizado y distribuido en sistemas robóticos. TIPO: Habilidades o destrezas

Comp20. - Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirrobot aplicando las técnicas adecuadas. TIPO:
Competencias

Con55. - Saber elegir para el desarrollo de aplicaciones distribuidas la aproximación más adecuada entre los diferentes paradigmas
de computación distribuida y soluciones middleware actuales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con56. - Explicar y analizar la planificación y coordinación de sistemas multirrobot. TIPO: Conocimientos o contenidos

NIVEL 2: Mecanismos y Sensores

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con25. - Conocer los fundamentos de la sensorización en sistemas automatizados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con26. - Conocer los sensores pasivos y activos utilizados en robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con27. - Conocer los principios básicos de los mecanismos en sistemas robóticos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp03. - Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica: estática,
cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Competencias

H/D27. - Seleccionar los sensores y los mecanismos más adecuados para resolver un problema de robótica. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D28. - Ser capaz de combinar los conocimientos sobre instrumentación electrónica para diseñar nuevos dispositivos de medida.
TIPO: Habilidades o destrezas

H/D29. - Manejar adecuadamente las herramientas de cálculo utilizadas para el análisis y diseño de mecanismos. TIPO: Habilidades
o destrezas

NIVEL 2: Robótica aérea

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D71. - Usar métodos de estimación de estados (como el filtro de Kalman, filtro de Kalman extendido o filtros de partículas) para
problemas de localización y mapeado en robots móviles. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D72. - Aplicar correctamente las estrategias de diseño para la elaboración de un proyecto, su alcance y objetivos. TIPO:
Habilidades o destrezas
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H/D73. - Preparar el plan de gestión de un proyecto de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

Con65. - Identificar los diferentes sistemas de locomoción y modelos de movimiento en robots móviles. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con66. - Describir y clasificar los métodos de planificación global y local para la evitación de obstáculos en robots móviles. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp06. - Diseñar, construir robots y programar robots móviles TIPO: Competencias

NIVEL 2: Robótica de Servicios

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D68. - Diseñar y aplicar las distintas técnicas de interacción hombre-robot. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D69. - Emplear las tecnologías y los recursos para abordar el desarrollo de los robots de servicio. TIPO: Habilidades o destrezas

Con62. - Conocer las posibilidades presentes y perspectivas futuras a medio plazo de la robótica de servicios, personal y asistencial.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con63. - Describir los fundamentos científico-técnicos de los robots personales y asistenciales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con64. - Identificar las nuevas aplicaciones y oportunidades de negocio de los robots de servicios en entornos como robótica
médica, asistencial, humanoides, entretenimiento, educación, etc. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp18. - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios
TIPO: Competencias

Comp21. - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos TIPO: Competencias

NIVEL 2: Robótica Industrial

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Comp03. - Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la robótica: estática,
cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. TIPO: Competencias

Comp07. - Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su modificación o
actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores TIPO: Competencias
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NIVEL 2: Robótica móvil

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D70. - Aplicar modelos de movimiento y modelos de percepción a problemas de robótica móvil como la localización y la
construcción de mapas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D71. - Usar métodos de estimación de estados (como el filtro de Kalman, filtro de Kalman extendido o filtros de partículas) para
problemas de localización y mapeado en robots móviles. TIPO: Habilidades o destrezas

Con65. - Identificar los diferentes sistemas de locomoción y modelos de movimiento en robots móviles. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con66. - Describir y clasificar los métodos de planificación global y local para la evitación de obstáculos en robots móviles. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp09. - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica TIPO: Competencias

NIVEL 2: Plataformas software en robótica

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con28. - Conocer los sistemas operativos robóticos actuales, conocer sus funcionalidades y su adecuación los diferentes tipos de
plataformas robóticas y escenarios de uso. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con29. - Conocer los diferentes middlewares y frameworks de programación de robots utilizando los lenguajes de programación
más adecuados a las funcionalidades requeridas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp06. - Diseñar, construir robots y programar robots móviles TIPO: Competencias

Comp09. - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica TIPO: Competencias

H/D30. - Resolver problemas de programación de robots usando diferentes lenguajes sobre algún entorno (framework)
multiplataforma. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D31. - Desarrollo de programas usando las herramientas de desarrollo y depuración propias de la robótica, integradas en
frameworks de programación de robots y simuladores. TIPO: Habilidades o destrezas
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H/D32. - Aplicar los simuladores de robots más extendidos y experimentar con los diferentes componentes que integran la
arquitectura software de un robot. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Proyectos Integrados I

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

6

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con19. - Saber cómo integrar en un proyecto conocimientos procedentes de distintos ámbitos como la física, matemáticas,
programación y electrónica digital. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp06. - Diseñar, construir robots y programar robots móviles TIPO: Competencias

H/D20. - Ensamblar y controlar un robot. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D21. - Diseñar e implementar comportamientos básicos en un robot. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Proyectos Integrados II

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D41. - Aplicar técnicas de implementación de soluciones de navegación autónoma, para diferentes plataformas robóticas. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D42. - Aplicar técnicas de creación de modelos de robots, incluyendo su componente visual, física y las propiedades de
simulación. TIPO: Habilidades o destrezas

Con40. - Conocer las técnicas básicas de simulación de comportamientos de navegación autónoma. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con41. - Conocer las técnicas de creación de mapas y de modelos de robots. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con42. - Conocer las técnicas de control y de validación en robots reales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

Comp09. - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica TIPO: Competencias

NIVEL 2: Proyectos Integrados III
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4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D72. - Aplicar correctamente las estrategias de diseño para la elaboración de un proyecto, su alcance y objetivos. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D73. - Preparar el plan de gestión de un proyecto de robótica. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D74. - Producir los documentos básicos de referencia para la dirección de un proyecto. TIPO: Habilidades o destrezas

Con67. - Conocer el marco conceptual de la dirección de proyectos, dominando los conceptos básicos y la terminología propia.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con68. - Entender qué es un proyecto, sus características y sus componentes, y diferenciarlo de las operaciones ordinarias de la
empresa. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con69. - Conocer y distinguir los principales estándares y metodologías en la dirección de proyectos. Comprender el rol del director
de proyecto, su posicionamiento dentro de la organización y su relación con el resto de stakeholders. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp18. - Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito de los servicios
TIPO: Competencias

NIVEL 1: Sistemas Sensoriales

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 12

NIVEL 2: Percepción y Procesado de Señales

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D38. - Diseñar e implementar filtros digitales y adaptativos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D39. - Implementar métodos de análisis espectral de señales deterministas y estocásticas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D40. - Utilizar métodos de fusión e integración multisensorial. TIPO: Habilidades o destrezas

Con38. - Interpretar la información contenida en una señal tanto en dominio del tiempo como en el de frecuencia. TIPO:
Conocimientos o contenidos
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Con39. - Conocer tanto las bases como técnicas más avanzadas de análisis y procesado de señales procedentes de sensores. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp12. - Ser capaz de aplicar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones en distintos tipos de señales temporales.
TIPO: Competencias

NIVEL 2: Visión Artificial

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D57. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de visión artificial. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D58. - Implementar algoritmos de visión artificial. TIPO: Habilidades o destrezas

Con52. - Distinguir las áreas clave de aplicación de la visión artificial clásica en la robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con53. - Identificar los aspectos teóricos y prácticos de las técnicas clásicas de visión artificial en robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

NIVEL 1: AgroRobótica

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 36

NIVEL 2: Economía del Sistema Agroalimentario y Forestal

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D82. - Aplicar las técnicas de gestión empresarial relativas a la economía de la producción, gestión de costes, comercialización
y marketing y evaluación económico financiera de proyectos de inversión para la incorporación de innovaciones tecnológicas a la
empresa agroalimentaria y forestal. TIPO: Habilidades o destrezas

Comp24. - Capacidad para adaptar las tecnologías de robótica que son aplicables al sistema agroalimentario. TIPO: Competencias
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Con75. - Conocer el sistema agroalimentario y la cadena de valor de los productos forestales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con76. - Conocer el funcionamiento de los mercados Agrarios y las limitaciones que marca la Política Agraria Común. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con77. - Distinguir las formas de organización y colaboración empresarial que permitan el desarrollo de innovaciones tecnológicas
dentro de las empresas agroalimentarias y forestales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Agricultura Inteligente

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con101. - Conocer los fundamentos de la producción agrícola. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con102. - Identificar y conocer los parámetros críticos de las producciones vegetales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

H/D101. - Aplicar técnicas de configuración de sensores y actuadores en robots para el ámbito de la producción agrícola. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D102. - Aplicar técnicas robóticas, bajo principios de eficiencia, para mejorar la producción agrícola. TIPO: Habilidades o
destrezas

NIVEL 2: Robótica aplicada al Medio Forestal y Natural

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D83. - Efectuar mediciones y toma de datos con sensores. TIPO: Habilidades o destrezas

Con78. - Conocer y dominar las bases y fundamentos de la producción forestal. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con79. - Conocer las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar los servicios y procesos de
producción aplicando tecnología actual de robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias
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NIVEL 2: Plataformas robotizadas de uso agroforestal

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con103. - Conocer los principios de la agricultura y la ganadería de precisión. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con104. - Conocer los fundamentos de la robótica móvil para el sector primario. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con105. - Conocer los fundamentos robóticos de la climatización, cosecha y postcosecha, en el ámbito agroforestal. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con106. - Conocer las técnicas de diseño de automatismos y sensores aplicados en el ámbito agroforestal. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

H/D103. - Aplicar técnicas de diseño de automatismos y sensores aplicados en el ámbito agroforestal. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D104. - Aplicar técnicas robóticas y de sensorización, para mejorar la agricultura y la ganadería de precisión. TIPO: Habilidades
o destrezas

NIVEL 2: Teledetección mediante drones y satélites

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D84. - Capacidad para seleccionar imágenes obtenidas por sensores de satélite y drones, así como la corrección y procesado de
las mismas. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D85. - Capacidad para generar índices y productos de valor añadido para la gestión digital del terreno. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D86. - Producir productos de referencia para la dirección de un proyecto. TIPO: Habilidades o destrezas

Con80. - Conocer el uso de drones y satélites para la exploración de la superficie terrestre. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con81. - Conocer las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar los servicios y procesos de
producción aplicando tecnología actual de robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos
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Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Smart Water

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con119. - Conocer las principales aplicaciones de la robótica y de la agricultura inteligente en la gestión integral del agua en el
ámbito rural. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con117. - Conocer los fundamentos del ciclo integral del agua. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con118. - Entender el funcionamiento del sistema suelo, planta y atmósfera. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp08. - Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la
información captada. TIPO: Competencias

H/D114. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D115. - Efectuar mediciones y toma de datos con sensores. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 1: Optativas Libres

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 66

NIVEL 2: Agentes Conversacionales

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D94. - Aplicar técnicas de diseño para el procesamiento y generación de lenguaje natural. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D95. - Aplicar las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D96. - Aplicar las metodologías disponibles para la evaluación de agentes conversacionales. TIPO: Habilidades o destrezas

Con90. - Conocer las técnicas básicas para el procesamiento y generación de lenguaje natural. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con91. - Conocer las metodologías y técnicas básicas para el diseño, implementación y validación de un sistema conversacional
interactivo. TIPO: Conocimientos o contenidos
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Con92. - Conocer las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

Comp21. - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos TIPO: Competencias

NIVEL 2: Calidad y Pruebas en Robótica

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con107. - Entender el ciclo de vida del software, con especial énfasis en las etapas de desarrollo y pruebas. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con108. - Discutir los méritos de distintas metodologías de desarrollo de software para las necesidades de un sistema concreto.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con109. - Identificar las estrategias adecuadas para la aplicación de pruebas en función de los requisitos y criterios de aceptación
del sistema propuesto. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con110. - Conocer el uso de métricas de calidad y su influencia en el proceso de planificación y construcción de las pruebas. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias

H/D105. - Definir las características y requisitos de un sistema software a partir de las necesidades de negocio del usuario. TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D106. - Abordar el desarrollo de un sistema software mediante el uso de metodologías guiadas por pruebas. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D107. - Realizar la planificación de la estrategia de pruebas, construcción de los casos de prueba, aplicación y validación de un
sistema software en desarrollo. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Dispositivos y ecosistemas robotizados

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE
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Con111. - Identificar los modelos de información utilizados en la Red de las Cosas (IoT) y los retos asociados a ellos en su
aplicación a la robótica (IoRT). TIPO: Conocimientos o contenidos

Con112. - Analizar los aspectos más adecuados para aplicar la inteligencia artificial a la IoT y la IoRT. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

H/D108. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples para utilizar servicios IoT. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D109. - Implementar sistemas distribuidos avanzados. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Fundamentos de Emprendimiento y Gestión Empresarial

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Comp24. - Capacidad para adaptar las tecnologías de robótica que son aplicables al sistema agroalimentario. TIPO: Competencias

Con84. - Conocer cómo gestionar una empresa u organización en ingeniería robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con85. - Entender los conceptos y técnicas básicas de análisis del entorno y de los mercados. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con86. - Conocer las funciones directivas. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con87. - Conocer las metodologías y conocimientos teórico-prácticos sobre creación de empresas, que potencie el espíritu
emprendedor en los estudiantes. TIPO: Conocimientos o contenidos

NIVEL 2: Gestión de datos para Robótica

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D97. - Construir estructuras de datos y métodos de acceso eficientes para colecciones de datos de distintos tamaños y para
necesidades de consulta distintas, teniendo en cuenta las características del hardware (memoria RAM y memoria persistente). TIPO:
Habilidades o destrezas

H/D98. - Combinar tecnologías existentes para procesar de forma eficiente flujos continuos de datos a gran escala. TIPO:
Habilidades o destrezas
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Con93. - Conocer las tecnologías de procesamiento en línea de transacciones, basados en tecnologías SQL y NoSQL. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Con94. - Identificar la tecnología de almacenamiento y consulta de datos que mejor se adapte a las características del problema a
resolver. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con95. - Entender los fundamentos de las tecnologías de procesamiento de eventos complejos basadas en lenguajes declarativos.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias

Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Interacción Persona-Robot

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D92. - Desarrollar aplicaciones prácticas simples de comportamientos interactivos de robots sociales basados en interfaces
multimodales. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D93. - Implementar algoritmos de interacción segura con robots colaborativos industriales. TIPO: Habilidades o destrezas

Con88. - Saber identificar las necesidades y capacidades del usuario a considerar en el diseño de la interacción persona-robot y las
distintas técnicas de evaluación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con89. - Distinguir las áreas clave de aplicación de las técnicas de control y planificación de robots sociales y robots industriales
colaborativos. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp02. - Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el ámbito de la robótica.
TIPO: Competencias

Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

Comp21. - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos TIPO: Competencias

NIVEL 2: Simulación Gráfica con CAD de sistemas robotizados

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

C
SV

: 7
57

25
80

83
69

80
66

56
79

22
56

2 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s

https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=757258083698066567922562


Identificador : 2503954 Fecha : 25/06/2024

38 / 58

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Comp25. - Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para la optimización del diseño y simulación de sistemas
robotizados TIPO: Competencias

Con116. - Adquirir conocimientos de la programación de parámetros de variables de forma con diseño asistido por ordenador
(herramientas CAD), desarrollo gráfico dinámico de modelos robóticos y 3D. TIPO: Conocimientos o contenidos

H/D112. - Diseñar simuladores de robots. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D113. - Realizar el diseño gráfico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: diseño del producto y simulación de
prototipos e impresión 3D. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Servicios Web de Sensores

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

6

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con113. - Identificar las redes de sensores conectadas de forma permanente a internet a través de OGC SWE. TIPO: Conocimientos
o contenidos

Con114. - Distinguir los servicios para hacer todo tipo de sensores, transductores y repositorios de datos de sensores reconocibles,
accesibles y utilizables a través de la Web. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con115. - Analizar los estándares de información geográfica para que el entorno sea transparente y el acceso y gestión de los datos
de los sensores sea útil para el usuario en ámbitos punteros de la robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp09. - Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al corriente de las
nuevas tendencias en robótica TIPO: Competencias

Comp14. - Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo utilizarlas en
aplicaciones robóticas fijas y móviles TIPO: Competencias

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

H/D110. - Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples para interactuar a través de la red con redes de sensores
geolocalizados. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D111. - Implementar redes de sensores y servicios de conexión a ellos a través de OGC SWE. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Tecnología y Resistencia de Materiales

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12
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NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D99. - Elegir el material más idóneo, basándose en criterios técnicos, para una determinada aplicación en robótica. TIPO:
Habilidades o destrezas

Con100. - Diferenciar los esfuerzos internos que se presentan en el sólido como consecuencia de la aplicación de las fuerzas
exteriores. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con96. - Conocer las propiedades generales de los materiales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con97. - Identificar las principales técnicas de fabricación y procesado de materiales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con98. - Identificar los principales materiales de aplicación en robótica. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con99. - Conocer los principios del comportamiento del sólido real, de la teoría de la elasticidad, y de la resistencia de materiales.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp06. - Diseñar, construir robots y programar robots móviles TIPO: Competencias

Comp21. - Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y adaptados a entornos
domésticos y urbanos TIPO: Competencias

H/D100. - Calcular las tensiones, deformaciones y movimientos en elementos resistentes de un mecanismo o estructura. TIPO:
Habilidades o destrezas

NIVEL 2: Visión Artificial Avanzada

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D87. - Entrenar o transferir conocimiento de las principales redes neuronales a problemáticas concretas. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D88. - Implementar algoritmos de visión con DL. TIPO: Habilidades o destrezas

Con92. - Conocer las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con93. - Conocer las tecnologías de procesamiento en línea de transacciones, basados en tecnologías SQL y NoSQL. TIPO:
Conocimientos o contenidos

Comp15. - Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para la toma de
decisiones en sistemas robóticos. TIPO: Competencias

Comp19. - Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento de patrones en
los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de un robot. TIPO: Competencias

NIVEL 2: Electrónica Industrial

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6
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6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Con120. - Conocer los sistemas y circuitos para etapas de potencia en robots. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con121. - Conocer sistemas de conversión analógico-digital. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con122. - Conocer los diferentes sistemas de captación, almacenamiento y suministro de energía para robots. TIPO: Conocimientos
o contenidos

Comp10. - Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, especialmente motores
de CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o autónomos TIPO: Competencias

H/D116. - Diseñar y dimensionar etapas de potencia adecuadas para sistemas robóticos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D117. - Evaluar y diseñar diferentes alternativas de suministro de energía para sistemas robóticos. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 1: Prácticas Externas

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 12

NIVEL 2: Prácticas Externas

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Prácticas Externas

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

12

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D75. - Resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D76. - Elaborar y presentar un texto organizado y comprensible. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D77. - Trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D78. - Trabajar individualmente, con actitud autocrítica. TIPO: Habilidades o destrezas

Con70. - Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organización del trabajo y los
condicionantes de la profesión tal y como se ejerce en los medios profesionales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con71. - Conocer el mundo profesional, como espacio para poner en práctica todas aquellas competencias, habilidades y
conocimientos sobre la profesión que el alumnado ha adquirido en el curso de su formación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp22.PE - Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las competencias
adquiridas en este título de Grado TIPO: Competencias

NIVEL 2: Prácticas Externas Mención AgroRobótica

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3
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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

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D75. - Resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D76. - Elaborar y presentar un texto organizado y comprensible. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D77. - Trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva. TIPO: Habilidades o destrezas

H/D78. - Trabajar individualmente, con actitud autocrítica. TIPO: Habilidades o destrezas

Con70. - Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organización del trabajo y los
condicionantes de la profesión tal y como se ejerce en los medios profesionales. TIPO: Conocimientos o contenidos

Con71. - Conocer el mundo profesional, como espacio para poner en práctica todas aquellas competencias, habilidades y
conocimientos sobre la profesión que el alumnado ha adquirido en el curso de su formación. TIPO: Conocimientos o contenidos

Comp22.PE - Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las competencias
adquiridas en este título de Grado TIPO: Competencias

NIVEL 1: Trabajo Fin de Grado

4.1.1 Datos Básicos del Nivel 1

ECTS NIVEL1 12

NIVEL 2: Trabajo Fin de Grado

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Trabajo Fin de Grado / Máster

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

12

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D79. - Aplicar los conocimientos adquiridos a un proyecto específico de forma técnica y profesional. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D80. - Presentar las ideas, problemas y conclusiones a públicos con diferentes grados de especialización. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D81. - Elaborar informes técnicos estructurados y completos con calidad y solvencia técnica. TIPO: Habilidades o destrezas

Comp23.TFG - Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual, presentarlo y defenderlo
ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas del campo de la Robótica de
naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas en las enseñanzas TIPO: Competencias

Con73. - Entender el contexto y necesidades de un proyecto profesional en el ámbito de la robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con72. - Conocer las estrategias de diseño de proyectos en el ámbito de la robótica en todas las etapas del ejercicio profesional.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con74. - Saber analizar textos e informes técnicos complejos extrayendo sus aportaciones y conclusiones principales. TIPO:
Conocimientos o contenidos
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NIVEL 2: Trabajo Fin de Grado Mención AgroRobótica

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Trabajo Fin de Grado / Máster

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Semestral

ECTS Semestral 1 ECTS Semestral 2 ECTS Semestral 3

ECTS Semestral 4 ECTS Semestral 5 ECTS Semestral 6

ECTS Semestral 7 ECTS Semestral 8 ECTS Semestral 9

12

ECTS Semestral 10 ECTS Semestral 11 ECTS Semestral 12

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 3

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

H/D79. - Aplicar los conocimientos adquiridos a un proyecto específico de forma técnica y profesional. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D80. - Presentar las ideas, problemas y conclusiones a públicos con diferentes grados de especialización. TIPO: Habilidades o
destrezas

H/D81. - Elaborar informes técnicos estructurados y completos con calidad y solvencia técnica. TIPO: Habilidades o destrezas

Comp23.TFG - Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual, presentarlo y defenderlo
ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas del campo de la Robótica de
naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas en las enseñanzas TIPO: Competencias

Con73. - Entender el contexto y necesidades de un proyecto profesional en el ámbito de la robótica. TIPO: Conocimientos o
contenidos

Con72. - Conocer las estrategias de diseño de proyectos en el ámbito de la robótica en todas las etapas del ejercicio profesional.
TIPO: Conocimientos o contenidos

Con74. - Saber analizar textos e informes técnicos complejos extrayendo sus aportaciones y conclusiones principales. TIPO:
Conocimientos o contenidos

4.2 ACTIVIDADES Y METODOLOGÍAS DOCENTES

ACTIVIDADES FORMATIVAS

Las actividades formativas presenciales serán:

Sesiones expositivas (SE), que consistirán básicamente en lecciones magistrales impartidas por el profesorado, dedicadas a la exposición de los
contenidos teóricos y a la resolución de problemas o ejercicios. Este método facilita la comprensión de conceptos complejos y permite sintetizar en la
exposición distintas fuentes de información, que se pueden trabajar con el alumnado de forma más coherente.

