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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 Carlos III de Madrid Escuela Politécnica Superior 28042292

NIVEL DENOMINACIÓN CORTA

Grado Ingeniería Robótica /Bachelor in Robotics Engineering

DENOMINACIÓN ESPECÍFICA

Graduado o Graduada en Ingeniería Robótica /Bachelor in Robotics Engineering por la Universidad Carlos III de Madrid

NIVEL MECES

2

RAMA DE CONOCIMIENTO CAMPO DE ESTUDIO 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

RAUL BLANCO MARTINEZ RAPOSO Jefe del Servicio de Apoyo a la docencia y gestión del Grado

REPRESENTANTE LEGAL

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

CARLOS SANTIUSTE ROMERO Rector

RESPONSABLE DEL TÍTULO

NOMBRE Y APELLIDOS CARGO

CARLOS SANTIUSTE ROMERO Vicerrector de Grado y Calidad en los Estudios

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

Calle Madrid 126, Edif. Rectorado 28903 Getafe 916249568

E-MAIL PROVINCIA FAX

vr.grado-calidad@uc3m.es Madrid 916249316

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: Madrid, AM 12 de diciembre de 2025

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

ADJUNTO

Grado Graduado o Graduada en Ingeniería Robótica /
Bachelor in Robotics Engineering por la Universidad
Carlos III de Madrid

No Ver Apartado 1:

Anexo 1.

RAMA

Ingeniería y Arquitectura

CAMPO DE ESTUDIO

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

AGENCIA EVALUADORA

Fundación para el Conocimiento Madrimasd

LISTADO DE MENCIONES

No existen datos

MENCIÓN DUAL

No

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

Universidad Carlos III de Madrid

LISTADO DE UNIVERSIDADES

CÓDIGO UNIVERSIDAD

036 Universidad Carlos III de Madrid

LISTADO DE UNIVERSIDADES EXTRANJERAS

CÓDIGO UNIVERSIDAD

No existen datos

CRÉDITOS TOTALES CRÉDITOS DE FORMACIÓN BÁSICA CRÉDITOS EN PRÁCTICAS EXTERNAS

240 60 0

CRÉDITOS OPTATIVOS CRÉDITOS OBLIGATORIOS CRÉDITOS TRABAJO FIN GRADO/
MÁSTER

15 153 12

1.4-1.9 Universidad Carlos III de Madrid
1.4-1.9.1 CENTROS EN LOS QUE SE IMPARTE

LISTADO DE CENTROS

CÓDIGO CENTRO CENTRO
RESPONSABLE

CENTRO ACREDITADO
INSTITUCIONALMENTE

28042292 Escuela Politécnica Superior Si No

1.4-1.9.2 Escuela Politécnica Superior
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
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200 50

IDIOMAS EN LOS QUE SE IMPARTE

CASTELLANO CATALÁN EUSKERA

No No No

GALLEGO VALENCIANO INGLÉS

No No Sí

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

El objetivo del Grado en Ing. Robótica es formar profesionales capaces de integrar conocimientos básicos siendo capaces de aplicarlos a cuestiones
relevantes relacionadas con la robótica. En particular, los objetivos específicos del grado son:

- Adquirir conocimientos en el campo de la Robótica, demostrando una comprensión de los aspectos teóricos y prácticos y de la metodología de traba-
jo, con una profundidad suficiente para el desempeño profesional

- Aplicar sus conocimientos en el campo de la Robótica y sus capacidades de resolución de problemas en ámbitos laborales complejos o profesiona-
les y especializados, para la adecuada comprensión de problemas descritos mediante datos dando respuestas creativas e innovadoras mediante argu-
mentos o procedimientos elaborados y sustentados en los conocimientos adquiridos.

- Poseer la capacidad de recopilar e interpretar datos e informaciones sobre las que fundamentar sus conclusiones incluyendo, la reflexión sobre asun-
tos de índole social, legal, científica o ética en el ámbito de la Robótica

- Ser capaz de desenvolverse en situaciones complejas o que requieran el desarrollo de nuevas soluciones tanto en el ámbito académico como laboral
o profesional dentro de la Robótica.

- Saber comunicar a todo tipo de audiencias de manera clara y precisa, conocimientos, metodologías, ideas, problemas y soluciones en el ámbito de la
Robótica.