Sesiones interactivas (SI) en grupos reducidos que permitirán la adquisición de habilidades prácticas o que permiten la aplicación inmediata de los
contenidos teórico-prácticos. Este tipo de sesiones incluyen los seminarios o conferencias, las prácticas en aula de informática, en los laboratorios o en
las prácticas de campo o visitas técnicas a empresas o instituciones. También incluyen las exposiciones de trabajos por parte de los estudiantes y el
debate posterior que se establezca sobre ellos.

Tutorías de grupos reducidos (TGR) en grupos de menos de 10 estudiantes, se trata de sesiones que permiten en seguimiento del proceso ense-
ñanza-aprendizaje. Se emplean con diferentes fines en función de la metodología docente, aclaración de dudas, seguimiento de los trabajos, análisis
de los informes de prácticas, etc.

Siguiendo las directrices de la Programación Académica Anual de la USC, las asignaturas de grado se programan, con carácter general, con 4 horas
de docencia expositiva, 4 horas de docencia interactiva y 0,5 horas de tutorías de grupos reducidos por cada crédito ECTS para materias de primer
curso. En las fichas de cada asignatura que se indican en el apartado anterior se especifican las posibles modificaciones respecto de este criterio ge-
neral

En la carga docente de los créditos ECTS también se contempla el trabajo autónomo del estudiante que, de modo guiado por parte del profesor, inclu-
ye el empleo del aula virtual (para aportar documentación, desarrollar actividades on line y como medio de comunicación profesores/alumnos), la ela-
boración de trabajos, la resolución de ejercicios o la preparación de los informes de prácticas.

Las tutorías individuales (TI) se realizarán a demanda por parte del estudiante, en las horas fijadas por el profesor, para la orientación en el segui-
miento de la asignatura, la resolución de dudas o para complementar las actividades docentes realizadas en el aula. No se contemplan como obligato-
rias, por lo que no se especifican en la ficha.

METODOLOGÍAS DOCENTES
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En la programación docente de cada asignatura, elaborada, aprobada por Departamentos y Centros y publicada con antelación al inicio de cada curso
académico, se definirán los tipos de actividad que se desarrollarán y que, entre otras, podrán ser las siguientes:

Lección magistral, docencia expositiva por parte del profesor, que puede contar con la ayuda de presentaciones digitales, pizarras clásicas o interac-
tivas, generalmente para la explicación de conceptos teóricos complejos.

Asistencia a conferencias u otros eventos, como charlas, mesas redondas o debates realizados por ponentes de prestigio (autorizados por el cen-
tro o el departamento) que permitan profundizar o complementar los contenidos de la materia.

Seminario, donde se construye con profundidad un contenido teórico o práctico del curso a través de intercambios personales entre los asistentes que
ya han realizado una lectura o trabajo previo y en la que se trata de compartir esa información y debatir sobre este tema. Por lo tanto, lo significativo de
esta clase es que no se trata de suministrar información al estudiante sino de que esa información sea suministrada por los propios estudiantes y que
se dé lugar al intercambio de ideas y a su debate. En esta metodología se pueden emplear estrategias como la resolución de problemas, las presenta-
ciones por parte de los estudiantes, el estudio de casos o los debates.

Resolución de problemas: En esta actividad se formula un problema y/o ejercicios relacionados con la asignatura. El alumnado debe desarrollar las
soluciones adecuadas o correctas mediante la ejercitación de rutinas, la aplicación de fórmulas o algoritmos, la aplicación de procedimientos de trans-
formación de la información disponible y la interpretación de los resultados. Se suele utilizar como complemento de la lección magistral.

Presentaciones: Exposición por parte del alumnado ante el profesorado y/o un grupo de estudiantes de un tema sobre contenidos de la materia o de
los resultados de un trabajo, ejercicio, proyecto... Se puede llevar a cabo de manera individual o en grupo.

Estudio de casos, donde el alumnado se enfrenta a un caso o un supuesto real que deberá analizar y resolver a partir de la búsqueda y síntesis de
información relevante. El rol del personal docente en esta metodología es de asesor, proporcionando pautas o guías que orienten a los/as estudiantes
en la resolución del caso.

Debates: Charla abierta entre un grupo de estudiantes centrada en un tema de los contenidos de la materia, en el análisis de un caso, en el resultado
de un proyecto, ejercicio o problema.

Prácticas en Aula de Informática, que serán actividades enfocadas a la adquisición de conocimientos procedimentales, habilidades en el manejo de
software específico o la programación sobre una temática concreta, con asistencia específica por parte del profesorado a las actividades individuales
y/o grupales que desarrolla el alumnado.

Prácticas de laboratorio o talleres, que serán actividades enfocadas a la adquisición de conocimientos procedimentales, habilidades manipulativas
e instrumentales sobre una temática concreta, con asistencia específica por parte del profesorado a las actividades individuales y/o grupales que desa-
rrolla el alumnado.

Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones, un aspecto fundamental de la formación en el ámbito de la Ingeniería lo
constituye el contacto con una realidad que los profesionales han de elegir, gestionar, conocer en profundidad y, finalmente, ser capaces de intervenir
sobre ella. En este caso, los profesores organizan actividades prácticas de conocimientos procedimentales o habilidades manipulativas e instrumenta-
les sobre una temática que se realiza al aire libre, u observacionales en campo o en empresas y administraciones.

Aprendizaje colaborativo, que constituye un enfoque educativo que busca mejorar el aprendizaje a través del trabajo en conjunto, de modo que se
desarrolla en grupos de dos o más personas en el que todos resuelven problemas, completan tareas o aprenden nuevos conceptos de interés colecti-
vo siempre mediante el trabajo activo.

Aprendizaje basado en proyectos, donde el personal docente propone la realización de un proyecto, supervisa las reuniones del estudiantado y mo-
nitoriza el avance de los equipos en las tarea programadas. El alumnado debe analizar el problema, proponer y aplicar una solución y evaluar dicha
solución. El producto final suele ser el proyecto, un informe escrito y una presentación oral. El aprendizaje basado en proyectos permite poner en jue-
go, bien de forma individual o en grupo, diversas habilidades y conocimientos, orientados hacia la resolución de un problema o proyecto concreto, bajo
diversas perspectivas y con diferentes alcances: análisis del problema y consideración de diferentes alternativas para su solución, desarrollo de ésta y
demostración de su viabilidad. Será una metodología que se aplicará de forma preferente en todas aquellas asignaturas con una componente práctica
importante.

Aprendizaje-Servicio, que consiste en una propuesta educativa que combima procesos de aprendizaje y de servicio a la comunidad en un sólo pro-
yecto bien articulado, donde los participantes aprenden a trabajar sobre necesidades reales del entorno con la finalidad de mejorarlo. Se caracteriza
porque además de trabajar la dimensión cognitiva del estudiante se refuerza su dimensión ética,al buscar su inclusión social y la participación en el
desarrollo comunitario.

Metodología basada en la investigación (ABI) en la que los estudiantes actúan como investigadores, aprenden habilidades asociadas, el curriculum
está dominado por actividades basadas en la búsqueda. Consiste en ofrecer a los estudiantes la posibilidad de realizar o participar en procesos de in-
vestigación, aplicando la metodología para comprobar o no la veracidad de una hipótesis, para dar respuesta a un problema o para responder a una
pregunta planteada, acompañándoles y supervisando todo el proceso.

Design thinking (pensamiento de diseño). Es un método para generar ideas innovadoras que centra su eficacia en entender y dar solución a las ne-
cesidades reales de los usuarios. Se basa en 5 características diferenciales, la generación de empatía (entender los problemas, necesidades y deseos
de los usuarios implicados en la solución que se busca), el trabajo en equipo, la generación de prototipos, de modo que se disfrute del proceso y se
trabaje con técnicas de gran contenido visual y plástico, que hace trabajar tanto a la mente creativa como la analítica, dando como resultado solucio-
nes innovadoras y factibles.

Aula invertida (Flipped classroom). Es un enfoque pedago#gico en el que la instruccio#n directa se realiza fuera del aula, donde tienen lugar las ac-
tividades de aprendizaje sencillas (observar, memorizar, resumir, etc.) y se utiliza el tiempo de clase para llevar a cabo actividades que impliquen el
desarrollo de procesos cognitivos de mayor complejidad (razonar, examinar, priorizar, argumentar, proponer, etc.) que requieren la interacción entre
iguales y la ayuda del docente como facilitador.

Trabajo tutelado. Es un enfoque pedagógico basado en la interacción conitnua de profesor-alumno, en el que la tarea del profesor es facilitar que se
produzca el aprendizaje y ayudar al alumnado a descubrir las diversas soluciones a los problemas y a explorar distintas perspectivas en relación al ob-
jeto de estudio. De este modo, se incentiva el trabajo del estudiante potenciando su vinculación al proceso de aprendizaje y su participación activa tan-
to en las clases teóricas como prácticas. Suele apoyarse en las aulas virtuales y en las tutorías individuales.
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Portafolio. Es la carpeta que va elaborando el alumnado a lo largo de su proceso de aprendizaje, donde reúne las evidencias de los procesos en los
que ha estado ocupado y donde reflexiona sobre cómo está aprendiendo, las competencias que está adquiriendo y el valor de estos aprendizajes. El
portafolio es del alumno (no del profesor) y, por tanto, debe decidir cómo va a organizar la trayectoria de reflexión y qué elementos incluirá (de acuerdo
con el profesor tutor). Cada estudiante recoge evidencias informadas y argumentadas de su aprendizaje, recopila elementos y datos que demuestran
el crecimiento del estudiante en todos sus planos, construido sobre la base del debate, la reflexión y el contraste de puntos de vista con sus compañe-
ros y con su profesor tutor.

Resolución autónoma de problemas, actividades que plantean situaciones problemáticas cuya resolución requiere analizar, descubrir, elaborar hipó-
tesis, confrontar, reflexionar, argumentar y comunicar ideas, de modo que para responder hay que analizar las soluciones y definir una estrategia de
resolución que no conduce, precisamente, a una respuesta rápida e inmediata. Potencia habilidades y destrezas claves para la vida profesional como
la toma de decisiones y una mejor capacidad de investigación y de comunicación.

Foros de discusión, técnica de aprendizaje participativo en el que el estudiante se convierte en un sujeto activo que escucha, pregunta, sugiere, pro-
pone, decide, actúa, busca, expresa sus ideas y sus inquietudes. En este contexto, el profesor actúa como dinamizador del proceso, ya que presenta
su experiencia mediante la apertura de debates con los alumnos a través del foro del Aula Virtual o potenciando y fomentando su uso en las sesiones
presenciales. Permite trabajar la competencia transversal de pensamiento crítico y mejora la comunicación y la elaboración de textos ordenados, sinté-
ticos y comprensibles.

4.3 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

Examen de preguntas objetivas: instrumentos de medida, elaborados rigurosamente, que permiten evaluar conocimientos, capacidades, destrezas,
rendimiento, aptitudes, actitudes, inteligencia, etc. Son un recurso utilizado para la evaluación diagnóstica, para la formativa y para la sumativa, y que
se caracterizan por que las respuestas tienen que ser breves, muy concretas, que no puedan dar lugar a cuestionarse su corrección o incorrección, de-
ben tener una única solución correcta, favorecer la objetividad en la corrección y tener respuestas cerradas (el estudiante sólo tiene que escoger, se-
ñalar o completar respuestas con elementos muy concretos).

Examen de desarrollo: son un recurso utilizado para la evaluación diagnóstica, para la formativa y para la sumativa. Permiten medir las habilidades
que no pueden evaluarse con pruebas objetivas. En este tipo de pruebas el estudiante responde por escrito a preguntas de cierta amplitud en que se
valora que proporcione la respuesta esperada, pero combinándola con su capacidad de razonamiento (argumentar, relacionar, etc.), su creatividad y
su espíritu crítico. Requieren un estudio amplio y profundo de los contenidos, sin perder de vista el conjunto de las ideas y sus relaciones. Permiten
apreciar la capacidad de crítica, de síntesis, de comparación, de redacción y de originalidad del estudiante.

Examen oral: técnica para medir los objetivos educacionales que tienen que ver con la expresión oral y la participación activa del alumno en el apren-
dizaje en relación a: dominio de los contenidos, habilidades comunicativas, actitudes, procesos reflexivos, etc. Permiten evaluar la capacidad de inter-
pretación y profundidad en la comprensión de los contenidos, así como la organización de las ideas, las habilidades comunicativas y sociales para co-
municarse con eficacia, el conocimiento de datos o hechos específicos en relación con la asignatura, para comprobar conocimientos y actitudes de
problemas actuales, temas conflictivos, etc, Fomentar el pensamiento crítico, creativo y divergente.

Resolución de problemas/ejercicios: técnica en la cual el estudiante tiene que resolver una situación problemática concreta (que puede tener más
de una posible solución), a partir de los conocimientos que se han trabajado. Permite evaluar la capacidad para documentarse, analizar las posibles
soluciones, elegir los procedimientos adecuados y la aplicación del pensamiento crítico.

Estudios de casos: permite evaluar la aplicación práctica de los conocimientos que el estudiante ha alcanzado sobre la materia, la habilidad de identi-
ficar problemas, de analizarlos y de buscar posibles soluciones, situándolo en circunstancias o casos de la vida real. Se evalúa la capacidad para inter-
relacionar los contenidos de la asignatura o módulo con herramientas para la resolución del caso.

Prácticas de laboratorio: la evaluación de las competencias adquiridas tras la realización de las tareas prácticas en laboratorio puede centrarse en
los conocimientos teóricos reforzados, los aspectos procedimentales asociados a la tarea o a la obtención de conclusiones a partir de los resultados
obtenidos. Puede realizarse mediante pruebas objetivas, entrega de informe o trabajo durante o posteriormente a la ejecución de las prácticas o me-
diante presentaciones orales en clase. Es frecuente establecer rúbricas para la evaluación de estas competencias.

Trabajos: técnica de evaluación que incluye desde trabajos breves y sencillos hasta trabajos amplios y complejos propios de últimos cursos que se
pueden realizar tanto de manera individual como grupal. Se evalúa la búsqueda y selección de información, lectura inteligente, organización y exposi-
ción del conocimiento además del desarrollo de actitudes, valores, intereses, etc. Debe valorarse el proceso de elaboración del trabajo sin centrarse
únicamente en los productos. Los criterios de evaluación, fjados por ejemplo mediante rúbrica, deben permitir evaluar la dimensión social del trabajo a
través de las valoraciones y argumentos expuestos por el alumno, propiciar el uso de diversidad de fuentes documentales, tecnologías de la informa-
ción y conocimiento así como fomentar el desarrollo del pensamiento crítico y evaluar las habilidades de comunicación escrita.

Informes de prácticas externas: El sistema de evaluación de las prácticas externas académicas consiste en una valoración objetiva, a través de in-
formes normalizados, de la realización de esta actividad formativa, que sirven para acreditar la efectiva adquisición de aquellos resultados de aprendi-
zaje definidos como #Comprensión de# o #Dominio de#. Debe valorarse la efectiva acreditación de la adquisición de los resultados de aprendizaje pre-
vistos. Además del tutor académico, el tutor externo de las prácticas también debe aportar un informe normalizado de valoración del seguimiento y efi-
cacia del alumnado en prácticas.

Proyectos (con posible presentación y defensa): ya que el proyecto es una tarea a largo plazo que integra y permite la aplicación de los aprendiza-
jes previstos como consecuencia de la acción formativa en su conjunto, permite evaluar (normalmente mediante rúbricas) tanto los conocimientos ad-
quiridos, como la capacidad para seleccionar los métodos, las hipótesis o lo datos adecuados, la capacidad de obtener conclusiones a partir de los re-
sultados conseguidos y valorar el seguimiento y la planificación del trabajo.

Portafolios / dossier: Conjunto documental estructurado, elaborado por el estudiante, que recoge evidencias que demuestran sus conocimientos y
competencias (nivel de aprendizaje) en una materia, en relación a los criterios estipulados por el profesor. Permite evaluar la reflexión sobre el proceso
de aprendizaje realizado, evaluar aprendizajes complejos y competencias genéricas, lo que es capaz de hacer a través de la selección de muestras de
trabajo y sobre su capacidad de comunicar, reflexionar, construir, etc.

Debate: con este sistema de evaluación se busca poder aplicar contenidos conceptuales, aunque también pueden trabajarse contenidos actitudinales.
Se evalúa la capacidad de interpretación y profundidad en la comprensión de los contenidos, así como la organización de las ideas y las habilidades
comunicativas y sociales.

Autoevaluación: evaluación que hace el propio alumno tanto sobre su proceso de aprendizaje como sobre los resultados alcanzados, con el fin de
analizarlos, mejorarlos y/o cambiarlos. Se pretende fomentar la autonomía del alumno y evaluar el progreso del alumno a lo largo de unas tareas o ac-
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tividades concretas. Permite conocer cómo se perciben los propios alumnos, intereses, expectativas, nivel de motivación, etc. Y fomentar el pensa-
miento crítico y promover la honestidad al emitir juicios de sí mismo.

Coevaluación: técnica de evaluación en la que los estudiantes se evalúan entre sí, unos a otros que pretende ayudar al alumno a observar diferentes
formas de hacer las cosas y obtener una retroalimentación con pluralidad de estilos y perspectivas en la construcción del conocimiento. Permite com-
partir y cambiar roles en el proceso de evaluación, sin que el profesor renuncie a su responsabilidad, al tiempo que fomenta la implicación responsable
del alumno en el equipo cooperativo evaluando el trabajo individual de cada uno de los componentes y también el trabajo final del equipo. Fomenta la
colaboración y coordinación de los alumnos para llevar a cabo tareas asignadas, por lo que permite evaluar también la capacidad de trabajo en equipo.

Observación sistemática: estrategia basada en la recogida sistemática de datos en el propio contexto de aprendizaje, sobre el desempeño, habilida-
des, destrezas y actitudes de los estudiantes. Puede llevarse a cabo a través de diferentes instrumentos como los registros anecdóticos, las listas de
control y las escalas de valoración, con el objetivo de obtener información de las actitudes a partir de comportamientos, habilidades, procedimientos y
evaluar el desarrollo de determinados procedimientos.

Criterios generales de evaluación

El sistema de evaluación del grado seguirá la normativa general de la USC referida a la evaluación del rendimiento académico, la asistencia a clase
en las enseñanzas adaptadas al EEES y a la permanencia del alumnado.

El aprendizaje a través de los créditos ECTS y la adquisición de las competencias asociadas se ajustará a una evaluación continuada, que debe con-
tribuir de forma decisiva a estimular al alumnado a seguir el proceso y a involucrarse cada vez más en su propia formación. Las actividades de evalua-
ción podrán realizarse también a través del Campus Virtual de la USC.

Los resultados obtenidos por el alumno en cada una de las materias del plan de estudios se calificarán en función de la siguiente escala numérica de 0
a 10, con expresión de un decimal, a la que podrá añadirse su correspondiente calificación cualitativa: 0-4,9: Suspenso (SS); 5,0-6,9: Aprobado (AP);
7,0-8,9: Notable (NT); 9,0-10: Sobresaliente (SB).

Se opta por un sistema de evaluación común pero adaptable para todos los módulos, estableciendo los siguientes sistemas de evaluación con una
ponderación mínima y máxima recomendable:

1) Examen (prueba o pruebas, orales y/o escritas): 0-70%

2) Trabajos y Actividades: 0-100%

3) Tutoría y participación: 0-10%

4) PE: Realización de trabajos durante las prácticas en organismos externos, empresas o instituciones públicas o privadas.

5) TFG: Presentación y defensa del Trabajo Fin de Grado ante un tribunal.

Al establecer un rango en la ponderación de cada sistema, cada materia puede singularizar el sistema de evaluación a sus necesidades particulares.
Dentro de estos criterios generales, cada profesor/a fijará en la programación docente anual el peso concreto que otorgará a cada actividad en esa
evaluación continua, teniendo en cuenta la naturaleza de cada asignatura.

Para aquellas materias en las que se establezcan en la programación docente exámenes teóricos o prácticos, los estudiantes tendrán derecho a dos
convocatorias de exámenes en cada curso académico en los plazos que se indiquen en la programación académica. Para estos efectos la Dirección
del centro fijará las fechas de los exámenes al inicio de cada curso académico. La segunda convocatoria será siempre con anterioridad al mes de
agosto.

En caso de existir asignaturas con más de un grupo y distinto profesorado, los criterios de evaluación serán consensuados, siguiendo las indicaciones
que a tal efecto elabore la Comisión de Docencia del Centro.

El módulo de Prácticas Externas Obligatorias, consistentes, en la realización de un trabajo individual en Prácticas Externas, se evaluará a partir del in-
forme del tutor profesional y la memoria final de prácticas externas realizada por el estudiante, tal y como se recoge en la normativa propia de la EPS
de Ingeniería.

La evaluación del Trabajo Fin de Grado hará según la normativa específica aprobada por la Escuela Politécnica Superior de Ingeniería y la que pueda
aprobar en su momento la Comisión de Título del Grado en Robótica.

4.4 ESTRUCTURAS CURRICULARES ESPECÍFICAS
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5. PERSONAL ACADÉMICO Y DE APOYO A LA DOCENCIA
PERSONAL ACADÉMICO

Ver Apartado 5: Anexo 1.

OTROS RECURSOS HUMANOS

Ver Apartado 5: Anexo 2.

6. RECURSOS MATERIALES E INFRAESTRUCTURALES, PRÁCTICAS Y SERVICIOS
Justificación de que los medios materiales disponibles son adecuados: Ver Apartado 6: Anexo 1.

7. CALENDARIO DE IMPLANTACIÓN
7.1 CRONOGRAMA DE IMPLANTACIÓN

CURSO DE INICIO 2019

Ver Apartado 7: Anexo 1.

7.2 PROCEDIMIENTO DE ADAPTACIÓN

Procedimiento de adaptación, en su caso, al nuevo plan de estudios por parte del estudiantado procedente de la anterior ordenación univer-

sitaria.

Los estudiantes que ya hayan iniciado estudios tienen la posibilidad de adaptarse directamente ya que no hay cambios en las materias ofer-

tadas.

Plan de estudios actual (RUCT 2503954) Plan de estudios modificado

Asignatura Asignatura

Matemáticas I Matemáticas I

Física I Física I

CAD. Expresión Gráfica Normalizada CAD. Expresión Gráfica Normalizada

Fundamentos de Programación Fundamentos de Programación

Matemáticas II Matemáticas II

Estadística Estadística

Física II Física II

Electrónica digital Electrónica digital

Algorítmica y Estructuras de Datos Algorítmica y Estructuras de Datos

Proyectos Integrados I Proyectos Integrados I

Matemáticas III Matemáticas III

Tecnología Eléctrica Tecnología Eléctrica

Mecanismos y Sensores Mecanismos y Sensores

Plataformas Software en Robótica Plataformas Software en Robótica

Fundamentos de Automática Fundamentos de Automática

Percepción y Procesado de Señales Percepción y Procesado de Señales

Automatización Automatización

Sistemas Empotrados Sistemas Empotrados

Teoría de Control Teoría de Control

Proyectos Integrados II Proyectos Integrados II

Redes y Comunicaciones Redes y Comunicaciones

Robótica Industrial Robótica Industrial

Visión Artificial Visión Artificial

Agentes inteligentes Agentes inteligentes

Robótica adaptativa Robótica adaptativa

Computación distribuida para sistemas multirrobot Computación distribuida para sistemas multirrobot

Aprendizaje automático Aprendizaje automático

Robótica móvil Robótica móvil

Robótica aérea Robótica aérea

Robótica de Servicios Robótica de Servicios

Proyectos Integrados III Proyectos Integrados III

Economía del Sistema Agroalimentario y Forestal Economía del Sistema Agroalimentario y Forestal

Agricultura Inteligente Agricultura Inteligente
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Plataformas robotizadas de uso agroforestal Plataformas robotizadas de uso agroforestal

Robótica aplicada al Medio Forestal y Natural Robótica aplicada al Medio Forestal y Natural

Teledetección mediante drones y satélites Teledetección mediante drones y satélites

Fundamentos de Emprendimiento y Gestión Empresarial Fundamentos de Emprendimiento y Gestión Empresarial

Interacción Persona-Robot Interacción Persona-Robot

Servicios Web de Sensores Servicios Web de Sensores

Dispositivos y ecosistemas robotizados Dispositivos y ecosistemas robotizados

Simulación Gráfica con CAD de sistemas robotizados Simulación Gráfica con CAD de sistemas robotizados

Calidad y Pruebas en Robótica Calidad y Pruebas en Robótica

Tecnología y Resistencia de Materiales Tecnología y Resistencia de Materiales

Agentes Conversacionales Agentes Conversacionales

Gestión de datos para Robótica Gestión de datos para Robótica

Visión Artificial Avanzada Visión Artificial Avanzada

Robótica en la Agroindustria Créditos optativos

Prácticas Externas Obligatorias Prácticas Externas Obligatorias

Trabajo Fin de Grado No procede

Sin equivalencia SMART WATER

Sin equivalencia Electrónica Industrial

7.3 ENSEÑANZAS QUE SE EXTINGUEN

CÓDIGO ESTUDIO - CENTRO

8. SISTEMA INTERNO DE GARANTÍA DE LA CALIDAD Y ANEXOS
8.1 SISTEMA INTERNO DE GARANTÍA DE LA CALIDAD

ENLACE https://www.usc.gal/es/centro/escuela-politecnica-superior-ingenieria/calidad

8.2 INFORMACIÓN PÚBLICA

El SGIC recoge el proceso Información pública que establece la sistemática para hacer pública la información relevante de las titulaciones que se im-
parten en el centro, así como como la forma en que se revisa y actualiza periódicamente para mantener informados a los grupos de interés del centro.

La USC cuenta con un Vicerrectorado con competencia en titulaciones oficiales, que elabora la oferta de títulos de grado y se encarga de su promo-
ción y publicidad, junto con los responsables de comunicación de la Universidad. Estos últimos gestionan la promoción y publicidad de toda la oferta
académica de la Universidad y singularmente la que elabora el Servizo de Xestión da Oferta e Programación Académica. Los estudiantes podrán en-
contrar la información concreta sobre los estudios de grado en la página web de la USC. Además, la USC cuenta con un programa específico de infor-
mación y difusión de su oferta de estudios a través de un perfil específico en su página web dirigido a futuros estudiantes:

https://www.usc.gal/es/futuros-estudiantes

La información relativa a la admisión y matrícula en los grados se puede obtener a través de la web de la USC que se mantiene constantemente actua-
lizada. Asimismo, la USC elabora carteles y folletos de difusión de la oferta de títulos, y de los plazos de admisión y de matrícula. Además, se respon-
de a consultas a través de la Oficina de Información Universitaria (OiU) https://www.usc.gal/gl/ao-teu-servizo/oiu y de las direcciones de información
de los propios centros y comisiones académicas. En los Centros y Departamentos se exponen carteles informativos con los plazos de admisión y ma-
trícula.

Los estudiantes de la enseñanza secundaria reciben información de la oferta de títulos de la universidad y del centro mediante el programa A Ponte.

Programa A Ponte - Universidade de Santiago de Compostela (usc.gal)

Por último, la Universidad participa anualmente en Ferias y Exposiciones acerca de la oferta docente de Universidades e Instituciones de Enseñanza
Superior, tanto a nivel gallego como español e internacional, para promocionar su oferta de estudios.

De forma previa al comienzo del curso, los alumnos disponen en la página web de la USC de información puntual sobre horarios, calendarios de exá-
menes, programas y guías de las materias.

8.3 ANEXOS

Ver Apartado 8: Anexo 1.

PERSONAS ASOCIADAS A LA SOLICITUD
RESPONSABLE DEL TÍTULO

CARGO NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

Directora de la EPS de
Ingeniería

ROSA ROMERO FRANCO

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Benigno Ledo s/n 27002 Lugo Lugo

EMAIL FAX

C
SV

: 7
57

25
80

83
69

80
66

56
79

22
56

2 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s

https://www.usc.gal/es/futuros-estudiantes
https://www.usc.gal/gl/ao-teu-servizo/oiu
https://www.usc.gal/es/servicios/area/gestion-servicios-academicos/acceso-universidad/programa-ponte#:~:text=Programa%20A%20Ponte%20Difunde%20la%20oferta%20de%20estudios,investigador%2C%20social%2C%20cultural%20y%20espacial%20de%20la%20USC.
https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=757258083698066567922562


Identificador : 2503954 Fecha : 25/06/2024

48 / 58

eps.direccion@usc.es 982823001

REPRESENTANTE LEGAL

CARGO NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

Rector ANTONIO LOPEZ DIAZ

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Praza do Obradoiro s/n 15782 A Coruña Santiago de Compostela

EMAIL FAX

antonio.lopez.diaz@usc.es 881811201

SOLICITANTE

El responsable del título es también el solicitante

CARGO NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

Directora de la EPS de
Ingeniería

ROSA ROMERO FRANCO

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Benigno Ledo s/n 27002 Lugo Lugo

EMAIL FAX

eps.direccion@usc.es 982823001

INFORME DEL SIGC
Informe del SIGC: Ver Apartado del SIGC: Anexo 1.
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Apartado 1: Anexo 6
Nombre :2024_GR_1.10_Justificación.pdf

HASH SHA1 :730021484E8E286F04E67491FDC767DAE15D3CA3

Código CSV :750622999750175133927683
Ver Fichero: 2024_GR_1.10_Justificación.pdf

C
SV

: 7
57

25
80

83
69

80
66

56
79

22
56

2 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s

https://sede.educacion.gob.es/cid/750622999750175133927683.pdf
https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=757258083698066567922562


Identificador : 2503954 Fecha : 25/06/2024

50 / 58

Apartado 3: Anexo 1
Nombre :convenio_validacions_universidades_2022.pdf

HASH SHA1 :34A1FE599EE8816784AA52C8E3F2A2F3311707A9

Código CSV :682260581321443713931368
Ver Fichero: convenio_validacions_universidades_2022.pdf
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Apartado 4: Anexo 1
Nombre :2024_GR_4.1_Planificación de las enseñanzas.pdf

HASH SHA1 :B82BD01418435235EE58339671EEDCB652955CEF

Código CSV :756987802844589278676938
Ver Fichero: 2024_GR_4.1_Planificación de las enseñanzas.pdf
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Apartado 5: Anexo 1
Nombre :2024_GR_5.1_Personal académico.pdf
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Apartado 5: Anexo 2
Nombre :2024_GR_5.2_Personal de apoyo.pdf
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Apartado 6: Anexo 1
Nombre :2024_GR_Recursos materiales.pdf
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Ver Fichero: 2024_GR_Recursos materiales.pdf
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Apartado 7: Anexo 1
Nombre :Cronograma.pdf
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Código CSV :689545201708637193406969
Ver Fichero: Cronograma.pdf
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Apartado 8: Anexo 1
Nombre :2024_GR_1.14_Perfil de egreso.pdf

HASH SHA1 :441AED5F1306B8166F097E9E17ACD10628357549

Código CSV :756986296832951734651798
Ver Fichero: 2024_GR_1.14_Perfil de egreso.pdf

C
SV

: 7
57

25
80

83
69

80
66

56
79

22
56

2 
- V

er
ifi

ca
bl

e 
en

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ed
uc

ac
io

n.
go

b.
es

/c
id

 y
 C

ar
pe

ta
 C

iu
da

da
na

 h
ttp

s:
//s

ed
e.

ad
m

in
is

tra
ci

on
.g

ob
.e

s

https://sede.educacion.gob.es/cid/756986296832951734651798.pdf
https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=757258083698066567922562


Identificador : 2503954 Fecha : 25/06/2024

57 / 58

Apartado Informe del SIGC: Anexo 1
Nombre :GR_Informe SGC.pdf
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Ver Fichero: GR_Informe SGC.pdf
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1.10 Justificación del título  


a) Interés académico, científico, profesional y social del título 


El título de Grado en Robótica por la USC se comenzó a impartir en el curso 2019/20, 
tras la autorización de la implantación del título por parte de la Xunta de Galicia (Orden del 
5/08/2019 publicada en el DOG del 14/08/2019) y siguiendo el plan de estudios publicado 
en el BOE del 08/07/2020. 


La justificación del interés académico, científico profesional y social del título incluida en 
la memoria original sigue plenamente vigente en el momento actual. 


Apartado 2.1 de https://sede.educacion.gob.es/cid/338994414605085562299664.pdf 


En los cuatro cursos transcurridos desde la implantación los datos de estudiantes 
matriculados, las notas de acceso y la satisfacción de los grupos de interés con el desarrollo 
del título son plenamente satisfactorios, lo que remarca el interés social del título. Debe 
señalarse asimismo que el número creciente de administraciones, entidades y empresas con 
los que se firman nuevos convenios para prácticas en empresa y/o colaboración para la 
investigación en este ámbito. 


La modificación sustancial que se plantea en esta memoria está motivada por la entrada 
en vigor del Real Decreto 822/2021, de 28 de septiembre, por el que se establece la 
organización de las enseñanzas universitarias y del procedimiento de aseguramiento de su 
calidad, que obliga a realizar un cambio en la duración de la mención de AgroRobótica 
(actualmente 30 ECTS) para que se adecúe a lo indicado en el artículo 13.3, donde se exige 
que la duración de la mención sea como mínimo del 20 % de la carga de créditos total del 
título de grado (48 ECTS). 


Siguiendo las indicaciones de la ACSUG, se ha decidido que los estudiantes que opten 
por la mención de AgroRobótica deben, además de cursar los 30 ECTS optativos del título en 
asignaturas de mención, realizar las prácticas externas obligatorias y el Trabajo Fin de Grado 
en el mismo ámbito temático de la mención. La Comisión Académica y la Dirección de la EPS 
de Enxeñaría velarán porque haya suficiente oferta de prácticas y de temas de TFG en este 
ámbito, tal y como se justifica en el apartado correspondiente de esta memoria. 


Una vez iniciado el procedimiento de modificación de la memoria, se realizan otros 
cambios de menor relevancia para adecuar el documento a los nuevos formatos. Entre otras 
cuestiones, se indica el ámbito del conocimiento, se actualizan las normativas académicas 
de aplicación y se revisan los resultados del aprendizaje y los contenidos descritos en las 
fichas de las asignaturas para adaptarlos a la experiencia acumulada en los años de 
impartición del Grado. 


Resumen de las modificaciones llevadas a cabo en la Memoria del Grado en Robótica 
en 2023 


-Los estudiantes que opten por la mención de AgroRobótica deben cursar las prácticas 
en empresa y realizar el Trabajo Fin de Grado en ese ámbito. 


-Se indica el ámbito de conocimiento del título. 


-Se adapta la redacción de los resultados del aprendizaje del título a la nueva 
nomenclatura de conocimientos, habilidades o destrezas y competencias, sin alterar los 
objetivos. 


-Se revisan los contenidos de las asignaturas. 


-Se revisan y actualizan las normativas de aplicación a la docencia 


-Se actualizan las tablas de recursos humanos, el inventario de recursos materiales y el 
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listado de convenios para la realización de prácticas en empresa. 


-Se incorpora en la lista de optativas la asignatura Electrónica Industrial 


-Se sustituye la asignatura Robótica en la Agroindustria, de la mención de AgroRobótica 
por Smart Water 


-Se modifican los criterios generales de evaluación. 


 


b) Procedimientos de consulta internos y externos utilizados para la elaboración del 
plan de estudios 


 


La memoria verificada del título se elaboró por parte de la Comisión de Redacción 
nombrada por el Rector de la USC y siguió todos los procedimientos indicados en la 
normativa interna de la Universidad. 


Apartado 2.2.1 de https://sede.educacion.gob.es/cid/338994414605085562299664.pdf 


También se estableció un procedimiento de consulta externo con informes emitidos por 
empresas y contactos con otras universidades que se incorporaron en su momento en las 
fichas de las asignaturas y en la estructura del plan de estudios. 


Apartado 2.2.2 de https://sede.educacion.gob.es/cid/338994414605085562299664.pdf 


 


La modificación de la memoria realizada en el curso 2022/23 se lidera desde la Comisión 
de Título del Grado en Robótica, con la implicación de todo el profesorado actual del título y 
se realiza siguiendo el procedimiento en el Sistema de Garantía de Calidad. Aprobándose en 
los sucesivos órganos de la USC (Comisión de Calidad, Junta de Escuela, Comisión de 
Titulaciones del Claustro, Consejo de Gobierno y Consejo Social) con los plazos de 
información pública y alegaciones establecidos en la normativa. 


Dado que los cambios realizados no modifican los objetivos formativos del título y solo 
afectan parcialmente a la estructura de la mención de AgroRobótica no han sido necesarios 
nuevos referentes externos que evalúen la memoria. 


 


c) Incardinación en el contexto de la planificación estratégica de la universidad o del 
sistema universitario de la Comunidad Autónoma, la oferta global de títulos y 
potencialidad de la/s universidad/es que lo imparten para alcanzar los resultados de 
aprendizaje planificados 


 


En la memoria verificada del título se justifica la diferenciación de títulos dentro de la 
misma universidad (apartado 2.3) y dentro del Sistema Gallego de Universidades (apartado 
2.4)  


Apartado 2.2.1 de https://sede.educacion.gob.es/cid/338994414605085562299664.pdf 


La titulación de Graduado o graduada en Robótica por la USC es novedosa y única en el 
Sistema Universitario de Galicia y se alinea con los objetivos de Galicia 2030 y la propuesta 
de nuevas titulaciones de Máster que incluyen el de Vehículos Autónomos, 
interuniversitario con sede en la EPS de Enxeñaría, que sería la continuación de estudios 
más natural para sus egresados. 


Una vez finalizado el proceso de implantación del grado, la Universidade de Santiago de 
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Compostela tiene todos los recursos humanos y materiales necesarios para alcanzar los 
resultados de aprendizaje planificados en esta memoria. 


 


Perfiles fundamentales de egreso a los que se orientan las enseñanzas 


Este grado tiene como misión formar graduados en campos altamente especializados de 
la Robótica, Automática, Comunicaciones, Inteligencia computacional y Sistemas 
Sensoriales.  


En las próximas décadas, la importancia de la robótica demandará muchos profesionales 
graduados en este ámbito debido a las necesidades en el ámbito industrial, en el sector 
servicios, agricultura de precisión y sus aplicaciones inherentes 


En materia laboral, los/as profesionales técnicos en robótica tienden a encontrar empleo 
en el desarrollo de una robotización altamente especializada de los procesos productivos en 
el ámbito industrial y de servicios. Sin embargo, si bien es un ámbito del empleo que 
mantiene una alta demanda, se trata de un sector que requiere de una mejor definición, 
puesto que la labor que puede abarcar el/la profesional de la robótica es superior y de 
mayor especialización que aquellas tareas que tradicionalmente se asignaban a un/a 
ingeniero/a titulado en informática o industria, si bien nunca con el grado de especialización 
que puede ofrecer un/a titulado/a formado exclusivamente en robótica. 


Otro aspecto de indudable relevancia es la oferta educativa de la Consellería de Cultura, 
Educación e Ordenación Universitaria con la materia de libre configuración autonómica de 
elección para los centros docentes en las etapas de educación secundaria obligatoria y 
bachillerato de “Robótica” y con la puesta en marcha en Formación Profesional del Ciclo 
Superior de “Automatización y robótica industrial”. 


En conclusión, la demanda económica y laboral derivada de la automatización y la 
robótica es constante y sostenida desde hace décadas, pero su asentamiento como sector 
económico y la tendencia a aplicar estos procesos a la práctica totalidad de los sectores 
productivos ponen de manifiesto la necesidad de una mayor especialización que ya no 
puede ser abarcada desde el enfoque generalista que ofrecen los estudios en ingeniería. 


Los alumnos egresados del grado saben planificar y diseñar procesos automatizados 
flexibles, desarrollar aplicaciones en robótica, diseñar nuevos sistemas robóticos 
inteligentes, así como software que aporte inteligencia artificial en robots para que 
procesando información sensorial puedan interactuar de manera autónoma sobre el 
entorno. De forma más transversal, los alumnos del grado también pueden trabajar en 
empleos enfocados a la aplicación de inteligencia artificial en diferentes ámbitos y tipos 
diferentes de máquinas. Por este motivo, un alumno que curse los estudios del grado, 
adquiere un perfil caracterizado por: 


 
1. Conocimiento profundo en robótica: el egresado posee un conocimiento sólido y 


profundo en las áreas fundamentales de la robótica, incluyendo cinemática, dinámica, 
control, percepción y planificación de robots. 


2. Dominio de herramientas y tecnologías: Está familiarizado y domina una variedad de 
herramientas, tecnologías y plataformas utilizadas en robótica, incluyendo software de 
simulación, sistemas embebidos, sensores y actuadores. Además, posee conocimientos 
en tecnología eléctrica y electrónica, comprendiendo principios de circuitos, sistemas 
de control y dispositivos electrónicos utilizados en la construcción y operación de 
sistemas robóticos. 


3. Automática y robótica industrial: Tiene conocimientos de automática y robótica 
industrial, incluyendo control de sistemas dinámicos, sistemas de control en tiempo 
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real, y aplicaciones industriales de robótica, como manipulación, ensamblaje, soldadura 
y transporte automatizado. 


4. Diseño y desarrollo de sistemas robóticos: Es capaz de diseñar, desarrollar y desplegar 
sistemas robóticos completos, desde la concepción y especificación hasta la 
implementación y pruebas, aplicando principios de ingeniería de software y gestión del 
hardware. 


5. Programación avanzada: Posee habilidades avanzadas de programación en múltiples 
lenguajes y entornos estado del arte, para el correcto desarrollo de algoritmos de 
control, planificación de movimiento y procesamiento de datos. 


6. Integración multidisciplinar: tiene la capacidad de integrar conocimientos y técnicas de 
diversas disciplinas, como la mecánica, la electrónica, la informática y la inteligencia 
artificial, para resolver problemas complejos en el campo de la robótica. 


7. Innovación y creatividad: Es capaz de generar ideas innovadoras y soluciones creativas 
para abordar desafíos en el diseño, construcción y operación de sistemas robóticos, y 
tiene la capacidad de llevar a cabo investigaciones aplicadas en el campo de la robótica. 


8. Trabajo en equipo y comunicación: tiene habilidades efectivas para trabajar en equipos 
multidisciplinares, colaborar con colegas en diferentes áreas y comunicarse de manera 
clara y efectiva tanto de forma oral como escrita. 


9. Ética y responsabilidad profesional: de forma transversal a lo largo del título el alumno 
entiende la necesidad de actuar con integridad y ética profesional en todas sus 
actividades, cumpliendo con los estándares de claridad y seguridad en el desarrollo y 
operación de sistemas robóticos, y considerando siempre el impacto social y ambiental 
de sus acciones. 


 
Este perfil de egreso describe las habilidades, conocimientos y capacidades específicas que se 
espera que un titulado adquiera durante su formación académica en este grado. Está orientado 
hacia el desarrollo de competencias técnicas sólidas, así como habilidades interpersonales y 
éticas necesarias para el éxito de los egresados en el campo de la robótica. 
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1.14.a) Perfiles fundamentales de egreso a los que se orientan las enseñanzas 


Este grado tiene como misión formar graduados en campos altamente especializados de 
la Robótica, Automática, Comunicaciones, Inteligencia computacional y Sistemas 
Sensoriales.  


En las próximas décadas, la importancia de la robótica demandará muchos profesionales 
graduados en este ámbito debido a las necesidades en el ámbito industrial, en el sector 
servicios, agricultura de precisión y sus aplicaciones inherentes 


En materia laboral, los/as profesionales técnicos en robótica tienden a encontrar empleo 
en el desarrollo de una robotización altamente especializada de los procesos productivos en 
el ámbito industrial y de servicios. Sin embargo, si bien es un ámbito del empleo que 
mantiene una alta demanda, se trata de un sector que requiere de una mejor definición, 
puesto que la labor que puede abarcar el/la profesional de la robótica es superior y de 
mayor especialización que aquellas tareas que tradicionalmente se asignaban a un/a 
ingeniero/a titulado en informática o industria, si bien nunca con el grado de especialización 
que puede ofrecer un/a titulado/a formado exclusivamente en robótica. 


Otro aspecto de indudable relevancia es la oferta educativa de la Consellería de Cultura, 
Educación e Ordenación Universitaria con la materia de libre configuración autonómica de 
elección para los centros docentes en las etapas de educación secundaria obligatoria y 
bachillerato de “Robótica” y con la puesta en marcha en Formación Profesional del Ciclo 
Superior de “Automatización y robótica industrial”. 


En conclusión, la demanda económica y laboral derivada de la automatización y la 
robótica es constante y sostenida desde hace décadas, pero su asentamiento como sector 
económico y la tendencia a aplicar estos procesos a la práctica totalidad de los sectores 
productivos ponen de manifiesto la necesidad de una mayor especialización que ya no 
puede ser abarcada desde el enfoque generalista que ofrecen los estudios en ingeniería. 
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4_ PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZAS 


4.1. Estructura básica de las enseñanzas 
 
La estructura del título no se cambia por la modificación de la memoria de título de 


2023, de modo que siguen manteniéndose la información general incluida en: 
https://sede.educacion.gob.es/cid/333291561572217083869809.pdf 
 
La modificación solo introduce que las condiciones de terminación del título para los 


estudiantes que cursan la mención de AgroRobótica indican que las prácticas externas y la 
temática del Trabajo Fin de Grado estén asociadas al ámbito de esa mención. 