- Identificar sus propias necesidades formativas en el campo de la Robótica, y en su entorno laboral o profesional y de organizar su propio aprendizaje
con un alto grado de autonomía en todo tipo de contextos.

ESTRUCTURAS CURRICULARES ESPECÍFICAS Y ESTRATEGIAS METODOLÓGICAS DE INNOVACIÓN DOCENTE

1.14 PERFILES FUNDAMENTALES DE EGRESO Y PROFESIONES REGULADAS
PERFILES DE EGRESO

ver aptado 1.10

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

C1-FT - Conocer y ser capaz de manejar habilidades interpersonales sobre iniciativa, responsabilidad, resolución de conflictos,
negociación, etc., que se requieren en el ámbito profesional. To Know and be able to handle interpersonal skills on initiative,
responsibility, conflict resolution, negotiation, etc., required in the professional environment. TIPO: Competencias

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

C3 - Desarrollar proyectos en el ámbito de la ingeniería robótica. To develop projects in the field of robotic engineering. TIPO:
Competencias
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C4-PAE - Aplicar conocimientos técnicos y habilidades prácticas en el ámbito de la ingeniería robótica, desarrollando capacidades
de análisis, resolución de problemas y trabajo en equipo en un entorno profesional. To apply technical knowledge and practical
skills in the field of robotic engineering, participating in problem-solving and the development of solutions in a professional
environment. TIPO: Competencias

C5-TFG - Desarrollar un trabajo individual y original, en el ámbito de la ingeniería robótica en el que se sinteticen e integren
los conocimientos, habilidades y competencias adquiridos en las enseñanzas, incluida su defensa ante un tribunal universitario.
Develop an individual and original piece of work in the field of robotics engineering that synthesises and integrates the knowledge,
skills and competences acquired during the course, including its defence before a university panel. TIPO: Competencias

C6 - Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas
para aplicaciones industriales o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. Apply knowledge and
techniques relating to the design, calculation and commissioning of robotic systems, algorithms and installations for industrial
or service applications, in accordance with standards of quality, safety and resource efficiency. Develop projects in the field of
robotics engineering. TIPO: Competencias

C7 - Utilizar correctamente información legal y técnica, así como especificaciones, reglamentos y normas de obligado
cumplimiento, en el ámbito de la robótica para la redacción y presentación de documentos de una forma profesional. Correctly use
legal and technical information, as well as specifications, regulations and mandatory standards, in the field of robotics to draft and
present documents in a professional manner. TIPO: Competencias

C8 - Utilizar tecnologías especializadas para la integración y programación de sistemas de control de procesos industriales en sus
dimensiones de hardware y software. Use specialist technologies for the integration and programming of industrial process control
systems, covering both hardware and software aspects. TIPO: Competencias

COPT1 - Integrar conocimientos avanzados aportando soluciones innovadoras en el ámbito de la ingeniería robótica. To integrate
advanced knowledge providing innovative solutions in the field of robotic engineering. TIPO: Competencias

K1-FT - Conocer los principios y valores democráticos y de desarrollo sostenible, en particular, el respeto a los derechos humanos
y derechos fundamentales, a la igualdad de género y no discriminación, a los principios de accesibilidad universal y cambio
climático. To know the principles and values of democracy and sustainable development, in particular, respect for human rights
and fundamental rights, gender equality and non-discrimination, the principles of universal accessibility and climate change. TIPO:
Conocimientos o contenidos

K10 - Identifica las principales aplicaciones de la robótica./Identify the main applications of robotics. TIPO: Conocimientos o
contenidos

K11 - Explicar el funcionamiento de las interfaces entre el hombre y el robot/Explain how human-robot interfaces work TIPO:
Conocimientos o contenidos

K2-FT - Conocer contenidos básicos humanísticos, de expresión oral y escrita, siguiendo principios éticos y completando un
perfil formativo multidisciplinar. To know basic humanistic contents, oral and written expression, following ethical principles and
completing a multidisciplinary training profile. TIPO: Conocimientos o contenidos

K3-FB - Identificar las metodologías básicas de las matemáticas, álgebra, cálculo y la estadística que son de aplicación en la
ingeniería. Identify the basic methodologies of mathematics, algebra, calculus, and statistics that are applicable in engineering.
TIPO: Conocimientos o contenidos