La asignatura optativa de la mención de AgroRobótica se sustituye en la memoria 
modificada por otra asignatura del ámbito agroforestal centrada en la automatización del ciclo 
del agua que se denomina Smart Water. Esta asignatura de optativa de “Smart Water” se ha 
incluido en el plan de estudios, y en particular en la mención, con el propósito de proporcionar 
a los estudiantes una formación integral y multidisciplinar en el ámbito de la automatización 
del ciclo del agua.  La gestión eficiente de los recursos hídricos es un desafío global de gran 
relevancia, especialmente en el sector agrícola, donde el agua es un recurso fundamental para 
la producción de alimentos. La aplicación de tecnologías de automatización y robótica en la 
gestión del agua, ofrece soluciones innovadoras para optimizar el uso de los recursos hídricos, 
mejorar la eficiencia en el riego y reducir el impacto ambiental. La asignatura de "Smart Water" 
abordará temas como la monitorización y control de la calidad del agua, la optimización de 
sistemas de riego mediante sensores y actuadores, la gestión inteligente de redes de 
distribución de agua, y el desarrollo de sistemas autónomos para la detección y prevención de 
fugas. De esta manera, los estudiantes adquirirán conocimientos y habilidades avanzadas en el 
diseño, implementación y operación de soluciones tecnológicas para la gestión sostenible del 
agua en el sector agrícola, contribuyendo así al desarrollo de una agricultura más eficiente, 
productiva y respetuosa con el medio ambiente. 


 
En el listado de posibles asignaturas optativas se incluye una asignatura adicional 


Electrónica Industrial, pero sin modificar los créditos ofertados cada curso académico. La 
asignatura "Electrónica Industrial" se ha incluido en el plan de estudios del grado de robótica 
con el objetivo de proporcionar a los estudiantes una formación sólida en los fundamentos de 
la electrónica aplicada a entornos industriales. En el contexto de la robótica, donde la 
interacción con dispositivos y sistemas electrónicos es fundamental, es crucial que los 
estudiantes adquieran conocimientos y habilidades en áreas como la conversión de señales 
analógicas a digitales (AD/DA), la gestión de la energía, y los sistemas de alimentación y 
captación de energía. La comprensión de estos conceptos es esencial para el diseño, desarrollo 
y mantenimiento de sistemas robóticos eficientes y fiables, así como para su integración en 
entornos industriales y aplicaciones prácticas. 


 


4.1.a) Resumen del plan de estudios 


Distribución de créditos 


 


 
Créditos para 


cursar 
Créditos 


ofertados 
Formación básica 60 60 


Créditos obligatorios 126 126 


Créditos optativos (incluidos 30 102 
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los correspondientes a las 
prácticas optativas)  
Prácticas externas (sólo si son 
obligatorias) 


12 
12 


Créditos trabajo fin de grado 12 12 


Total créditos 240 276 


 


Distribución temporal de las materias: 
 
 


PRIMER CURSO 
1º SEMESTRE ECTS Carácter 2º SEMESTRE ECTS Carácter 


Matemáticas I  6 FB  Estadística  6 FB  


Física  I  6 FB  Física  II  6 FB  
CAD. Expresión Gráfica 
Normalizada   6 FB  Electrónica digital  6 FB  


Fundamentos de Programación  6 FB  Algorítmica y Estructuras de Datos  6 FB  


Matemáticas II  6 FB  Proyectos Integrados I  6 OB  
TOTAL 30  TOTAL 30  


 
SEGUNDO CURSO 


1º SEMESTRE ECTS Carácter 2º SEMESTRE ECTS Carácter 


Matemáticas III  6 FB  Percepción y Procesado de 
Señales  6 OB 


Tecnología Eléctrica  6 OB  Automatización  6 OB 


Mecanismos y Sensores  6 OB  Sistemas Encajados  6 OB 
Plataformas Software en 
Robótica  6 OB  Teoría de Control  6 OB 


Fundamentos de Automática  6 OB  Proyectos Integrados II  6 OB 
TOTAL 30  TOTAL 30  


 
TERCER CURSO 


1º SEMESTRE ECTS Carácter 2º SEMESTRE ECTS Carácter 
Redes y Comunicaciones  6 OB  Robótica adaptativa  OB  OB 


Robótica Industrial  6 OB  Computación distribuida para 
sistemas multirrobot  OB  OB 


Visión Artificial  6 OB  Aprendizaje automático  OB  OB 


Agentes inteligentes  6 OB  Optativa 2  OP  OP 


Optativa 1  6 OP  Optativa 3  OP  OP 
TOTAL 30  TOTAL 30  


 
CUARTO CURSO 


1º SEMESTRE ECTS Carácter 2º SEMESTRE ECTS Carácter 
Robótica móvil  6 OB  Proyectos Integrados III  6 OB C
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Robótica aérea  6 OB  Prácticas Externas Obligatorias  12 OB 


Robótica de Servicios  6 OB  Trabajo Fin de Grado  12 OB 


Optativa 4  6 OP     
Optativa 5  6 OP     


TOTAL 30  TOTAL 30  


 


Nombre de la ASIGNATURA  Curso  ECTS  Nombre de la ASIGNATURA  Curso  ECTS  


OPTATIVAS AGROROBÓTICA  
1er Semestre  (30 ECTS)  2º Semestre  (30 ECTS)  


Economía del Sistema 
Agroalimentario y Forestal  3º  6,0  Robótica aplicada al Medio Forestal 


y Natural  3º  6,0  


Agricultura Inteligente  4º  6,0  SMART WATER  3º  6,0  
Plataformas robotizadas de uso 


agroforestal  4º  6,0  Teledetección mediante drones y 
satélites  3º  6,0  


 


 


 


Nombre de la ASIGNATURA  Curso  ECTS  Nombre de la ASIGNATURA  Curso  ECTS  


OPTATIVAS LIBRES  
1er Semestre  (30 ECTS)  2º Semestre  (30 ECTS)  


Fundamentos de Emprendimiento y 
Gestión Empresarial  3º  6,0  Tecnología y Resistencia de 


Materiales  3º  6,0  


Interacción Persona-Robot  3º  6,0  Agentes Conversacionales  3º  6,0  


Electrónica Industrial 3º 6,0 Gestión de datos para Robótica  3º  6,0  


Servicios Web de Sensores  4º  6,0  Visión Artificial Avanzada  3º  6,0  
Dispositivos y ecosistemas 


robotizados  4º  6,0     


Simulación Gráfica con CAD de 
sistemas robotizados  4º  6,0        


Calidad y Pruebas en Robótica  4º  6,0     


 


Estructura por módulos: 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Expresión Gráfica CAD. 
Expresión 
Gráfica 
Normalizada 


Formación 
básica 


1º 6 Presencial 


Total ECTS 6 C
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MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Física 
Física I 


Formación 
básica 


1º 6 Presencial 


Física II 
Formación 
básica 


2º 6 Presencial 


Electrónica 
Digital 


Formación 
básica 


2º 6 Presencia 


Total ECTS 18 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Informática Fundamentos 
de 
Programación 


Formación 
básica 


1º 6 Presencial 


Algorítmica y 
Estructuras de 
Datos 


Formación 
básica 


2º 6 Presencial 


Total ECTS 12 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Matemáticas 
Matemáticas I Formación 


básica 
1º 6 Presencial 


Matemáticas II 
Formación 
básica 


1º 6 Presencial 


Matemáticas 
III 


Formación 
básica 


3º 6 Presencia 


Estadística Formación 
básica 


2º 6 Presencia 


Total ECTS 24 
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MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Automática Automatización Obligatoria 4º 6 Presencial 


Fundamentos 
de Automática 


Obligatoria 3º 6 Presencial 


Teoría de 
Control 


Obligatoria 4º 6 Presencia 


Tecnología 
Eléctrica 


Obligatoria 3º 6 Presencia 


Total ECTS 24 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Comunicación y 
Sistemas 


Redes y 
Comunicaciones 


Obligatoria 5º 6 Presencial 


Sistemas 
Encajados 


Obligatoria 4º 6 Presencial 


Total ECTS 12 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Inteligencia 
Computacional 


Agentes 
Inteligentes 


Obligatoria 5º 6 Presencial 


Aprendizaje 
Automático 


Obligatoria 6º 6 Presencial 


Robótica 
Adaptativa 


Obligatoria 6º 6 Presencial 


Total ECTS 18 
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Mecanismos de coordinación de la actividad docente (Guía ACSUG) 
 
El SGIC del centro recoge en el proceso de Desarrollo de las enseñanzas los sistemas de 
coordinación de la actividad docente.  


 


Prácticas académicas externas 


El alumno deberá de cursar un total de 12 créditos ECTS de prácticas en empresa, en la que 
pondrá en práctica las competencias, habilidades y conocimientos adquiridos en el grado. El 
alumno podrá elegir entre una de las más de 500 empresas con convenio con la EPS de 
Enxeñaría existentes actualmente o bien proponer otra tipología, siendo necesario suscribir 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Robótica Computación 
Distribuida para 
Sistemas 
Multirrobot 


Obligatoria 6º 6 Presencial 


Mecanismos y 
Sensores 


Obligatoria 3º 6 Presencial 


Robótica aérea Obligatoria 7º 6 Presencial 


Robótica de 
Servicios 


Obligatoria 7º 6 Presencial 


Robótica 
Industrial 


Obligatoria 5º 6 Presencial 


Robótica móvil Obligatoria 7º 6 Presencial 


Plataformas 
Software en 
Robótica 


Obligatoria 3º 6 Presencial 


Proyectos 
Integrados I 


Obligatoria 2º 6 Presencial 


Proyectos 
Integrados II 


Obligatoria 4º 6 Presencial 


Proyectos 
Integrados III 


Obligatoria 8º 6 Presencial 


Total ECTS 60 


MÓDULO MATERIA CARÁCTER SEMESTRE ECSTS MODALIDAD 


Sistemas sensoriales Visión Artificial Obligatoria 5º 6 Presencial 


Percepción y 
Procesado de 
Señales 


Obligatoria 4º 6 Presencial 


Total ECTS 12 
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un convenio entre la USC y la empresa. El alumno contará durante el desarrollo de sus 
prácticas en empresa con un tutor académico, docente del título, y un tutor profesional, 
perteneciente a la empresa. 


El listado completo de las empresas e instituciones con convenio con la EPSE para la 
realización de prácticas externas puede ser consultado en la web del centro: 


https://www.usc.gal/es/centro/escuela-politecnica-superior-ingenieria/practicas 


Además, tanto los profesores como los alumnos podrán proponer nuevos convenios entre la 
USC y otras empresas o instituciones, siendo necesario que estén firmados antes de la 
incorporación del alumnado. 


La Comisión del Título asignará al alumno un tutor académico entre el PDI del Centro, que 
hará un seguimiento del trabajo realizado por el alumno y velará por la calidad de la estancia 
realizada, y un tutor externo en la empresa, encargado de garantizar las condiciones 
apropiadas para la realización de las prácticas. 


El título de Grado está completamente implantado en la actualidad y, cumpliendo con el 
programa previsto, se han firmado nuevos convenios para garantizar la oferta los estudiantes 
de este título. En este primer curso con las prácticas en empresa implantadas, ha quedado un 
gran número de plazas ofertadas sin solicitar por parte de los estudiantes. 


La Comisión del Título elaborará una memoria anual recogiendo la información relevante de 
centros asignados, satisfacción de los estudiantes, valoración de los tutores, etc. de acuerdo 
con lo establecido en el Sistema de Garantía Interna de la Calidad (SGIC) de la EPSE, de forma 
particular en el Proceso PC-08 Gestión de Prácticas Externas. Como se indica en el capítulo 9 
de la presente memoria, el SGIC de la EPSE ha sido verificado por la ACSUG, y puede 
consultarse en: 


https://www.usc.gal/es/centro/escuela-politecnica-superior-
ingenieria/calidad/documentacion-sgc 


Para la realización de las prácticas externas, los procedimientos se ajustan a la normativa de 
prácticas externas de la EPS de Ingeniería. 


 


Trabajo Fin de Grado (TFG) 


Con una carga docente de 12,0 ECTS, el Trabajo Fin de Grado, podrá presentarse y 
defenderse cuando el alumnado tenga superados todos los demás créditos necesarios para la 
obtención del título, es decir, 228 ECTS. 


La presentación se hará en acto público, salvo en los casos establecidos en la normativa 
vigente sobre la confidencialidad de los datos empleados o los resultados obtenidos. 


 


Menciones: descripción y organización 


El título de Grado incluye la posibilidad de que el estudiante realice la mención de 
AgroRobótica o que finalice sin especialidad. 


Para obtener la especialidad el estudiante deberá cursar el módulo optativo (30 ECTS) en 
asignaturas de la mención, así como realizar las Prácticas Externas (PE) y el Trabajo Fin de 
Grado (TFG) en temáticas relacionadas con robótica aplicada al sector agrícola o forestal. Para 
ello la Comisión de Título del Grado indicará a cada estudiante las temáticas que son 
adecuadas para la especialidad en lo que se refiere a PE y TFG.  C
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El alumno que desee finalizar el Grado sin especialidad deberá cursar el módulo optativo en 
la oferta de asignaturas optativas del título, sin estar obligado a que sean del mismo módulo, 
y realizar las Prácticas Externas y el Trabajo Fin de Grado en cualquier temática acorde con el 
título propuesto, pero sin la obligación de que esté vinculada al citado ámbito. 


Con respecto a la realización de las Prácticas Externas en el ámbito de la especialidad debe 
destacarse que la mayor parte de los convenios que tenía establecidos la EPS de Ingeniería 
era con empresas del ámbito agroforestal, con amplia tradición en el centro, por lo que la 
posible demanda de prácticas por parte de los estudiantes que quieran hacer esta mención 
está sobradamente cubierta. 


Del mismo modo, el PDI involucrado en la docencia de las asignaturas de la mención de 
AgroRobótica ha propuesto líneas temáticas y temas de TFG en número suficiente para los 
estudiantes del Grado. 
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4.1.b) Plan de estudios detallado (por materia) 


 
Denominación: CAD. Expresión Gráfica Normalizada 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


1º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
 


El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 


Con01. Conocer programas informáticos de diseño y visualización de esquemas de circuitos, estructuras y 
mecanismos 
Con02. Adquirir los conocimientos precisos para la resolución grafica de los problemas geométricos del diseño. 
Con03. Conocer la representación gráfica de los elementos de máquina, tolerancias y acabados superficiales del 
proceso de fabricación. 


Destreza: 
H/D01. Tener capacidad para interpretar y crear la documentación gráfica precisa para el diseño de Sistemas 
mecánicos robotizados. 
H/D02.Tener capacidad de visión espacial y conocimiento de las técnicas de representación gráfica, que permitan 
el diseño y la interpretación de planos de sistemas mecánicos y de circuitos eléctricos y electrónicos. 
H/D03. Modelar en 3D parametrizado los elementos de sistemas mecánicos mediante programas informáticos de 
diseño y visualización. 


Competencia: 
Comp01. Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para el diseño e interpretación de planos y 
esquemas. 
 
Contenidos:  


- Normalización de la documentación Gráfica Técnica.  
- Fundamentos de la representación de la forma tridimensional, mediante los sistemas de proyección 


utilizados en geometría descriptiva con la ayuda de los programas de CAD.  
- Cálculo gráfico con CAD.   
- Modelado   tridimensional   parametrizado   de   elementos mecánicos. 
- Simulación básica de los sistemas mecánicos parametrizados en función de la variación de un parámetro de 


forma. 
   


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 6 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


42 100 
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Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aula invertida 
Portafolio 
 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
 


Denominación: Fundamentos de Programación 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


1º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con04. Conocer los componentes básicos de un computador, su funcionalidad y las relaciones entre ellos. C
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Con05. Entender los conceptos y técnicas básicos de la programación desde un enfoque general. 
Destreza: 


H/D04. Resolver problemas de programación básica aplicando adecuadamente los tipos de datos y las estructuras 
de control 
H/D05. Aplicar los principios de la programación procedural y programación modular. 


Competencia:   
Comp02. Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica.  
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la programación 
de ordenadores con técnicas clásicas y desde una perspectiva práctica.  


Introducción: representación de la información y herramientas básicas de programación 
Lenguajes de programación para robótica 
Estructuras de control 
Programación funcional 
Tipos estructurados de datos 
Cálculo Científico y técnico en robótica 
Ficheros y gestión de datos para robótica 
Diseño, verificación y validación de programas. Documentación 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 12 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


36 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 
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Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Física I 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


1º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
No No No 


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
 
Al terminar con éxito esta asignatura, los y las estudiantes serán capaces de: 
 
Conocimiento: 


Con06. Comprender los conceptos básicos sobre las leyes generales del electromagnetismo. 
Con07. Conocer los fundamentos de la electrónica analógica. 


Destreza: 
H/D06. Solucionar problemas que involucran cuestiones de electromagnetismo en el ámbito de robótica. 
H/D07. Manejar los instrumentos propios de un laboratorio de electrónica básica. 
H/D08. Saber utilizar las técnicas de análisis de circuitos tanto en corriente continua y alterna como en circuitos 
electrónicos. 


Competencia: 
Comp03. Entender, en problemas de ingeniería, los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la 
robótica: estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. 


 
 


Contenidos:  
Bases de campo eléctrico, magnético e inducción. Teoría de circuitos de corriente continua y alterna.   
Electrónica analógica: componentes electrónicos, amplificadores, filtros, semiconductores, transistores. 
 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


12 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES C
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Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Matemáticas I 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


1º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con08. Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica 
Con09. Conocer y manejar con soltura los conceptos y técnicas descritas en los contenidos de la materia 
Con10. Conocer un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creatividad, la precisión y el rigor 


Destreza: 
H/D09. Aplicar correctamente las técnicas vistas en el marco de la materia para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 


Competencia:   
Comp04. Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos 
matemáticos acerca de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, 
funciones de variable compleja, métodos numéricos, cálculo de probabilidades y estadística… 
 
Contenidos:  C
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El cuerpo de los números reales. El cuerpo de los números complejos. Espacio vectorial euclidiano. Aplicaciones 
lineales. Transformaciones ortogonales. Diagonalización de endomorfismos. Formas cuadráticas. Espacio afín 
euclidiano. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 36 100 
Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 0 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Matemáticas II 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


1º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: C
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Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con08. Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica 
Con09. Conocer y manejar con soltura los conceptos y técnicas descritas en los contenidos de la materia 
Con10. Conocer un método de trabajo científico basado en el orden lógico, la creatividad, la precisión y el rigor 


Destreza: 
H/D09. Aplicar correctamente las técnicas vistas en el marco de la materia para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 


Competencia:   
Comp04. Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos 
matemáticos acerca de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, 
funciones de variable compleja, métodos numéricos, cálculo de probabilidades y estadística… 
 
Contenidos:  


Conceptos topológicos básicos en R, R2 e R3. Cálculo diferencial e integral de funciones de variables reales.  Integrales 
sobre curvas y superficies. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 36 100 
Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 0 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Algorítmica y Estructuras de Datos 
 C
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CARÁCTER OB  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


2º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con11. Conocer estructuras de datos para la organización de la información que permita la obtención de 
algoritmos eficientes. 
Con12. Conocer las familias más importantes de problemas algorítmicos y estudiar diferentes esquemas o 
paradigmas de diseño aplicables para resolverlos. 


Destreza: 
H/D10. Desarrollar la capacidad de abstracción y de generalización para buscar soluciones alternativas en el 
diseño de un programa. 
H/D11. Emplear las técnicas algorítmicas básicas que permitan abordar el desarrollo de programas correctos y 
eficientes en tiempo y espacio para resolver problemas no triviales con el menor coste computacional posible. 
H/D12. Aplicar el paradigma orientado a objetos en el desarrollo de aplicaciones, identificando posibles 
estrategias de solución a problemas con conceptos como la herencia, el polimorfismo o el encapsulamiento. 


Competencia:   
Comp02.Programar algoritmos, con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la programación 
de ordenadores con técnicas clásicas y desde una perspectiva práctica.  


Abstracción y Tipos Abstractos de Datos 
Programación Orientada a Objetos. Análisis de Algoritmos 
Estructuras de Datos lineales 
Diseño Recursivo. Estrategias y técnicas algorítmicas 
Ordenación y Búsqueda  
Estructuras de Datos Complejas: Árboles y Grafos 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 
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METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Electrónica digital 
 
CARÁCTER Formación Básica  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


2º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaz de: 
Conocimiento: 


Con14. Conocer los fundamentos de lenguajes de descripción de dispositivos hardware. 
Con15. Conocer las herramientas de diseño y programación de un sistema digital, así como la interacción entre sus 
diferentes elementos. 


Destreza: 
H/D13. Planificar de forma correcta la estructura global de un sistema digital, así como la interacción entre sus 
diferentes elementos y simular su comportamiento. 
H/D14. Analizar y diseñar circuitos combinacionales y secuenciales, síncronos y asíncronos. 
H/D15. Manejar herramientas de diseño y programación que permitan el correcto desarrollo de un sistema digital. 


Competencia:   
Comp05. Conocer los fundamentos y aplicaciones de la electrónica digital y microprocesadores 
 
Contenidos:  C
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Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la electrónica 
digital desde una perspectiva práctica. 
• Funciones lógicas. 
• Álgebra de Boole. 
• Puertas lógicas. 
• Implementación física: familias lógicas. 
• Síntesis de funciones lógicas. 
• Minimización. 
• Bloques combinacionales. 
• Sistemas secuenciales síncronos y asíncronos. 
• Dispositivos lógicos programables. 
• FPGAs. 
• Lenguajes de descripción de hardware. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


12 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Estadística 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


2º Semestre 
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LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con15. Conocer los métodos probabilísticos de utilidad en robótica probabilística. En particular, conocer las reglas 
de cálculo de probabilidad y los modelos de distribución de probabilidad subyacentes en el proceso de obtención 
de observaciones en la robótica y en la ingeniería. 
Con16. Conocer las técnicas de inferencia estadística y análisis de datos de utilidad en robótica. Entre otras, 
aquellas con aplicaciones en el procesado de la información obtenida por sensores. 


Destreza: 
H/D16. Aplicar correctamente en la robótica la técnica estadística que corresponda a cada problema e interpretar 
los resultados. 
H/D17. Realizar los cálculos necesarios para un análisis estadístico e interpretar los resultados obtenidos 
manejando el software R. 


Competencia:   
Comp04. Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos 
matemáticos acerca de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, 
funciones de variable compleja, métodos numéricos, cálculo de probabilidades y estadística… 
 
Contenidos:  
 
Análisis estadístico con R. 
Probabilidad y variables aleatorias.  
Análisis exploratorio de datos. 
Técnicas de inferencia estadística.  
Modelos de regresión.  
Técnicas de análisis multivariante.  


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas C
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Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Física II 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


2º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
 
Conocimiento: 


Con17. Conocer los fundamentos de la mecánica clásicas y sus leyes aplicadas a la robótica. 
Con18. Comprender el manejo de las herramientas matemáticas necesarias para localización-orientación de 
sistemas acoplados de cuerpos tridimensionales en el espacio, así como para su análisis cinético, estático y 
dinámico 


Destreza:   
H/D18. Aplicar estos conocimientos a brazos articulados y sistemas mecánicos funcionales de diferente diseño 
H/D19. Manejar los instrumentos propios de un laboratorio de mecánica básica. 


Competencia: 
Comp03. Entender, en problemas de ingeniería, los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la 
robótica: estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. 
 
Contenidos:  


Sistemas articulados de diferentes componentes. Herramientas matemáticas para la localización y orientación espacial 
de cuerpos rígidos. Cinemática directa. Manipulabilidad y estática de robots. Cinemática inversa. Dinámica. 
Trayectorias. 


GRUPOS DOCENTES C
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TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


12 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Proyectos Integrados I 
 
CARÁCTER OB  


ECTS 6 ECTS  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


2º 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con19. Saber cómo integrar en un proyecto conocimientos procedentes de distintos ámbitos como la física, C
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matemáticas, programación y electrónica digital. 
Destrezas: 
H/D20. Ensamblar y controlar un robot. 
H/D21. Diseñar e implementar comportamientos básicos en un robot. 


Competencias: 
Comp06. Diseñar, construir y programar robots. 
 
Contenidos:  


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


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 4 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


44 100 


Docencia clínica   
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 C
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Denominación: Matemáticas III 


 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


3º 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Conocimiento: 


Con08. Conocer las técnicas y los conceptos matemáticos específicos que se utilizan en robótica 
Con20. Entender la utilidad de las transformadas integrales para el análisis y resolución de diversos problemas. 
Con21. Identificar los principales tipos de ecuaciones diferenciales y resolverlos. 


Destreza: 
H/D22. Utilizar las funciones de variable compleja en la formulación de problemas de robótica 
H/D23. Aplicar las transformadas integrales a la resolución de diversos problemas de robótica 
H/D24. Desarrollar modelos matemáticos mediante ecuaciones diferenciales 


Competencia:   
Comp04. Capacidad de entender, y aplicar a diversos problemas de ingeniería robótica, los fundamentos 
matemáticos acerca de: álgebra lineal, geometría, cálculo diferencial e integral, ecuaciones diferenciales, 
funciones de variable compleja, métodos numéricos, cálculo de probabilidades y estadística… 
 
Contenidos:  


Funciones de variable compleja. Diferenciación compleja e integración compleja. Transformada de Fourier. 
Ecuaciones diferenciales. Métodos numéricos. 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 36 100 
Docencia interactiva seminario 12 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
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Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Fundamentos de automática 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


3er Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaces de: 
Conocimiento: 


Con22. Conocer las principales herramientas matemáticas empleadas para el modelado de sistemas. 
Con23. Conocer el concepto y aplicación del control automático y técnicas de control. 
Con24. Conocer la diferencia entre los distintos sistemas de control (lazo abierto, lazo cerrado, continuos y 
discretos) y las técnicas de análisis de estabilidad. 


Destreza: 
H/D25. Analizar la estabilidad de sistemas en el plano s y en el dominio de la frecuencia. 
H/D26. Analizar la respuesta temporal de un sistema. 


Competencia:   
Comp07. Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su 
modificación o actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la teoría de 
control desde una perspectiva práctica.  
- Introducción a los sistemas de control. 
- Identificación de sistemas y función de transferencia. 
- Modelado de sistemas dinámicos. 
- Estabilidad. 
- Análisis e identificación de la respuesta temporal. 
- Análisis de la respuesta transitoria. 
- Lugar de las raíces. C
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GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Mecanismos y sensores 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


3º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaz de: 
Conocimiento: 


Con25. Conocer los fundamentos de la sensorización en sistemas automatizados C
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Con26. Conocer los sensores pasivos y activos utilizados en robótica 
Con27. Conocer los principios básicos de los mecanismos en sistemas robóticos. 


Destreza: 
H/D27. Seleccionar los sensores y los mecanismos más adecuados para resolver un problema de robótica. 
H/D28. Ser capaz de combinar los conocimientos sobre instrumentación electrónica para diseñar nuevos 
dispositivos de medida. 
H/D29. Manejar adecuadamente las herramientas de cálculo utilizadas para el análisis y diseño de mecanismos. 


Competencia:   
Comp03. Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la 
robótica: estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. 
Comp08. Conocer los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la 
información captada. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a los mecanismos y 
sensores desde una perspectiva práctica. 
• Funcionamiento de sistemas eléctricos de medición. 
• Tipos de sensores: resistivos, inductivos, capacitivos, ópticos, sensores generadores. 
• Acondicionamiento de señal. 
• Sensorización básica y avanzada en robots. 
• Cinemática y dinámica de sistemas articulados. 
• Sistemas de transmisión : engranajes, poleas, levas, juntas. 
• Reductoras : cicloidales, epicicloidales, harmónicas, trenes de engranajes. 
• Transmisión hidráulica y neumática. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 10 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


14 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aula invertida C
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Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Plataformas Software en Robótica 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


3º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con28. Conocer los sistemas operativos robóticos actuales, conocer sus funcionalidades y su adecuación los 
diferentes tipos de plataformas robóticas y escenarios de uso. 
Con29. Conocer los diferentes middlewares y frameworks de programación de robots utilizando los lenguajes de 
programación más adecuados a las funcionalidades requeridas. 


Destreza: 
H/D30. Resolver problemas de programación de robots usando diferentes lenguajes sobre algún entorno 
(framework) multiplataforma 
H/D31. Desarrollo de programas usando las herramientas de desarrollo y depuración propias de la robótica, 
integradas en frameworks de programación de robots y simuladores. 
H/D32. Aplicar los simuladores de robots más extendidos y experimentar con los diferentes componentes que 
integran la arquitectura software de un robot. 


Competencia:   
Comp06. Diseñar, construir y programar robots. 
Comp09. Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al 
corriente de las nuevas tendencias en robótica. 
 


 
Contenidos:  


Sistemas operativos robóticos. Multiplatorma. Middlewares y Frameworks de programación de robots. 
Simuladores en robótica. Herramientas de desarrollo y depuración. Software libre en robótica. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 12 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


36 100 
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Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Tecnología Eléctrica 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


3er Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaces de: 
Conocimiento: 


Con30. Conocer las técnicas disponibles en el análisis de circuitos eléctricos y electrónicos. 
Con31. Conocer el funcionamiento de sistemas trifásicos equilibrados. 
Con32. Conocer los elementos de maniobra y seguridad en sistemas electrotécnicos. 
Con33. Conocer la normativa aplicable a instalaciones eléctricas y electrónicas. C
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Con34. Distinguir la tipología de máquinas eléctricas y motores disponibles. 
Destreza: 


H/D33. Analizar circuitos eléctricos y electrónicos en sistemas de corriente continua, monofásicos y trifásicos. 
H/D34. Calcular las características eléctricas de motores para el accionamiento de robots. 
H/D35. Dimensionar las necesidades energéticas de sistemas eléctricos en robots. 


Competencia:   
Comp10. Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, 
especialmente motores de CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o 
autónomos. 
 
Contenidos:  


Aplicación de circuitos de corriente alterna. Sistemas trifásicos equilibrados. Motores de corriente alterna y 
de corriente continua. Accionamiento de motores. Selección de motores para aplicaciones robóticas. 
Normativa y seguridad eléctrica. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aula invertida 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Automatización 
 
CARÁCTER OB  C
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ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


4º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaz de: 
Conocimiento: 


Con35. Conocer el funcionamiento de un autómata programable. 
Con36. Conocer los distintos tipos de sensores y actuadores existentes para aplicaciones robóticas e identificar sus 
ámbitos de aplicación. 
Con37. Conocer los lenguajes de programación existentes para la programación de autómatas programables. 


Destreza: 
H/D36. Desarrollar aplicaciones SCADA de supervisión de procesos. 
H/D37. Implementar sistemas de control basados en autómatas programables. 


Competencia:   
Comp11. Dominar la programación de autómatas en el campo de la robótica. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la automatización 
desde una perspectiva práctica. 
• Introducción a la automatización de tareas. 
• Elementos para la automatización. 
• El autómata programable o PLC. 
• Programación de PLC. 
• Mando o control secuencial. 
• Implementación de GRAFCET en PLC. 
• Actuadores hidráulicos y neumáticos. 
• Sistemas de visualización y supervisión de procesos. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
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Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Percepción y Procesado de Señales 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6 ECTS  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


6º 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con38. Interpretar la información contenida en una señal tanto en dominio del tiempo como en el de frecuencia. 
Con39. Conocer tanto las bases como técnicas más avanzadas de análisis y procesado de señales procedentes de 
sensores. 


Destrezas: 
H/D38. Diseñar e implementar filtros digitales y adaptativos. 
H/D39. Implementar  métodos de análisis espectral de señales deterministas y estocásticas. 
H/D40. Utilizar métodos de fusión e integración multisensorial. 


Competencias: 
Comp12. Ser capaz de aplicar las técnicas de análisis, procesado y detección de patrones adecuadas en distintos 
tipos de señales temporales. 
 
Contenidos:  


 
• Introducción al procesado digital de la señal: muestreo, cuantificación y reconstrucción. 
• Señales y sistemas discretos en el dominio del tiempo: sistemas lineales e invariantes, respuesta impulsional, 


convolución y correlación. 
• Análisis en el dominio de la frecuencia de señales continuas y discretas en el tiempo: Serie de Fourier y 


Transformada de Fourier. C
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• Transformada discreta de Fourier (DFT). Cálculo eficiente de la Transformada DFT: 
• Transformada Rápida de Fourier (FFT). 
• Diseño de filtros digitales.  
• Otros filtros: filtros adaptativos. 
• Fusión multisensorial.  


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica   
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Proyectos Integrados II 


 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


4º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés C
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Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
 


Conocimiento: 
Con40. Conocer las técnicas básicas de simulación de comportamientos de navegación autónoma. 
Con41. Conocer las técnicas de creación de mapas y de modelos de robots. 
Con42. Conocer las técnicas de control y de validación en robots reales. 


Destreza: 
H/D41. Aplicar técnicas de implementación de soluciones de navegación autónoma, para diferentes plataformas 
robóticas. 
H/D42. Aplicar técnicas de creación de modelos de robots, incluyendo su componente visual, física y las 
propiedades de simulación. 


Competencia: 
Comp08. Conocer los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento de la 
información captada. 
Comp09. Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al 
corriente de las nuevas tendencias en robótica. 
 
Contenidos:  


 
• Simulación de comportamientos de navegación autónoma para diferentes plataformas robóticas. 
• Validación de comportamientos de navegación autónoma en robots reales. 
• Creación de mapas y de modelos de robots (URDF). 
• Simulación y control real de robots de más altas prestaciones. 
• Introducción al uso de contenedores e imágenes. Alternativa a las máquinas virtuales. 
• Impresión 3D. 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario C
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Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Sistemas Encajados 
 
CARÁCTER OB  


ECTS 6 ECTS  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


4º 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con43. Explicar las características de los sistemas empotrados y de los microcontroladores. 
Con44. Conocer las características de los sistemas operativos que trabajan con sistemas empotrados 
(compilación, sistemas de memoria, configuración de la compilación, características de tiempo real). 


Destrezas: 
H/D43. Seleccionar el microcontrolador o microprocesador que mejor se adapte a una determinada aplicación. 
H/D44. Configurar y programar sistemas empotrados. 
H/D45. Usar aplicaciones empotradas con diversas infraestructuras software identificando el papel que 
desempeña cada una de ellas. 


Competencias: 
Comp13. Ser capaz de integrar sistemas operativos y sistemas empotrados explotando sus características de 
multitarea o comunicación entre aplicaciones. 
 
Contenidos:  


 
• Concepto y características de los sistemas empotrados. C
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• Sistemas empotrados basados en microcontroladores. 
• Arquitectura de los microcontroladores, repertorio de instrucciones, interrupciones, dispositivos de 


entrada/salida, buses y comunicaciones. 
• Sistemas empotrados y de tiempo real. 
• Sistemas operativos de tiempo real. 
• Programación de sistemas empotrados.  


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica   
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Teoría de Control 
 
CARÁCTER OB  


ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


4º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
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CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaces de: 
Conocimiento: 


Con50. Conocer las técnicas clásicas de control en tiempo continuo y discreto. 
Con51. Conocer los fundamentos del modelado de sistemas en el espacio de estados. 


Destreza: 
H/D46. Diseñar sistemas de control basados en controladores PID y compensadores usando el análisis de la 
respuesta de sistemas en el dominio del tiempo y de la frecuencia. 
H/D47. Modelar y analizar sistemas electromecánicos y térmicos en el espacio de estados. 


Competencia:   
Comp07. Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su 
modificación o actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores. 
 
Contenidos:  


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


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aula invertida 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Agentes Inteligentes 


 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con47. Describir estrategias para la planificación de tareas a alto nivel, tanto para robots individuales como 
coordinando conjuntos de robots. 


Destreza: 
H/D48. Utilizar de forma adecuada datos con incertidumbre presentes en cualquier operación de un robot real. 
H/D49. Diseñar una representación para problemas de robótica basados en objetivos a partir de conjuntos de 
estados. 
H/D50. Aplicar las técnicas de exploración y búsqueda básicas para la resolución de problemas en robótica. 
H/D51. Diseñar problemas basados en conocimiento y resolverlos aplicando técnicas de razonamiento, tanto con 
datos precisos como con incertidumbre. 
H/D52. Diseñar agentes y sistemas multiagente, definiendo sus elementos básicos adecuadamente en función de 
las necesidades de un problema en robótica 


Competencia:   
 
Comp14. Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo 
utilizarlas en aplicaciones robóticas fijas y móviles. 
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
Comp19. Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento 
de patrones en los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de 
un robot. 
 


 
Contenidos:  


Agentes inteligentes. Sistemas multiagente. Representación del conocimiento. Búsqueda. Búsqueda con 
adversarios y local. Planificación automática. Incertidumbre en robótica 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 C
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Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Redes y Comunicaciones 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6 ECTS  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


5º semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con48. Discutir de forma global sobre el funcionamiento de Internet. C


SV
: 7


56
98


78
02


84
45


89
27


86
76


93
8 


- V
er


ifi
ca


bl
e 


en
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ed


uc
ac


io
n.


go
b.


es
/c


id
 y


 C
ar


pe
ta


 C
iu


da
da


na
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ad


m
in


is
tra


ci
on


.g
ob


.e
s



https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=756987802844589278676938





Grado en Robótica  


Página 39 de 82 
 


Con49. Enunciar la composición de las redes de área local a nivel de capa de enlace, tanto tecnologías cableadas 
como inalámbricas. 


Destrezas: 
H/D53. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de comunicación entre procesos en red. 
H/D54. Analizar distintas alternativas de interconexión de redes, los modelos de capas y los protocolos básicos 
dentro de cada capa, considerando la programación de las redes a nivel de transporte e IP. 


Competencias: 
Comp16. Aplicar los principios de arquitecturas de red, protocolos y tecnologías de redes para aplicaciones 
robóticas. 
 
Contenidos:  


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


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 18 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


30 100 


Docencia clínica   


Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio C
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Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Robótica Industrial 


 
CARÁCTER OB  


ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con50. Identificar los aspectos teóricos del control cinemático y dinámico en brazos robóticos. 
Con51. Distinguir las áreas clave de aplicación de las técnicas de control visual y de fuerza en brazos robóticos. 


Destreza: 
H/D55. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de control cinemático y dinámico en robótica 
industrial. 
H/D56. Implementar algoritmos de seguimiento de trayectorias, control visual y control de fuerza. 


Competencia:   
Comp03. Entender en problemas de ingeniería los fundamentos físicos en los que se basa la ingeniería de la 
robótica: estática, cinemática, dinámica, electromagnetismo y circuitos eléctricos y electrónicos. 
Comp07. Analizar y entender la configuración de un sistema de control automático para proceder a su 
modificación o actualización mediante las técnicas que permitan diseñar, configurar y ajustar controladores. 
Comp17. Conocer los distintos tipos de control para diseñar, analizar y programar sistemas robóticos. 
Comp18. Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito 
de los servicios. 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la robótica industrial 
con técnicas de control clásicas y desde una perspectiva práctica:  


Clasificación de los robots industriales. Cinemática directa e inversa. Análisis del espacio de trabajo. Control 
cinemático. Cinemática diferencial. Dinámica del robot. Control de fuerza. Control visual. Planificación de tareas 
y movimientos. Implantación de robots industriales. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 C
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Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Visión Artificial 
 
CARÁCTER OB  


ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con52. Distinguir las áreas clave de aplicación de la visión artificial clásica en la robótica. 
Con53. Identificar los aspectos teóricos y prácticos de las técnicas clásicas de visión artificial en robótica. C
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Destreza: 
H/D57. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples de visión artificial. 
H/D58. Implementar algoritmos de visión artificial. 


Competencia:   
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
Comp19. Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento 
de patrones en los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de 
un robot. 
 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la visión artificial con 
técnicas clásicas y desde una perspectiva práctica:  


Formación de la imagen digital y espacios de color. Técnicas básicas de procesado de imagen y filtrado 
multirresolución. Detección de puntos de interés y modelos de atención visual útiles en robótica. 
Caracterización: descriptores invariantes y vectores de características. Clasificación de escenas y detectores de 
objetos. Técnicas de segmentación. Análisis de vídeo: flujo óptico y seguimiento de objetos. Geometría visual: 
modelos de cámaras y estereoscopía. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 C
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Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Aprendizaje Automático 


 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con54. Discutir las técnicas de aprendizaje supervisado y no supervisado. 


Destreza: 
H/D59. Aplicar técnicas de aprendizaje automático en la implementación de controladores de cualquier tipo de 
robot. 


Competencia:   
Comp14. Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo 
utilizarlas en aplicaciones robóticas fijas y móviles. 
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
Comp19. Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento 
de patrones en los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de 
un robot. 
 
Contenidos:  


Introducción al aprendizaje automático. Árboles de decisión. Selección de características y reducción de la 
dimensionalidad. Métodos lineales de regresión y clasificación. Redes neuronales y aprendizaje profundo. 
Agrupamiento: kmedias, agrupamiento jerárquico. Máquinas de vectores de soporte. Ensembles 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral C
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Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Computación Distribuida para Sistemas Multirrobot 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 5 ECTS  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con55. Saber elegir para el desarrollo de aplicaciones distribuidas la aproximación más adecuada entre los 
diferentes paradigmas de computación distribuida y soluciones middleware actuales. 
Con56. Explicar y analizar la planificación y coordinación de sistemas multirrobot. 


Destrezas: 
H/D60. Analizar y diseñar aplicaciones distribuidas, tanto en los distintos subsistemas de un robot como en un 
sistema multirrobot, y en los que habrá programas dialogando entre sí para obtener un resultado dado. 
H/D61. Diseñar desde el punto de vista software sistemas multirrobot. 
H/D62. Aplicar control centralizado y distribuido en sistemas robóticos. 


Competencias: 
Comp20. Ser capaz de establecer sistemas robóticos cooperativos y multirrobot aplicando las técnicas adecuadas. 


  
Contenidos:  C
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Los contenidos de esta asignatura presentan una introducción a la computación distribuida y algunos aspectos de los 
sistemas multirrobot 


1. Paradigmas de la computación distribuida. 
2. Comunicación entre procesos (IPC). 
3. El modelo do paso de mensajes. 
4. Modelo cliente/servidor. 
5. Aplicaciones colaborativas. 
6. Objetos distribuidos. 
7. Arquitecturas basadas en pares. 
8. Arquitecturas orientadas a mensajes. 
9. Robótica de enjambre y sistemas multiagente. 
10. Control centralizado y distribuido. 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 18 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


30 100 


Docencia clínica   
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Robótica adaptativa C
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CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con57. Conocer cómo lograr modelos y programas de control, capaces de adaptarse en tiempo real a partir de la 
actuación del robot en el entorno. 
Con58. Entender en qué medida las estrategias de aprendizaje por interacción robot-entorno permiten hacer 
frente a las limitaciones de la programación explícita. 
Con59. Conocer las técnicas de aprendizaje por refuerzo y el tipo de tareas para las que se emplean. 


Destreza: 
H/D63. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples 
H/D64. Implementar algoritmos de aprendizaje por interacción robot/entorno basados en refuerzo. 


Competencia: 
Comp14. Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo 
utilizarlas en aplicaciones robóticas fijas y móviles. 
 
Contenidos:  


Aprendizaje por refuerzo en el contexto de la robótica. Procesos de Markov. Políticas y funciones de valor. Ecuación de 
Bellman. Métodos basados en modelo. Programación dinámica. Métodos de Monte Carlo. Diferencias temporales. 
Búsqueda de la política óptima a través de métodos basados en gradiente. Aprendizaje por refuerzo profundo. 
Aprendizaje por demostración e imitación 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario C
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Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Robótica Aérea 
 
CARÁCTER OB  


ECTS 6 ECTS  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


7º 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con65. Conocer de forma global las características principales de los sistemas aéreos no-tripulados actuales, la 
información sensorial (sistemas barométricos, sistemas basados en tubo de pitot o ultrasonidos) y su 
interpretación. 
Con66. Conocer las aplicaciones principales de los UAVs en el ámbito de la agricultura de precisión y en el sector 
Agroforestal en general. 
 


Destrezas: 
H/D71. Aplicar algoritmos de planificación del movimiento en 3D y métodos de mapeado y localización 
simultáneos (SLAM) en 3D. 
H/D72. Resolver problemas que involucren aspectos geométricos y mecánicos de los robots aéreos no tripulados, 
transformaciones, rotaciones, ángulos de Euler, cuaterniones, velocidad angular, ecuaciones de movimiento de un 
multi-rotor y linearización. 
H/D73. Utilizar algorítmica para la generación de trayectorias en diferentes sistemas inerciales integrando 
resultados de sistemas GNSS y sistemas inerciales. 


Competencias: C
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Comp06. Diseñar, construir y programar robots. 
 
Contenidos:  


 
Los contenidos de esta asignatura cubren los siguientes aspectos de la robótica aérea: 
 


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


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica   
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 C
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Denominación: Robótica de Servicios 


 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Si No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con62. Conocer las posibilidades presentes y perspectivas futuras a medio plazo de la robótica de servicios, 
personal y asistencial. 
Con63. Describir los fundamentos científico-técnicos de los robots personales y asistenciales 
Con64. Identificar las nuevas aplicaciones y oportunidades de negocio de los robots de servicios en entornos como 
robótica médica, asistencial, humanoides, entretenimiento, educación, etc. 


Destreza: 
H/D68. Diseñar y aplicar las distintas técnicas de interacción hombre-robot. 
H/D69. Emplear las tecnologías y los recursos para abordar el desarrollo de los robots de servicio. 