K4-FB - Reconocer las leyes generales de la física aplicada (mecánica, termodinámica, campos y ondas, y electromagnetismo) que
son de aplicación en la ingeniería. Recognise the general laws of applied physics (mechanics, thermodynamics, fields and waves,
and electromagnetism) that are applicable in engineering. TIPO: Conocimientos o contenidos

K5-FB - Identificar los lenguajes de programación, los sistemas operativos, los algoritmos y los programas informáticos que son de
aplicación en la ingeniería. Identify the programming languages, operating systems, algorithms, and computer programmes that are
applicable in engineering. TIPO: Conocimientos o contenidos

K6-FB - Identificar los conceptos fundamentales que son de aplicación en la organización y dirección de empresas. Identify the
fundamental concepts that apply to business organisation and management. TIPO: Conocimientos o contenidos

K7 - Reconocer las técnicas de representación gráfica, tanto por métodos tradicionales como mediante las aplicaciones de diseño
asistido por ordenador, que son de aplicación al diseño en la ingeniería. Development of spatial vision and knowledge of graphical
representation techniques, both through traditional methods of metric geometry and descriptive geometry, as well as through
computer-aided design applications. TIPO: Conocimientos o contenidos

K8 - Describir los principios y los componentes del control automático propios de la ingeniería de control aplicados a la robótica.
Describe the principles and components of automatic control specific to control engineering as applied to robotics. TIPO:
Conocimientos o contenidos

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos
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KOPT1 - Comprender en profundidad tecnologías avanzadas en un área específica relacionada con la ingeniería robótica
incluyendo tendencias emergentes y desarrollos recientes Gain an in-depth understanding of advanced technologies in a specific
area related to robotic engineering, including emerging trends and recent developments. TIPO: Conocimientos o contenidos

S1-FT - Planificar y organizar trabajos en equipo tomando las decisiones correctas basadas en la información disponible y
reuniendo datos en entornos digitales. To plan and organize team work making the right decisions based on available information
and gathering data in digital environments. TIPO: Habilidades o destrezas

S10 - Aplicar algoritmos de control automático para aplicaciones en la ingeniería robótica. Apply automatic control algorithms for
applications in robotic engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S11 - Aplicar conceptos, técnicas y modelos de ciberseguridad en aplicaciones propias de la ingeniería robótica. Apply
cybersecurity concepts, techniques, and models in robotics engineering applications TIPO: Habilidades o destrezas

S12 - Resolver mediante el uso de los fundamentos de la elasticidad y de resistencia de materiales posibles problemas sobre el
comportamiento de sólidos Solve problems relating to the behaviour of solids by applying the principles of elasticity and the
strength of materials TIPO: Habilidades o destrezas

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S14 - Diseñar sistemas de control y automatización para procesos industriales, incorporando la interconexión entre sus diferentes
módulos mediante la aplicación de metodologías de la automática Design control and automation systems for industrial processes,
integrating the interconnection between their various modules through the application of control engineering methodologies TIPO:
Habilidades o destrezas

S15 - Seleccionar materiales para componentes de ingeniería robótica fundamentándose en el análisis de sus principios y
propiedades técnicas. Select materials for robotic engineering components based on an analysis of their principles and technical
properties. TIPO: Habilidades o destrezas

S16 - Analizar el movimiento de sistemas robóticos mediante la aplicación de los principios de la teoría de máquinas y mecanismos
To analyse the motion of robotic systems by applying the principles of the theory of machines and mechanisms TIPO: Habilidades
o destrezas

S17 - Valorar el impacto socioeconómico y ético de la robótica, así como su marco legal. To assess the socio-economic and ethical
impact of robotics, as well as its legal framework. TIPO: Habilidades o destrezas

S18 - Aplicar los fundamentos de la ingeniería electrónica y microprocesadores para aplicaciones en la ingeniería robótica. Apply
the fundamentals of electronic engineering and microprocessors to applications in robotics engineering. TIPO: Habilidades o
destrezas