Competencia:   
Comp18. Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito 
de los servicios. 
Comp21. Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y 
adaptados a entornos domésticos y urbanos. 
 
Contenidos:  


De la robótica industrial a la de servicios. Interfaces multimodales hombre-máquina. Teleoperación de 
robots. Realidad aumentada. Reconocimiento/Síntesis de voz. Ademanes y expresiones faciales. 
Reconocimiento, detección y seguimiento de personas. Usos de los robots de servicio: inspección y 
mantenimiento, logística, almacenaje, reparto, agricultura, medicina, robótica doméstica. Casas inteligentes: 
integración de la robótica y la domótica. Robots sociales. Conciencia de la situación en los robots de servicio 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
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Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Robótica Móvil 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6 ECTS  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre 


7º 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que supere la materia con éxito será capaz de: 
Conocimiento: 
Con65. Identificar los diferentes sistemas de locomoción y modelos de movimiento en robots móviles. 
Con66. Describir y clasificar los métodos de planificación global y local para la evitación de obstáculos en robots 
móviles. 


Destrezas: 
H/D70. Aplicar modelos de movimiento y modelos de percepción a problemas de robótica móvil como la 
localización y la construcción de mapas. 
H/D71. Usar métodos de estimación de estados (como el filtro de Kalman, filtro de Kalman extendido o filtros de 
partículas) para problemas de localización y mapeado en robots móviles. 


Competencias: 
Comp09. Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al 
corriente de las nuevas tendencias en robótica. C
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Contenidos:  
 
Los contenidos de esta asignatura cubren todos los aspectos de la robótica móvil (percepción, actuación, mapeado, 
control de movimiento y navegación) 
 


1. Introducción a la robótica móvil.  
2. Tipos de locomoción.  
3. Modelos de movimiento.  
4. Percepción y modelado del entorno.  
5. Filtros de estimación de estados.  
6. Mapeado: representaciones métricas y topológicas.  
7. Construcción de mapas.  
8. Localización. Localización y mapeado simultáneos (SLAM).  
9. Arquitecturas de control (reactivas, jerárquicas, híbridas…).  
10. Planificación del movimiento. 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario   
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica   


Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 C
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Denominación: Proyectos Integrados III 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


8º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con67. Conocer el marco conceptual de la dirección de proyectos, dominando los conceptos básicos y la 
terminología propia 
Con68. Entender qué es un proyecto, sus características y sus componentes, y diferenciarlo de las operaciones 
ordinarias de la empresa. 
Con69. Conocer y distinguir los principales estándares y metodologías en la dirección de proyectos. 
Comprender el rol del director de proyecto, su posicionamiento dentro de la organización y su relación con el resto 
de stakeholders. 


Destreza: 
H/D72. Aplicar correctamente las estrategias de diseño para la elaboración de un proyecto, su alcance y objetivos. 
H/D73. Preparar el plan de gestión de un proyecto de robótica 
H/D74. Producir los documentos básicos de referencia para la dirección de un proyecto 


Competencia: 
Comp18. Tener capacidad para diseñar y proyectar sistemas robóticos y su implantación industrial y en el ámbito 
de los servicios. 
 
Contenidos:  


Marco conceptual de la dirección de proyectos. Metodología clásica para la planificación y gestión de proyectos. 
Metodologías ágiles.  
 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES C
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Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Prácticas externas 
 
CARÁCTER OB  
ECTS   12  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


8º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
  


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaz de: 
Conocimiento: 


Con70. Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organización del trabajo y los 
condicionantes de la profesión tal y como se ejerce en los medios profesionales. 
Con71. Conocer el mundo profesional, como espacio para poner en práctica todas aquellas competencias, 
habilidades y conocimientos sobre la profesión que el alumnado ha adquirido en el curso de su formación. 


Destreza: 
H/D75. Resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos. 
H/D76. Elaborar y presentar un texto organizado y comprensible. 
H/D77. Trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva. 
H/D78. Trabajar individualmente, con actitud autocrítica 


Competencia:   
Comp22.PE Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las C


SV
: 7


56
98


78
02


84
45


89
27


86
76


93
8 


- V
er


ifi
ca


bl
e 


en
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ed


uc
ac


io
n.


go
b.


es
/c


id
 y


 C
ar


pe
ta


 C
iu


da
da


na
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ad


m
in


is
tra


ci
on


.g
ob


.e
s



https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=756987802844589278676938





Grado en Robótica  


Página 54 de 82 
 


competencias adquiridas en este título de Grado. 
 
Contenidos:  


Se consideran prácticas externas las actividades formativas realizadas por los estudiantes de Grado en una empresa, 
entidad u organismo, de carácter privado o público, que tienen como objetivo complementar la formación 
universitaria del alumnado, y acercar las realidades del ámbito profesional. 
El objetivo principal perseguido con el desarrollo de estas prácticas externas es permitir al alumnado la aplicación 
práctica de los conocimientos adquiridos en su formación académica, preparándole para el ejercicio de actividades 
profesionales y facilitando su incorporación al mercado de trabajo. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 0 0 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 0 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


5   100 


Trabajo personal del 
alumnado 


295 100 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Trabajo tutelado 


SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA 
PE: Realización de trabajos durante las 
prácticas en organismos externos, 
empresas o instituciones públicas o 
privadas 


100 100 


 
Denominación: Prácticas externas de la mención de AgroRobótica 
 
CARÁCTER OB  
ECTS   12  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


8º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica  


Relación de resultados del aprendizaje: 
 
Se debe orientar las prácticas a una institución en la que trabaje competencias de la mención. 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaz de: 
Conocimiento: 


Con70. Conocer mediante la experiencia directa del mundo profesional las formas de organización del trabajo y los C
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condicionantes de la profesión tal y como se ejerce en los medios profesionales. 
Con71. Conocer el mundo profesional, como espacio para poner en práctica todas aquellas competencias, 
habilidades y conocimientos sobre la profesión que el alumnado ha adquirido en el curso de su formación. 


Destreza: 
H/D75. Resolver problemas mediante la aplicación integrada de sus conocimientos. 
H/D76. Elaborar y presentar un texto organizado y comprensible. 
H/D77. Trabajar en grupo y abarcar situaciones problemáticas de forma colectiva. 
H/D78. Trabajar individualmente, con actitud autocrítica 


Competencia:   
Comp22.PE Capacidad para adaptar y aplicar en el ámbito profesional un subconjunto significativo de las 
competencias adquiridas en este título de Grado. 
 
Contenidos:  


Se consideran prácticas externas las actividades formativas realizadas por los estudiantes de Grado en una empresa, 
entidad u organismo, de carácter privado o público, que tienen como objetivo complementar la formación 
universitaria del alumnado, y acercar las realidades del ámbito profesional. 
El objetivo principal perseguido con el desarrollo de estas prácticas externas es permitir al alumnado la aplicación 
práctica de los conocimientos adquiridos en su formación académica, preparándole para el ejercicio de actividades 
profesionales y facilitando su incorporación al mercado de trabajo. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 0 0 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 0 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


5   100 


Trabajo personal del 
alumnado 


295 100 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Trabajo tutelado 


SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA 
PE: Realización de trabajos durante las 
prácticas en organismos externos, 
empresas o instituciones públicas o 
privadas 


100 100 


 
 
 


Denominación: Trabajo de Fin de Grado 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 12  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


8º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés C
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Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaces de: 
Conocimiento:  


Con72. Conocer las estrategias de diseño de proyectos en el ámbito de la robótica en todas las etapas del ejercicio 
profesional. 
Con73. Entender el contexto y necesidades de un proyecto profesional en el ámbito de la robótica. 
Con74. Saber Analizar textos e informes técnicos complejos extrayendo sus aportaciones y conclusiones 
principales. 


Destreza: 
        H/D79. Aplicar los conocimientos adquiridos a un proyecto específico de forma técnica y profesional. 


H/D80. Presentar las ideas, problemas y conclusiones a públicos con diferentes grados de especialización. 
H/D81. Elaborar informes técnicos estructurados y completos con calidad y solvencia técnica. 


Competencia:   
Comp23.TFG Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual, presentarlo y 
defenderlo ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas 
del campo de la Robótica de naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas 
en las enseñanzas. 


 
 
Contenidos:  
Realización de un proyecto y elaboración de la memoria de Trabajo Fin de Grado: definición de objetivos, 


captura de requisitos y necesidades del proyecto, definición de la metodología de trabajo, realización del 
trabajo y la elaboración de la memoria y documentación técnica asociada. Presentación oral para la puesta 
en valor y defensa del tema, la metodología, el trabajo realizado, los resultados y conclusiones del proyecto. 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 0 0 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 0 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


0 0 


Trabajo personal del 
alumnado 


300 1 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Presentaciones 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA 
TFG: Presentación y defensa del 
Trabajo Fin de Grado ante un tribunal. 


100 100 


 C
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Denominación: Trabajo de Fin de Grado de la mención de AgroRobótica 
 
CARÁCTER OB  
ECTS 12  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


8º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaces de: 
Conocimiento:  


Con72. Conocer las estrategias de diseño de proyectos en el ámbito de la robótica en todas las etapas del ejercicio 
profesional. 
Con73. Entender el contexto y necesidades de un proyecto profesional en el ámbito de la robótica. 
Con74. Saber Analizar textos e informes técnicos complejos extrayendo sus aportaciones y conclusiones 
principales. 


Destreza: 
        H/D79. Aplicar los conocimientos adquiridos a un proyecto específico de forma técnica y profesional. 


H/D80. Presentar las ideas, problemas y conclusiones a públicos con diferentes grados de especialización. 
H/D81. Elaborar informes técnicos estructurados y completos con calidad y solvencia técnica. 


Competencia:   
Comp23.TFG Desarrollo de las capacidades adecuadas para realizar un ejercicio original individual, presentarlo y 
defenderlo ante un tribunal universitario, consistente en un proyecto en el ámbito de las tecnologías específicas 
del campo de la Robótica de naturaleza profesional en el que se sinteticen e integren las competencias adquiridas 
en las enseñanzas. 


 
Al ser de la mención de AgroRobótica, se deben trabajar competencias, conocimientos y destrezas vinculadas a la 
mención (recogidas en las materias optativas de mención). 
 


 
Contenidos:  
Realización de un proyecto y elaboración de la memoria de Trabajo Fin de Grado: definición de objetivos, 


captura de requisitos y necesidades del proyecto, definición de la metodología de trabajo, realización del 
trabajo y la elaboración de la memoria y documentación técnica asociada. Presentación oral para la puesta 
en valor y defensa del tema, la metodología, el trabajo realizado, los resultados y conclusiones del proyecto. 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 0 0 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


0 0 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


0 0 


Trabajo personal del 
alumnado 


300 1 
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METODOLOGÍAS DOCENTES 
Presentaciones 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


SISTEMA DE EVALUACIÓN PONDERACIÓN MÍNIMA PONDERACIÓN MÁXIMA 
TFG: Presentación y defensa del 
Trabajo Fin de Grado ante un tribunal. 


100 100 


 
 
 
 


Denominación: Economía del sistema agroalimentario y forestal 


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con75. Conocer el sistema agroalimentario y la cadena de valor de los productos forestales. 
Con76. Explicar el funcionamiento de los mercados Agrarios y las limitaciones que marca la Política Agraria 
Común. 
Con77. Distinguir las formas de organización y colaboración empresarial que permitan el desarrollo de 
innovaciones tecnológicas dentro de las empresas agroalimentarias y forestales 


Destreza: 
H/D82. Aplicar las técnicas de gestión empresarial relativas a la economía de la producción, gestión de costes, 
comercialización y marketing y evaluación económico financiera de proyectos de inversión para la incorporación 
de innovaciones tecnológicas a la empresa agroalimentaria y forestal 


Competencia:   
Comp24. Capacidad para adaptar las tecnologías de robótica que son aplicables al sistema agroalimentario 
 
Contenidos:  


Análisis del Sistema Agroalimentario y de la Cadena de Valor derivada del sector forestal. Funcionamiento de 
los mercados agrícolas y forestales. Principios de Economía de la Innovación. Principios de Economía y 
Gestión de Empresas Agroalimentarias y Forestales. 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 C
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Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Robótica aplicada al medio forestal y natural 
 
CARÁCTER Optativa  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de:  
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Conocimiento: 
Con78. Conocer y dominar las bases y fundamentos de la producción forestal. 
Con79. Conocer las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar los servicios y 
procesos de producción aplicando tecnología actual de robótica. 


Destreza: 
H/D83.Efectuar mediciones y toma de datos con sensores. 


 
Competencia:   


Comp08. Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica, los métodos y técnicas para el tratamiento 
de la información captada. 


 
 
Contenidos:  


Bases y fundamentos de la producción forestal. Automatización y robótica para diferentes aplicaciones de gestión de 
recursos forestales y para la transformación industrial de los productos del monte. 
 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


12 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 C
SV


: 7
56


98
78


02
84


45
89


27
86


76
93


8 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 C


ar
pe


ta
 C


iu
da


da
na


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ad
m


in
is


tra
ci


on
.g


ob
.e


s



https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=756987802844589278676938





Grado en Robótica  


Página 61 de 82 
 


Denominación: Teledetección mediante drones y satélites 
 
CARÁCTER Optativa  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con80. Conocer el uso de drones y satélites para la exploración de la superficie terrestre 
Con81. Conocer las necesidades tecnológicas de la sociedad y la industria, y ser capaz de mejorar los servicios y 
procesos de producción aplicando tecnología actual de robótica. 


Destreza: 
H/D84. Capacidad para seleccionar imágenes obtenidas por sensores de satélite y drones, así como la corrección y 
procesado de las mismas. 
H/D85. Capacidad para generar índices y productos de valor añadido para la gestión digital del terreno. 
H/D86. Producir productos de referencia para la dirección de un proyecto 


Competencia:   
Comp08. Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica, los métodos y técnicas para el tratamiento 
de la información captada. 
Contenidos:  


Fundamentos de teledetección. Selección de plataforma y sensor. Correcciones y tratamientos digitales de la imagen. 
Drones. Planificación y ejecución de misiones. Fotogrametría y detección. Aplicaciones. 
 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 2 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


22 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
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Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Visión Artificial Avanzada 
 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento:  


Con92. Distinguir las arquitecturas habituales de deep learning (DL) en el campo de la visión artificial. 
Con93. Elegir qué modelo de red es el adecuado para problemas básicos de visión artificial. 


Destreza:   
H/D87. Entrenar o transferir conocimiento de las principales redes neuronales a problemáticas concretas. 
H/D88. Implementar algoritmos de visión con DL. 


Competencia: 
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
Comp19. Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento 
de patrones en los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de 
un robot. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una perspectiva moderna, tanto en su 
vertiente teórica cómo práctica, del campo de la visión artificial basada en técnicas de deep-learning: 
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Fundamentos de las redes neuronales. Redes neuronales usadas en el campo de la visión artificial. Optimización y 
entrenamiento. Detección y reconocimiento de objetos. Técnicas avanzadas de segmentación. Análisis de vídeo y 
seguimiento.  
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Fundamentos de emprendimiento y gestión empresarial  


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros C
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Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
 


Conocimiento: 
Con84. Conocer cómo gestionar una empresa u organización en ingeniería robótica. 
Con85. Entender los conceptos y técnicas básicas de análisis del entorno y de los mercados. 
Con86. Conocer las funciones directivas. 
Con87. Conocer las metodologías y conocimientos teórico-prácticos sobre creación de empresas, que potencie el 
espíritu emprendedor en los estudiantes. 


Destreza: 
H/D89. Aplicar las técnicas y metodologías disponibles para gestionar una empresa, en el ámbito de la ingeniería 
robótica. 
H/D90. Dominar el análisis de mercado y las tecnologías disponibles, que permitan el desarrollo de innovaciones 
tecnológicas dentro de las empresas del ámbito robótico. 
H/D91. Aplicar los conocimientos teórico-prácticos sobre creación de empresas. 


Competencia: 
Comp24. Capacidad para adaptar las tecnologías de robótica que son aplicables al sistema agroalimentario 
 
Contenidos:  


 
• Concepto de empresa. 
• El enfoque de sistemas: los subsistemas empresariales. 
• El entorno de la empresa. 
• Subsistema de dirección: planificación, organización, dirección y control. 
• Emprendimiento. 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres C
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Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Interacción Persona-Robot 


 
CARÁCTER OP  


ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con88. Saber identificar las necesidades y capacidades del usuario a considerar en el diseño de la interacción 
persona-robot y las distintas técnicas de evaluación. 
Con89. Distinguir las áreas clave de aplicación de las técnicas de control y planificación de robots sociales y robots 
industriales colaborativos. 


Destreza: 
H/D92. Desarrollar aplicaciones prácticas simples de comportamientos interactivos de robots sociales basados en 
interfaces multimodales. 
H/D93. Implementar algoritmos de interacción segura con robots colaborativos industriales. 


Competencia:   
Comp02. programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 
Comp19. Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y seguimiento 
de patrones en los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro del entorno de 
un robot. 
Comp21. Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y 
adaptados a entornos domésticos y urbanos. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la interacción C
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persona-robot y desde una perspectiva práctica:  
Diseño centrado en el usuario de sistemas robóticos interactivos. Interacción multimodal. Arquitecturas de 
control y planificación de robots sociales. Métodos de evaluación de la IPR. Robots industriales colaborativos. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Agentes conversacionales  


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
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Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
 Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 


Conocimiento: 
Con90. Conocer las técnicas básicas para el procesamiento y generación de lenguaje natural. 
Con91. Conocer las metodologías y técnicas básicas para el diseño, implementación y validación de un sistema 
conversacional interactivo. 
Con92. Conocer las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. 


Destreza: 
H/D94. Aplicar técnicas de diseño para el procesamiento y generación de lenguaje natural. 
H/D95. Aplicar las tecnologías disponibles para la implementación de agentes conversacionales. 
H/D96. Aplicar las metodologías disponibles para la evaluación de agentes conversacionales. 


Competencia: 
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
Comp21. Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y 
adaptados a entornos domésticos y urbanos. 
 
Contenidos:  


 
 Introducción a sistemas interactivos adaptativos. 
 Interacción basada en lenguaje: 


 Procesamiento y generación de lenguaje natural. 
 Procesamiento y generación de lenguaje gestual o simbólico. 


 Agentes conversacionales. 
 Principales tecnologías para la implementación de agentes conversacionales. 
 Principales metodologías y frameworks de evaluación de agentes conversacionales. 
 Interacción multimodal y multidispositivo. 


 
 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
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Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Gestión de Datos para Robótica 
 
CARÁCTER OPTATIVA  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
  El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 
  Conocimiento: 


Con93. Conocer las tecnologías de procesamiento en línea de transacciones, basados en tecnologías SQL y NoSQL. 
Con94. Identificar la tecnología de almacenamiento y consulta de datos que mejor se adapte a las características 
del problema a resolver. 
Con95. Entender los fundamentos de las tecnologías de procesamiento de eventos complejos basadas en 
lenguajes declarativos. 


 Destreza: 
H/D97. Construir estructuras de datos y métodos de acceso eficientes para colecciones de datos de distintos 
tamaños y para necesidades de consulta distintas, teniendo en cuenta la características del hardware (memoria 
RAM y memoria persistente). 
H/D98. Combinar tecnologías existentes para procesar de forma eficiente flujos continuos de datos a gran escala. 


 Competencia:   
Comp02. Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 
Comp19. Entender y saber programar las técnicas de análisis, procesado, detección, reconocimiento y 
seguimiento de patrones en los distintos tipos de señales procedentes de diferentes sensores y cámaras dentro 
del entorno de un robot. 
 
Contenidos:  
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Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a las bases de datos 
con un enfoque en aplicaciones robóticas y desde un planteamiento eminentemente práctico.  
• Almacenamiento e indexación de datos. 
• Representación de registros de tamaño fijo y variable. 
• Organización de registros en archivos. 
• Indexación ordenada (árboles B+). 
• Hashing (estático y dinámico).  
• Sistemas de almacenamiento y consulta en memoria principal y persistente: Sistemas SQL y NoSQL. 
• Procesamiento de flujos de datos (Streaming) y de eventos complejos. 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 18 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva 
laboratorio/aula informática 


30 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 


Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 


Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 


Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Tecnología y Resistencia de Materiales 


 
CARÁCTER OP  C
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ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con96. Conocer las propiedades generales de los materiales. 
Con97. Identificar las principales técnicas de fabricación y procesado de materiales. 
Con98. Identificar los principales materiales de aplicación en robótica. 
Con99. Conocer los principios del comportamiento del sólido real, de la teoría de la elasticidad, y de la resistencia 
de materiales. 
Con100. Diferenciar los esfuerzos internos que se presentan en el sólido como consecuencia de la aplicación de las 
fuerzas exteriores. 


Destreza: 
H/D99. Elegir el material más idóneo, basándose en criterios técnicos, para una determinada aplicación en 
robótica 
H/D100. Calcular las tensiones, deformaciones y movimientos en elementos resistentes de un mecanismo o 
estructura. 


Competencia:   
Comp06. Diseñar, construir y programar robots. 
Comp21. Capacidad de diseñar robots y sistemas inteligentes orientados a la interacción con personas, y 
adaptados a entornos domésticos y urbanos 
Contenidos:  


Propiedades generales de los materiales. Materiales metálicos: Estructura, fabricación y procesado, 
propiedades en función de la estructura obtenida, materiales metálicos de aplicación en robótica. Materiales 
poliméricos: Estructura, fabricación y procesado, propiedades en función de la estructura obtenida, 
materiales poliméricos de aplicación en robótica. Materiales cerámicos: Estructura, fabricación y procesado, 
propiedades en función de la estructura obtenida, materiales poliméricos de aplicación en robótica. 
Materiales compuestos: Estructura, fabricación y procesado, propiedades en función de la estructura 
obtenida, materiales compuestos de aplicación en robótica. El sólido elástico. Esfuerzos y deformaciones. 
Principios y teoremas fundamentales. Comportamiento elástico del sólido: tensión, deformación y 
ecuaciones constitutivas para materiales isótropos. Ley de Hooke. Diagramas de esfuerzos. Esfuerzo axil. 
Esfuerzo cortante. Flexión. Torsión. Análisis de tensiones y movimientos. 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 12 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


12 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 
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METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Agricultura Inteligente 


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
 


Conocimiento: 
Con101. Conocer los fundamentos de la producción agrícola. 
Con102. Identificar y conocer los parámetros críticos de las producciones vegetales. 


Destreza: 
H/D101. Aplicar técnicas de configuración de sensores y actuadores en robots para el ámbito de la producción 
agrícola. 
H/D102. Aplicar técnicas robóticas, bajo principios de eficiencia, para mejorar la producción agrícola. 


Competencia: C
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Comp08. Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento 
de la información captada. 
 
Contenidos:  


 
• Introducción a los sistemas agrícolas 
• Agricultura inteligente 
• Crecimiento y desarrollo de los cultivos 
• Diagnóstico nutricional y abonado 
• Manejo del riego 
• La protección de los cultivos contra factores bióticos 
• Los cultivos sin suelo 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 4 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 
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Denominación: Plataformas robotizadas de uso agroforestal 


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí No No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
 


Conocimiento: 
Con103. Conocer los principios de la agricultura y la ganadería de precisión. 
Con104. Conocer los fundamentos de la robótica móvil para el sector primario. 
Con105. Conocer los fundamentos robóticos de la climatización, cosecha y postcosecha, en el ámbito agroforestal. 
Con106. Conocer las técnicas de diseño de automatismos y sensores aplicados en el ámbito agroforestal. 


Destreza: 
H/D103. Aplicar técnicas de diseño de automatismos y sensores aplicados en el ámbito agroforestal. 
H/D104. Aplicar técnicas robóticas y de sensorización, para mejorar la agricultura y la ganadería de precisión. 


Competencia: 
Comp08. Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento 
de la información captada. 
 
Contenidos:  


 
• Introducción a la aplicación de la robótica en los sistemas de producción animal. 
• Ganadería de precisión y digitalización en la producción animal. 
• La robotización en los sistemas de manejo animal y distribución de los alimentos. 
• Introducción a la agricultura de precisión. 
• Introducción a la Automatización y robótica en el sector agrícola 
• Automatización y robotización de operaciones mecanizadas 
• Automatización y robotización de cultivos. 


 
GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 
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METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Calidad y Pruebas en Robótica 


 
CARÁCTER OPT  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Si No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que haya superado el curso con éxito será capaz de: 


 
Conocimiento 


Con107. Entender el ciclo de vida del software, con especial énfasis en las etapas de desarrollo y pruebas 
Con108. Discutir los méritos de distintas metodologías de desarrollo de software para las necesidades de un 
sistema concreto 
Con109. Identificar las estrategias adecuadas para la aplicación de pruebas en función de los requisitos y criterios 
de aceptación del sistema propuesto 
Con110. Conocer el uso de métricas de calidad y su influencia en el proceso de planificación y construcción de las 
pruebas C
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Destreza 
H/D105. Definir las características y requisitos de un sistema software a partir de las necesidades de negocio del 
usuario 
H/D106. Abordar el desarrollo de un sistema software mediante el uso de metodologías guiadas por pruebas 
H/D107. Realizar la planificación de la estrategia de pruebas, construcción de los casos de prueba, aplicación y 
validación de un sistema software en desarrollo. 


Competencia 
Comp02. Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 
 
Contenidos:  
• Métricas del software 


• Métodos de construcción dirigidos por pruebas 
• Planificación y construcción de pruebas 
• Estrategias de prueba 
• Técnicas de prueba 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 C
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Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Dispositivos y Ecosistemas Robotizados 


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con111. Identificar los modelos de información utilizados en la Red de las Cosas (IoT) y los retos asociados a ellos 
en su aplicación a la robótica (IoRT). 
Con112. Analizar los aspectos más adecuados para aplicar la inteligencia artificial a la IoT y la IoRT. 


Destreza: 
H/D108. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples para utilizar servicios IoT. 
H/D109. Implementar sistemas distribuidos avanzados. 


Competencia:   
Comp02. Programar algoritmos con las estructuras de datos adecuadas para la resolución de problemas en el 
ámbito de la robótica. 
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a la Red de las Cosas y 
desde una perspectiva práctica:  


Introducción: historia, situación actual, aplicaciones y ejemplos. Dispositivos para IoT. Arquitectura y plataformas 
para IoT. Estándares y protocolos de comunicación de IoT. Computación en la nube. La Internet de las Cosas 
robóticas. Paradigmas de aprendizaje adecuados para una sociedad de dispositivos y robots inteligentes: 
aprendizaje colaborativo, aprendizaje distribuido. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES C
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Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 


Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 


Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 


Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Servicios Web de Sensores 


 
CARÁCTER OP  
ECTS 6  


DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento: 


Con113. Identificar las redes de sensores conectadas de forma permanente a internet a través de OGC  SWE. 
Con114. Distinguir los servicios para hacer todo tipo de sensores, transductores y repositorios de datos de 
sensores reconocibles, accesibles y utilizables a través de la Web. 
Con115. Analizar los estándares de información geográfica para que el entorno sea transparente y el acceso y 
gestión de los datos de los sensores sea útil para el usuario en ámbitos punteros de la robótica. 


Destreza: 
H/D110. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples para interactuar a través de la red con redes de 
sensores geolocalizados. 
H/D111. Implementar redes de sensores y servicios de conexión a ellos a través de OGC SWE. 


Competencia:   
Comp09. Capacidad de aplicar sistemas de navegación, localización y construcción de mapas en robots, y estar al C


SV
: 7


56
98


78
02


84
45


89
27


86
76


93
8 


- V
er


ifi
ca


bl
e 


en
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ed


uc
ac


io
n.


go
b.


es
/c


id
 y


 C
ar


pe
ta


 C
iu


da
da


na
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ad


m
in


is
tra


ci
on


.g
ob


.e
s



https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=756987802844589278676938





Grado en Robótica  


Página 78 de 82 
 


corriente de las nuevas tendencias en robótica. 
Comp14. Conocer las técnicas de inteligencia artificial utilizadas en robótica industrial y de servicios, saber cómo 
utilizarlas en aplicaciones robóticas fijas y móviles. 
Comp15. Utilizar e implementar métodos de aprendizaje computacional en el análisis de datos sensoriales y para 
la toma de decisiones en sistemas robóticos. 
 
Contenidos:  


Los contenidos de esta asignatura están encaminados a proporcionar una introducción a las redes de sensores 
y desde una perspectiva práctica:  


Fundamentos de Infraestructuras de Datos Espaciales. Estándares OGC y sensores. Sensor Web Enablement 
(SWE). Fusión de datos de sensor con otros datos espaciales. Gestión, visualización y difusión de datos 
geoespaciales procedentes de sensores a través de la web. Implementación SWE. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Simulación con CAD de sistemas robotizados 
 
CARÁCTER OB  C
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ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


7º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
El alumno que ha superado el curso con éxito será capaz de: 


Conocimiento: 
Con116. Adquirir conocimientos de la programación de parámetros de variables de forma con diseño asistido por 
ordenador (herramientas CAD), desarrollo gráfico dinámico de modelos robóticos y 3D. 


Destreza: 
H/D112. Diseñar simuladores de robots. 
H/D113. Realizar el diseño gráfico para el desarrollo de interfaces amigables humano-robot: diseño del producto y 
simulación de prototipos e impresión 3D. 


Competencia:   
Comp25. Adquirir la capacidad y las técnicas de representación gráfica para la optimización del diseño y 
simulación de sistemas robotizados. 
 
Contenidos:  


- Simular robots con herramientas CAD.  
- Adquirir conocimientos de la programación de parámetros de variables de forma con diseño asistido 


por ordenador. 
- Desarrollo gráfico dinámico de modelos robóticos 3D.  
- Diseño del producto y simulación de prototipos e impresión 3D. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 6 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


42 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión C
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Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Smart water 
 
CARÁCTER Optativa  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


6º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
AgroRobótica 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes serán capaces de: 
Conocimiento:  


Con117. Conocer los fundamentos del ciclo integral del agua. 
Con118. Entender el funcionamiento del sistema suelo, planta y atmósfera. 
Con119. Conocer las principales aplicaciones de la robótica y de la agricultura inteligente en la gestión integral del 
agua en el ámbito rural. 


Destreza: 
H/D114. Desarrollar y analizar aplicaciones prácticas simples. 
H/D115. Efectuar mediciones y toma de datos con sensores. 


Competencia específica:   
Comp08. Capacidad para adaptar los sensores habituales en robótica y los métodos y técnicas para el tratamiento 
de la información captada. 


  
Contenidos:  


Importancia de la gestión del agua como un recurso limitado. Conocimiento del ciclo integral del agua (sistemas de 
abastecimiento y saneamiento). Uso del agua en la agricultura. Gestión de los recursos hídricos superficiales y 
subterráneos. Digitalización del ciclo de agua. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 C
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Docencia interactiva seminario 12 100 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


12 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 


Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 
Presentaciones 


Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 
Aprendizaje colaborativo 


Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 
Aula invertida 


Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 
Denominación: Electrónica Industrial 
 
CARÁCTER OPT  
ECTS 6  
DESPLIEGUE TEMPORAL:  
1º/2º/3º/4º/5º/6º/7º/8º semestre  


5º Semestre 


LENGUAS EN LAS QUE SE IMPARTE 
CASTELLANO GALEGO Inglés 
Sí Sí No 
Francés Portugués  Otros 
   


Mención (si la materia está vinculada a alguna mención): 
 


Relación de resultados del aprendizaje: 
Al terminar con éxito esta asignatura, el alumnado será capaces de: 
Conocimiento: 


Con120. Conocer los sistemas y circuitos para etapas de potencia en robots. C
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Con121. Conocer sistemas de conversión analógico-digital. 
Con122. Conocer los diferentes sistemas de captación, almacenamiento y suministro de energía para robots. 


Destreza: 
H/D116. Diseñar y dimensionar etapas de potencia adecuadas para sistemas robóticos. 
H/D117. Evaluar y diseñar diferentes alternativas de suministro de energía para sistemas robóticos. 


Competencia:   
Comp10. Conocer fundamentos de electrotecnia y entender el funcionamiento de las máquinas eléctricas, 
especialmente motores de CA/CC, y conocer cuáles son las fuentes de energía más adecuadas para robots fijos o 
autónomos. 
Contenidos:  
Circuitos de potencia Estudio de los principios y características de los circuitos utilizados en aplicaciones 
industriales, incluyendo convertidores, inversores, rectificadores y reguladores de voltaje Conversión 
AD/DA. Fuentes de alimentación (incluyendo fuentes lineales, conmutadas, y fuentes de alimentación 
ininterrumpida, UPS). Baterías.  Sistemas de captación de energía. 


GRUPOS DOCENTES 
TIPO DE GRUPO HORAS  PRESENCIALIDAD (%) 
Docencia teórica 24 100 
Docencia interactiva seminario 0 0 
Docencia interactiva laboratorio/aula 
informática 


24 100 


Docencia clínica 0 0 
Tutorización en grupo 
reducido 


3 100 


Trabajo personal del 
alumnado 


99 5 


   


METODOLOGÍAS DOCENTES 
Lección magistral 
Asistencia a conferencias u otros eventos 
Seminario 
Resolución de problemas 


Presentaciones 
Estudio de casos; Debates; Foros de discusión 
Prácticas en Aula de Informática; Prácticas de laboratorio o talleres 
Prácticas de campo, visitas técnicas a empresas o administraciones 


Aprendizaje colaborativo 
Aprendizaje basado en proyectos; Design thinking; Resolución autónoma de problemas 
Aprendizaje-servicio 
Aprendizaje basado en la investigación 


Aula invertida 
Portafolio, 


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


0 70 


Trabajos y Actividades 20 100 
Tutoría y participación 0 10 


 C
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5_ PERSONAL ACADÉMICO Y DE APOYO A LA DOCENCIA 
 


5.1 Descripción de los perfiles básicos del profesorado y de otros recursos humanos 
necesarios y disponibles para desarrollar adecuadamente el plan de estudios propuesto. 
 
La información de este apartado se ha elaborado a partir de la base de datos del 
Vicerrectorado de profesorado en la que recogen los profesores que pertenecen a cada área de 
conocimiento, agrupados por categoría y en la que se indican el número de doctores, el 
personal acreditado y el número de quinquenios y sexenios. Se indica también el campus al que 
figuran adscritos. 
Se incluye el detalle de todas las áreas del conocimiento que figuran en la adscripción y que 
potencialmente podrían colaborar en la docencia del título, si bien en el listado de materias en 
las que imparten docencia solamente se han indicado aquellas que figuran con afinidad 3 en 
dicha adscripción y que, por tanto, pueden tener asignada docencia en el curso 2022/23. Se 
han indicado los códigos que identifican cada asignatura en las bases de datos de la USC. 
El número de créditos previstos a impartir son los que figuran en el Plan de Ordenación 
Docente (POD) del curso 2022/23. 
Los créditos ECTS disponibles (potenciales) que se indican son los que figuran en la base de 
datos y debe tenerse en cuenta que todas las asignaturas del plan de estudios del Grado en 
Robótica ya constan como encargo efectivo. En la modificación planteada en esta memoria no 
se contemplan variaciones en el encargo docente, de modo que como se puede comprobar 
existen suficientes recursos humanos para impartir el título. 
En las tablas de los recursos humanos con los que cuenta cada área de conocimiento se han 
incorporado el total de quinquenios y el número de PDI con sexenio vivo o 6 sexenios en el 
momento de realizar la memoria. No se dispone de esta información de manera desglosada por 
categorías del PDI asignado al título, ya que puede variar anualmente en el POD. 
 
Detalle del profesorado asignado al título por áreas de conocimiento.  


 
Área de conocimiento: Arquitectura y Tecnología de Computadores (035) 
Número de profesores/as 11 
Número de doctores/as 11 
Número profesores/as 
acreditados/as 


9 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
3 


• Titular universitario 4 
• Contratado doctor  
• Ayudante doctor 4 
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros  


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


4 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 36 
PDI con sexenio vivo o 6 7 C
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sexenios 
Materias en las que imparte docencia 
G4111229 
G4111322 
 


Sistemas encajados 
Redes y comunicaciones 


ECTS a impartir (previstos) 12 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 23.0 


Campus de Lugo: 9.1 
 
 


Área de conocimiento: Astronomía y Astrofísica (038) 
Número de profesores/as 4 
Número de doctores/as 4 
Número profesores/as 
acreditados/as 


3 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario 2 
• Contratado doctor 1 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


0 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 15 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


2 


Materias en las que imparte docencia 
G4111201 
 


Matemáticas III 
 


ECTS a impartir (previstos) 6 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 21.1 


Campus de Lugo: 21.2 
 
 


Área de conocimiento: Botánica (063) 
Número de profesores/as 14 
Número de doctores/as 14 
Número profesores/as 
acreditados/as 


6 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
3 


• Titular universitario 6 
• Contratado doctor 3 
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• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 2 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


42 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 71 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


8 


Materias en las que imparte docencia 
 Sin docencia asignada en el curso 2022/23 
ECTS a impartir (previstos) 0 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 29.8 


Campus de Lugo: 132.2 
 
 


Área de conocimiento: Ciencias de la Computación e Inteligencia Artificial (075) 
Número de profesores/as 25 
Número de doctores/as 24 
Número profesores/as 
acreditados/as 


13 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
3 


• Titular universitario 13 
• Contratado doctor 3 
• Ayudante doctor 5 
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


27 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 60 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


11 


Materias en las que imparte docencia 
G4111121 
G4111224 
G4111228 
G4111321 
G4111323 
G4111325 
G4111326 
G4111327 


Proyectos integrados I 
Plataformas software en robótica 
Proyectos integrados II 
Agentes inteligentes 
Robótica industrial 
Aprendizaje automático 
Computación distribuida para sistemas multirrobot 
Robótica adaptativa C
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G4111347 
G4111348 
G4111421 
G4111422 
G4111423 
 


Interacción persona-robot 
Agentes conversacionales 
Robótica aérea 
Robótica de servicios 
Robótica móvil 
 


ECTS a impartir (previstos) 72 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 81.8 


Campus de Lugo: 84.2 
 
 


Área de conocimiento: Economía, Sociología y Política Agraria (235) 
Número de profesores/as 4 
Número de doctores/as 3 
Número profesores/as 
acreditados/as 


3 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario 1 
• Contratado doctor 2 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


5 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 15 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


3 


Materias en las que imparte docencia 
G4111341 Economía del sistema agroalimentario y forestal 
ECTS a impartir (previstos) 6 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -1.4 


Campus de Lugo: 53.8 
 
 


Área de conocimiento: Electromagnetismo (247) 
Número de profesores/as 7 
Número de doctores/as 7 
Número profesores/as 
acreditados/as 


4 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
3 


• Titular universitario 3 
• Contratado doctor  
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• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


16 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 29 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


5 


Materias en las que imparte docencia 
 
 


Sin docencia asignada en el curso 2022/23 


ECTS a impartir (previstos) 0 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 38.2 


Campus de Lugo: -1.5 
 
 


Área de conocimiento: Electrónica (250) 
Número de profesores/as 8 
Número de doctores/as 7 
Número profesores/as 
acreditados/as 


6 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
2 


• Titular universitario 3 
• Contratado doctor  
• Ayudante doctor 2 
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor 1 
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


6 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 25 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


6 


Materias en las que imparte docencia 
G4111107 
G4111222 
G4111225 
G4111226 
G4111230 
 


Electrónica digital 
Fundamentos de automática 
Tecnología eléctrica 
Automatización 
Teoría de control 


ECTS a impartir (previstos) 30 C
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ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 22.5 
Campus de Lugo: 21.8 


 
 


Área de conocimiento: Estadística e Investigación Operativa (265) 
Número de profesores/as 23 
Número de doctores/as 19 
Número profesores/as 
acreditados/as 


9 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
3 


• Titular universitario 11 
• Contratado doctor 1 
• Ayudante doctor 4 
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor 2 
• Otros 2 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


51 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 79 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


11 


Materias en las que imparte docencia 
G4111108 
 


Estadística 


ECTS a impartir (previstos) 6 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 96.0 


Campus de Lugo: 19.6 
 
 


Área de conocimiento: Expresión Gráfica en la Ingeniería (305) 
Número de profesores/as 3 
Número de doctores/as 2 
Número profesores/as 
acreditados/as 


2 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario  
• Contratado doctor  
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 3 


Número quinquenios (PDI no 5 C
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acreditado) 
Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 13 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


0 


Materias en las que imparte docencia 
G4111101 
G4111446 
 


Cad. Expresión gráfica normalizada 
Simulación gráfica con CAD de sistemas robotizados 


ECTS a impartir (previstos) 12 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 11.1 


Campus de Lugo: 9.7 
 
 


Área de conocimiento: Física Aplicada (385) 
Número de profesores/as 23 
Número de doctores/as 23 
Número profesores/as 
acreditados/as 


13 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
5 


• Titular universitario 17 
• Contratado doctor 1 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros  


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


55 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 113 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


17 


Materias en las que imparte docencia 
G4111103 
G4111109 
G4111324 
G4111345 
 


Física I 
Física II 
Visión artificial 
Visión artificial avanzada 


ECTS a impartir (previstos) 22 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 164.4 


Campus de Lugo: 74.6 
 
 


Área de conocimiento: Física de la Materia Condensada (395) 
Número de profesores/as 17 
Número de doctores/as 17 C
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Número profesores/as 
acreditados/as 


11 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
4 


• Titular universitario 10 
• Contratado doctor 1 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


23 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 71 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


11 


Materias en las que imparte docencia 
 Sin docencia asignada en el curso 2022/23 


 
ECTS a impartir (previstos) 0 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 79.2 


Campus de Lugo: -1.5 
 
 


Área de conocimiento: Física Teórica (405) 
Número de profesores/as 14 
Número de doctores/as 14 
Número profesores/as 
acreditados/as 


10 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
7 


• Titular universitario 6 
• Contratado doctor 1 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros  


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


24 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 76 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


13 


Materias en las que imparte docencia C
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 Sin docencia asignada en el curso 2022/23 
 


ECTS a impartir (previstos) 0 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 236.5 


Campus de Lugo: -1.5 
 
 


Área de conocimiento: Ingeniería Agroforestal (500) 
Número de profesores/as 31 
Número de doctores/as 29 
Número profesores/as 
acreditados/as 


12 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
3 


• Titular universitario 23 
• Contratado doctor 2 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 3 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


96 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


1 


Suma de quinquenios 150 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


18 


Materias en las que imparte docencia 
G4111223 
G4111342 
G4111350 
 


Mecanismos y sensores 
Robótica aplicada al medio forestal y natural 
Tecnología y resistencia de materiales 


ECTS a impartir (previstos) 15 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -5.5 


Campus de Lugo: 364.2 
 
 


Área de conocimiento: Ingeniería Cartográfica, Geodésica y Fotogrametría (505) 
Número de profesores/as 8 
Número de doctores/as 7 
Número profesores/as 
acreditados/as 


7 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario 5 
• Contratado doctor 2 
• Ayudante doctor  
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• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


4 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 26 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


7 


Materias en las que imparte docencia 
G4111344 
G4111445 
 


Teledetección mediante drones y satélites 
Servicios web de sensores 
 


ECTS a impartir (previstos) 12 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -2.6 


Campus de Lugo: 99.1 
 
 


Área de conocimiento: Ingeniería e Infraestructura de los Transportes (530) 
Número de profesores/as 4 
Número de doctores/as 1 
Número profesores/as 
acreditados/as 


1 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario 1 
• Contratado doctor  
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor 3 
• Otros  


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


0 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 2 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


1 


Materias en las que imparte docencia 
G4111345 
 


Visión artificial avanzada 
 


ECTS a impartir (previstos) 2 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -0.9 


Campus de Lugo: 30.6 
 
 C


SV
: 7


50
00


95
06


24
33


67
92


03
48


70
0 


- V
er


ifi
ca


bl
e 


en
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ed


uc
ac


io
n.


go
b.


es
/c


id
 y


 C
ar


pe
ta


 C
iu


da
da


na
 h


ttp
s:


//s
ed


e.
ad


m
in


is
tra


ci
on


.g
ob


.e
s



https://sede.educacion.gob.es/cid/consultaCID?cid=750009506243367920348700





Grado en Robótica  


Página 11 de 14 
 


Área de conocimiento: Lenguajes y Sistemas Informáticos (570) 
Número de profesores/as 17 
Número de doctores/as 14 
Número profesores/as 
acreditados/as 


6 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario 8 
• Contratado doctor 4 
• Ayudante doctor 2 
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor 1 
• Otros 2 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


40 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 59 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


9 


Materias en las que imparte docencia 
G4111102 
G4111106 
G4111224 
G4111227 
G4111349 
G4111422 
 


Fundamentos de programación 
Algorítmica y estructuras de datos 
Plataformas software en robótica 
Percepción y procesado de señales 
Gestión de datos para robótica 
Robótica de servicios 


ECTS a impartir (previstos) 30 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -7.2 


Campus de Lugo: 75.5 
 
 


Área de conocimiento: Matemática Aplicada (595) 
Número de profesores/as 24 
Número de doctores/as 23 
Número profesores/as 
acreditados/as 


8 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
2 


• Titular universitario 17 
• Contratado doctor 3 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 2 C
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Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


78 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 118 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


16 


Materias en las que imparte docencia 
G4111104 
G4111105 
 


Matemáticas I 
Matemáticas II 
 


ECTS a impartir (previstos) 12 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 148.8 


Campus de Lugo: 63.1 
 
 


Área de conocimiento: Organización de Empresas (650) 
Número de profesores/as 25 
Número de doctores/as 18 
Número profesores/as 
acreditados/as 


8 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
 


• Titular universitario 9 
• Contratado doctor 3 
• Ayudante doctor 4 
• Ayudante  
• Asociado/a doctor 1 
• Asociado/a no doctor 3 
• Otros 5 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


40 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 59 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


8 


Materias en las que imparte docencia 
G4111346 
 


Fundamentos de emprendimiento y gestión empresarial 
 


ECTS a impartir (previstos) 6 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: 114.4 


Campus de Lugo: 49.5 
 
 


 
Área de conocimiento: Producción Vegetal (705) 
Número de profesores/as 18 
Número de doctores/as 18 
Número profesores/as 7 C
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acreditados/as 
Categoría Número 


• Catedrático/a 
universitario/a 


3 


• Titular universitario 10 
• Contratado doctor 4 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor  
• Otros 1 


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


56 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 92 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


9 


Materias en las que imparte docencia 
G4111342 
 


Robótica aplicada al medio forestal y natural 
 


ECTS a impartir (previstos) 3 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -8.1 


Campus de Lugo: 190.1 
 
 
Área de conocimiento: Proyectos de Ingeniería (720) 
Número de profesores/as 7 
Número de doctores/as 5 
Número profesores/as 
acreditados/as 


3 


Categoría Número 
• Catedrático/a 


universitario/a 
1 


• Titular universitario 3 
• Contratado doctor 1 
• Ayudante doctor  
• Ayudante  
• Asociado/a doctor  
• Asociado/a no doctor 2 
• Otros  


Número quinquenios (PDI no 
acreditado) 


11 


Número sexenios (PDI no 
Doctor) 


0 


Suma de quinquenios 20 
PDI con sexenio vivo o 6 
sexenios 


4 


Materias en las que imparte docencia 
G4111424 Proyectos Integrados III C
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ECTS a impartir (previstos) 6 
ECTS disponibles (potenciales) Campus de Santiago: -22.1 


Campus de Lugo: 45.5 
 


 
5.2 Méritos docentes del profesorado no acreditado 
En las tablas del apartado anterior se puede comprobar que el profesorado no acreditado 
cuenta con amplia experiencia docente, demostrable con el alto número de quinquenios que 
acumulan estas figuras. En todos los casos se trata de profesores que imparten docencia en 
otras titulaciones de la EPS de Enxeñaría relacionadas con el ámbito de la ingeniería, con 
mayoría de representación en la ingeniería agroforestal. 
 
5.3 Méritos de investigación del profesorado no doctor 
La Universidade de Santiago de Compostela hace públicos los méritos de investigación de todo 
su PDI en el siguiente enlace. 
https://investigacion.usc.gal/unidades/1951/investigadores 
 
5.4 Perfil del profesorado necesario y no disponible y plan de contratación 
En la memoria verificada del título se acompañaba la relación de profesorado que se preveía 
iba a ser necesario para impartir el Grado en Robótica, remarcando que sería necesaria la 
contratación de profesorado en ciertas áreas, sobre todo del Departamento de Electrónica y 
Computación. 
Como se puede comprobar en los datos aportados en la tabla del apartado 5.1 y como 
demuestra la impartición ya de todos los cursos del Grado, los compromisos de aumentar los 
recursos humanos por parte de la Vicerrectoría de Profesorado de la USC que se aportaron con 
la memoria verificada se han cumplido. 
 
 
Información adicional sobre reconocimiento de la dedicación docente en el curso 2024/25 
 
El reconocimiento de la dedicación docente del profesorado en las tutorías de los trabajos fin 
de grado/máster, la participación en los tribunales de evaluación y la realización de las 
funciones de tutor académico de las prácticas externas se establece en la Planificación 
Académica Anual de la USC, que de manera general se aprueba en Consello de Goberno de la 
universidad anualmente. Para el curso 2024/25, es el siguiente: 
 
-Trabajos Fin de Grado de 12 ECTS: 5 horas lectivas y 12,5 horas de tutoría por alumno. 
-Prácticas externas de 12 ECTS: 1,5 horas lectivas y 3,5 horas de tutoría por alumno. 
-Evaluación de Trabajos Fin de Grado: 0,5 horas docentes equivalentes por alumno. 
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5_ PERSONAL ACADÉMICO Y DE APOYO A LA DOCENCIA 
  
5.5 Otros recursos humanos 
La EPS de Enxeñaría, centro en el que se impartirá el Grado en Robótica conjuntamente con 
otras titulaciones, cuenta con personal de administración y servicios (PAS), que contribuirá con 
su trabajo al correcto desarrollo de la nueva titulación: 
El centro cuenta con una Responsable de la Unidad de Gestión, secretaría administrativa, 
secretaría de dirección, secretarías de Departamento (2), Responsable de asuntos económicos 
(1) y puesto base (1), Conserjería (5), Finca de Prácticas (3), Técnico Especialista Informático (1) 
y dos técnicos de Investigación, una que depende del Departamento de Producción Vegetal y 
otro para el Grado en Ingeniería Robótica. 
Por tanto, cuenta con 18 personas dentro del sector de Personal de Administración y Servicios 
(PAS) para asumir la gestión de un centro con múltiples titulaciones y gran número de 
actividades docentes y de investigación. El número actual de PAS se considera suficiente. 
 
5.6 Perfil básico de otros recursos de apoyo a la docencia necesarios 
El Grado en Robótica está adscrito a la Escola Politécnica Superior de Enxeñaría de la USC, por 
lo que su gestión académica y económica formará parte de las funciones ordinarias que 
desarrolla su personal, que incluye el personal de administración, conserjería, personal de finca 
de prácticas, técnico de apoyo y técnico informático. 
La USC tiene a disposición de los centros un amplio abanico de servicios de apoyo a la docencia. 
Puede consultarse la lista completa en: 
https://www.usc.gal/es/usc/servicios 
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6_ RECURSOS PARA EL APRENDIZAJE: MATERIALES E 
INFRAESTRUCTURALES, PRÁCTICAS Y SERVICIOS 


6.1 Justificación de que los recursos materiales y servicios son adecuados 


En la Memoria Verificada del título del Grado en Robótica se detallaban los recursos 
materiales y las infraestructuras disponibles en la Escola Politécnica Superior de Enxeñaría 
para la docencia de esta titulación. 


La información está disponible en: 


https://sede.educacion.gob.es/cid/335457316423618428855519.pdf 


También se aportaba en la documentación el compromiso del Vicerrectorado de 
Investigación e Innovación de dar soporte al título con la contratación de personal de 
mantenimiento. 


Asimismo, en la memoria económica se remarcaba la aportación económica de la Xunta de 
Galicia para la implantación del título y la dotación de laboratorios docentes. Este convenio 
ha permitido que en el curso actual la titulación esté en pleno funcionamiento. 


Además, en cualquier caso, en los últimos años se ha llevado a cabo una importante 
renovación de equipamientos y la adquisición de nuevos recursos materiales debido a la 
financiación obtenida también por parte del Campus de Especialización Campus Terra del 
que la EPS de Enxeñaría forma parte. 


También se ha avanzado en la dotación de aulas con equipos de videoconferencia y tablets 
para facilitar la docencia síncrona para aquellos títulos intercentros o interuniversitarios. 
Aunque no es el caso para esta titulación, los equipos están a disposición por si fuesen 
necesarios. 


La información actualizada de los recursos materiales e infraestructuras del centro pueden 
consultarse en: 


https://www.usc.gal/es/centro/escuela-politecnica-superior-ingenieria/equipamientos 


Además de los espacios de la Escola Politécnica Superior de Enxeñaría que se comparten 
con las otras titulaciones de Grado y Máster y que se describen en los enlaces aportados en 
la memoria, se ha incluido en el apartado 6 de la memoria los siguientes párrafos, con las 
infraestructuras más relacionadas con la titulación: 


Para la docencia del grado en robótica, se dispone de una amplia gama de instalaciones 
para el aprendizaje práctico. Se cuenta con tres laboratorios especializados en robótica: uno 
de drones (con espacios para el vuelo de drones en condiciones de seguridad tanto en 
exterior como en interior), otro enfocado en la robótica de servicios (equipado con robots 
móviles, humanoides, cuadrúpedos, etc), y otro centrado en la robótica industrial, donde se 
adquieren habilidades relevantes para entornos de fabricación avanzados (en este segundo 
laboratorio se ubican brazos articulados industriales, así como cobots, equipos informáticos 
y PLCs para el control de brazos y procesos industriales). 


Además, se dispone de un laboratorio de instrumentación (convenientemente equipado 
con impresoras 3D, cortadora láser, así como otro equipamiento para el prototipado y 
montaje de dispositivos) y de un laboratorio de automatización que incluye células de 
fabricación flexibles, que simulan distintos procesos industriales y que incluyen sensores, 
actuadores, y PLCs, habituales en estos procesos. 


Finalmente, también se emplean dos laboratorios de física y uno de electrotecnia. El C
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laboratorio de visión artificial está equipado con las herramientas necesarias para investigar 
y desarrollar sistemas de percepción avanzados. Para actividades que requieran 
computadoras y hardware de pequeño tamaño, se han actualizado las aulas de informática 
del centro, de manera que cuenten con equipos actualizados y provistos de tarjetas gráficas 
que posibiliten el desarrollo de software integrando inteligencia artificial y redes neuronales 
profundas. Estas instalaciones proporcionan un entorno óptimo para que los estudiantes de 
robótica adquieran experiencia práctica y desarrollen proyectos importantes para su 
formación. 


 


6.2 Procedimiento para la gestión de las prácticas 
En la USC la gestión de las prácticas se lleva a cabo conforme a: 
• Real Decreto 592/2014, de 11 de julio, por el que se regulan las prácticas académicas 


externas de los estudiantes universitarios 
• Reglamento de Prácticas Académicas Externas de la Universidad de Santiago de 


Compostela (acuerdo de CG 29/07/2015) 
• En el SGIC del centro se regula en el proceso de Desarrollo de las enseñanzas el 


procedimiento para la gestión de las prácticas externas 
 


Toda la información relativa a la gestión de prácticas en la EPS de Ingeniería puede 
consultarse en este enlace: 


https://www.usc.gal/es/centro/escuela-politecnica-superior-ingenieria/practicas 


Debe destacarse la normativa propia de la EPS de Ingeniería, el listado de entidades 
colaboradoras, la documentación auxiliar, las guías de orientación a los estudiantes para 
realizar la memoria y entregar la documentación y la encuesta de satisfacción. 


 


6.3 Previsión de dotación de recursos materiales y servicios 
No están previstas necesidades de nuevos recursos materiales o servicios motivados por la 
modificación del título. Los gastos de renovación y mantenimiento se realizan con cargo a 
los presupuestos ordinarios de la EPS de Enxeñaría o a las convocatorias que realizan 
anualmente diversas vicerrectorías de la USC o el Campus de Especialización Campus Terra, 
al que pertenece.  
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7_CALENDARIO DE IMPLANTACIÓN 


7.1 Cronograma de implantación del título -temporalización por cursos del despliegue de 
la enseñanza, o, en su caso, despliegue por varios cursos o total. 


Está prevista la implantación a partir del curso 2024/25 de manera completa, ya que no hay 
cambios en la estructura del título ni en la oferta de asignaturas. 


Sólo es necesario que, a nivel interno, los estudiantes indiquen en el momento de la 
matrícula si cursan las prácticas externas y el trabajo fin de grado de la mención de 
AgroRobótica o si quieren realizarlas sin especialidad. 


 


Grado en Robótica (2019) Curso 2024/25 


1º Extinción 


2º Extinción 


3º Extinción 


4º Extinción 


 


Modificación del Grado en Robótica Curso 2024/25 


1º Implantación 


2º Implantación 


3º Implantación 


4º Implantación 
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Documentación incorporada en el documento: 
 
 
 


− Informe de necesidad y viabilidad académica y social emitido por la 
Secretaría General de Universidades de la Xunta de Galicia 


 
− Informe favorable al proyecto inicial de la Comisión de Calidad de la EPS 


de Ingeniería, sesión del 14 de abril de 2023. 
 


− Informe favorable al proyecto inicial de memoria de la Junta de Escuela 
de la EPS de Ingeniería, sesión del 14 de abril de 2023 


 
− Informe favorable de la Comisión de Calidad de la EPS de Ingeniería, 


sesión del 1 de junio de 2023 
 


− Informe favorable de la Junta de Escuela de la EPS de Ingeniería, sesión 
del 2 de junio de 2023 


 
− Certificado del Consejo de Gobierno de la USC, sesión del 29 de junio de 


2023 
 


− Certificado del Consejo Social de la USC, sesión del 29 de junio de 2023 
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Informe de necesidad y viabilidad académica y social


Modificación del Grado en  Robótica  por la Universidad de  Santiago de Compostela para el 


curso 2024-2025


La Universidad  de Santiago de Compostela,  por  registro  electrónico de  30 de junio  de 2023,  


solicita informe preceptivo de envío a verificación de la modificación del Grado en Robótica para 


el curso 2024-2025, de acuerdo con lo establecido en la Orden de 20 de marzo de 2012 por la que 


desarrolla  el  Decreto  222/2011,  de  2  de  diciembre,  por  el  que  se  regulan  las  enseñanzas  


universitarias oficiales en el ámbito de la Comunidad Autónoma de Galicia, en consonancia con el 


Real  Decreto 822/2021,  de  28 de septiembre,  por  el  que se establece  la  organización de las 


enseñanzas universitarias y del procedimiento de aseguramiento de la calidad.


Para ello remite la siguiente documentación:


• Memoria de verificación 


• Memoria justificativa y económica


• Certificado del Consejo de Gobierno de la USC, sesión del 29 de junio de 2023


• Certificado del Consejo Social de la USC, sesión del 29 de junio de 2023


Características actuales del título:


• Campus: Lugo


• Centro de impartición: Escuela Politécnica Superior de Ingeniería


• Rama de conocimiento:  Ingeniería y Arquitectura


• Ámbito de conocimiento: Ingeniería industrial, ingeniería mecánica, ingeniería automática, 


ingeniería de la organización industrial e ingeniería de la navegación.


• Modalidad de enseñanza: Presencial


• Menciones: AgroRobótica


Modificaciones propuestas


1. Modificaciones de adaptación al Real Decreto 822/2021:


-Se indica el ámbito de conocimiento del título 


-Se adapta la mención al número de créditos mínimo establecido. Los estudiantes que opten por 


la mención de AgroRobótica deben cursar las prácticas obligatorias externas y realizar el Trabajo 


Fin de Grado en ese ámbito. 


Secretaría Xeral de Universidades
CONSELLERÍA DE CULTURA, EDUCACIÓN, FORMACIÓN PROFESIONAL E UNIVERSIDADES
Complexo Administrativo San Caetano. 
Edificio número 2; 1º andar
15781 Santiago de Compostela
981 545 427 / 981 545 446
sxu@edu.xunta.es
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-Se adapta la redacción de los resultados del aprendizaje del título a la nueva nomenclatura de 


conocimientos, habilidades o destrezas y competencias, sin alterar los objetivos. 


-Se revisan los contenidos de las asignaturas.


-Se revisan y actualizan las normativas de aplicación a la docencia


-Se actualizan las tablas de recursos humanos y los enlaces al inventario de recursos materiales y 


al listado de convenios para la realización de prácticas en empresa. 


-Se modifican los criterios generales de evaluación.


2. Modificaciones en el Plan de Estudios:


-Se incorpora en la lista de optativas la asignatura Electrónica Industrial


-Se sustituye la asignatura Robótica en la Agroindustria, de la mención de AgroRobótica por Smart 


Water 


Esta Secretaría General de Universidades emite  Infome favorable de envío a verificación de 


la modificación del Grado en Robótica, para el curso 2024/2025.


No obstante lo anterior, de acuerdo con lo establecido en el art. 32.2 del RD822/2021, de 28 


de  septiembre,  en  consonancia  con  el  art.  32.6, quedará  a  decisión  de  la  ACSUG  si  las 


modificaciones solicitadas suponen modificación sustancial o nueva verificación del título. 


NOTA: Debe tenerse en cuenta la fecha límite del 15 de octubre   para la incorporación de la 


memoria  de  la  titulación  propuesta  a  la  aplicación  del  ministerio  con  competencias  en  


materia de universidades (instrucción décima de la  Resolución de 14.11.2022 de la Secretaría  


Xeral de Universidades por la que se determina el calendario para la tramitación de solicitudes  


de verificación y modificación de titulaciones oficiales en el SUG ). En caso de no poder cumplir 


este  plazo,  se  aplazará  para  el  curso  siguiente  la  tramitación  del  procedimiento  de  


verificación/modificación de la titulación afectada. 


Firmado digitalmente en Santiago de Compostela


El secretario general de Universidades


José Alberto Díez de Castro


María José López Couso


Vicerrectora de Titulaciones e Internacionalización 


Universidad de Santiago de Compostela


Secretaría Xeral de Universidades
CONSELLERÍA DE CULTURA, EDUCACIÓN, FORMACIÓN PROFESIONAL E UNIVERSIDADES
Complexo Administrativo San Caetano. 
Edificio número 2; 1º andar
15781 Santiago de Compostela
981 545 427 / 981 545 446
sxu@edu.xunta.es
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 Rúa Benigno Ledo, s/n. Campus Terra. 27002. Lugo  
correo-e: eps.secretaria@usc.es 


 


 


María José Iniesto Alba, Secretaria Académica da Escola Politécnica Superior (EPS) de Enxeñaría da 


Universidade de San�ago de Compostela (USC),  


 


CERTIFICA: 


 


Que o pleno da Xunta da EPS de Enxeñaría, na súa reunión ordinaria do hoxe, 14 de abril de 2023, 


acordou aprobar o Proxecto Inicial de Modificación da Memoria do Grao en Robó�ca para a súa 


implantación no curso 24-25. 


 
 


O cal asino en Lugo, a 14 de abril de 2023. 


 


María J. Iniesto Alba 


Secretaria Académica da EPS de Enxeñaría. 
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 Rúa Benigno Ledo, s/n. Campus Terra. 27002. Lugo  
correo-e: eps.secretaria@usc.es 


 


 


María José Iniesto Alba, Secretaria Académica da Escola Politécnica Superior (EPS) de Enxeñaría da 


Universidade de San�ago de Compostela (USC),  


 


CERTIFICA: 


 


Que a Comisión de Calidade da EPS de Enxeñaría, na súa reunión ordinaria do xoves, 14 de abril de 


2023, acordou informar posi�vamente o Proxecto Inicial de Modificación de Memoria do Grao en 


Robó�ca para a súa implantación no curso 24-25. 


 
 


O cal asino en Lugo, a 14 de abril de 2023. 


 


María J. Iniesto Alba 


Secretaria Académica da EPS de Enxeñaría. 
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Rúa Benigno Ledo, s/n. Campus Terra. 27002. Lugo  


correo-e: eps.secretaria@usc.es 


 


 


María José Iniesto Alba, Secretaria Académica da Escola Politécnica Superior (EPS) de Enxeñaría da 


Universidade de Santiago de Compostela (USC),  


 


CERTIFICA 


 


que a Comisión de Calidade da EPS de Enxeñaría, na súa reunión ordinaria do xoves, 01 de xuño de 


2023, acordou aceptar a alegación proposta pola Comisión de Título e informar positivamente a 


Memoria do Novo Grao en Enxeñaría Robótica para a súa implantación no curso 24-25. 


 
 


O cal asino en Lugo, a 02 de xuño de 2023. 


 


María J. Iniesto Alba 


Secretaria Académica da EPS de Enxeñaría. 
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Rúa Benigno Ledo, s/n. Campus Terra. 27002. Lugo  


correo-e: eps.secretaria@usc.es 


 


 


María José Iniesto Alba, Secretaria Académica da Escola Politécnica Superior (EPS) de Enxeñaría da 


Universidade de Santiago de Compostela (USC),  


 


CERTIFICA 


 


que o Pleno da Xunta da EPS de Enxeñaría, na súa reunión ordinaria do hoxe, 02 de xuño de 2023, 


acordou aceptar a alegación proposta pola Comisión de Título e aprobar a Memoria do Novo Grao en 


Enxeñaría Robótica para a súa implantación no curso 24-25. 


 
 


O cal asino en Lugo, a 02 de xuño de 2023. 


 


María J. Iniesto Alba 


Secretaria Académica da EPS de Enxeñaría. 
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DULCE Mª GARCÍA MELLA, SECRETARIA XERAL DA UNIVERSIDADE DE SANTIAGO DE 


COMPOSTELA, 


CERTIFICA, antes da aprobación da acta correspondente, que o Consello de Goberno na sesión 


ordinaria que tivo lugar o día 29 de xuño de 2023 aprobou as seguintes propostas de 


modificacións substanciais de titulacións de grao para a súa implantación no curso 2024/2025, 


nos termos dos documentos adxuntos: 


- Grao en Bioloxía 


- Grao en Bioquímica 


- Grao en Biotecnoloxía 


- Grao en Comunicación Audiovisual 


- Grao en Empresa e Tecnoloxía 


- Grao en Enxeñaría Química 


- Grao en Farmacia 


- Grao en Historia 


- Grao en Historia da Arte 


- Grao en Odontoloxía 


- Grao en Paisaxe 


- Grao en Robótica 


- Grao en Xeografía e Ordenación do Territorio 


- Grao en Xestión Cultural 


- Grao en Xornalismo 


E para que así conste, asino a presente certificación en Santiago de Compostela, co Vº e Prace 


do sr. reitor. 


Vº e prace 


O reitor 


Antonio López Díaz  
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DULCE Mª GARCÍA MELLA, SECRETARIA XERAL DA UNIVERSIDADE DE SANTIAGO DE 


COMPOSTELA, 


CERTIFICA, antes da aprobación da acta correspondente, que o Consello de Goberno na sesión 


ordinaria que tivo lugar o día 29 de xuño de 2023 aprobou as seguintes propostas de 


modificacións substanciais de titulacións de grao para a súa implantación no curso 2024/2025, 


nos termos dos documentos adxuntos: 


- Grao en Bioloxía 


- Grao en Bioquímica 


- Grao en Biotecnoloxía 


- Grao en Comunicación Audiovisual 


- Grao en Empresa e Tecnoloxía 


- Grao en Enxeñaría Química 


- Grao en Farmacia 


- Grao en Historia 


- Grao en Historia da Arte 


- Grao en Odontoloxía 


- Grao en Paisaxe 


- Grao en Robótica 


- Grao en Xeografía e Ordenación do Territorio 


- Grao en Xestión Cultural 


- Grao en Xornalismo 


E para que así conste, asino a presente certificación en Santiago de Compostela, co Vº e Prace 


do sr. reitor. 


Vº e prace 


O reitor 


Antonio López Díaz  


  


 


Documento asinado dixitalmente conforme a Lei 39/2015 de 1 de outubro, do procedemento administrativo 


común das administracións públicas (BOE nº 236 do 2 de outubro de 2015). 
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