S2-FT - Utilizar la información interpretando datos relevantes evitando el plagio, y de acuerdo con las convenciones académicas
y profesionales del área de estudio, siendo capaz de evaluar la fiabilidad y la calidad de dicha información. To use information
interpreting relevant data avoiding plagiarism, and in accordance with the academic and professional conventions of the area of
study, being able to assess the reliability and quality of such information. TIPO: Habilidades o destrezas

S3-FB - Resolver mediante el uso de las matemáticas y la estadística posibles problemas que puedan plantearse en la ingeniería. To
solve potential problems that may arise in engineering using mathematics and statistics. TIPO: Habilidades o destrezas

S4-FB - Resolver mediante el uso de conocimientos de mecánica, termodinámica, campos y ondas, y electromagnetismo problemas
propios de la ingeniería. Solve engineering problems by applying knowledge of mechanics, thermodynamics, fields and waves, and
electromagnetism. TIPO: Habilidades o destrezas

S5 - Resolver mediante el uso de conocimientos de teoría de circuitos y máquinas eléctricas problemas de circuitos eléctricos
propios de la ingeniería robótica. Solve electrical circuit problems typical of robotics engineering by applying knowledge of circuit
theory and electrical machinery. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S7 - Aplicar los conocimientos en sistemas distribuidos y las redes de comunicaciones para el diseño, análisis y construcción de
sistemas robóticos. Apply knowledge of distributed systems and communications networks to the design, analysis and construction
of robotic systems TIPO: Habilidades o destrezas

S8 - Aplicar los principios fundamentales y técnicas básicas de la programación paralela, concurrente, distribuida, y de tiempo
real. Apply the fundamental principles and basic techniques of parallel, concurrent, distributed, and real-time programming. TIPO:
Habilidades o destrezas
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S9-FB - Utilizar los lenguajes de programación, los sistemas operativos, los algoritmos y los programas informáticos para
aplicaciones en la ingeniería. Use programming languages, operating systems, algorithms, and computer programmes for
engineering applications TIPO: Habilidades o destrezas

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

3.1. Requisitos de acceso y procedimientos de admisión de estudiantes

3.1.a) Perfil de ingreso recomendado

A la vista de las vías y requisitos de acceso anteriores, parece muy recomendable que el alumno que ingresa en este Grado haya cursado la modali-
dad de Bachillerato en Ciencias, (o, en su caso, unas modalidades equivalentes de Bachilleratos o similares en cuanto a las materias cursadas cuando
el estudiante provenga de otros sistemas educativos no españoles)

De ahí que el perfil de ingreso recomendado se centre en el Bachillerato mencionado en donde se obtiene una formación de carácter específico en es-
tos ámbitos, que desarrollan los conocimientos y las competencias correspondientes y prepara en mejor medida a los estudiantes para su acceso a es-
tos estudios. En este Bachillerato, de acuerdo con la normativa española, los alumnos deben cursar en el conjunto de los dos cursos materias tronca-
les tales como: Matemáticas, Física, Química, Dibujo Técnico sin perjuicio de otras materias indirectamente relacionadas con los estudios pero impor-
tes de cara a la formación integral del alumno. Se trata pues de materias que, en buena parte, están claramente vinculadas al currículum del plan de
estudios del Grado, por la base que proporcionan al estudiante interesado en acceder al mismo.

Junto a los estudiantes de Bachillerato, el otro grupo de acceso principal a los Grados es el de los estudiantes de Formación Profesional. Ya no existe
una preferencia de determinados ciclos formativos en el acceso a los grados de conformidad con la rama a la que se adscriben. Por tanto, cualquier
estudiante procedente de ciclos formativos de grado superior podrá acceder; en cualquier caso, los alumnos de los ciclos formativos de la familia de
electricidad y electrónica y comunicaciones estarán en mejores condiciones de acceso al Grado propuesto.

Puestos a destacar algún contenido competencial idóneo en relación con el perfil de ingreso, el alumno debería tener una buena formación previa en
Matemáticas, Física, Dibujo Técnico y Química. Son muy apreciables actitudes personales de iniciativa, trabajo en equipo, organización personal del
trabajo, capacidad de abstracción, pensamiento crítico y responsabilidad e interés por la aplicación práctica de los conocimientos para la resolución de
problemas reales.

La mayoría de estudiantes que son admitidos en los estudios de Grado de las Universidades españolas provienen de Bachillerato español. De ahí que
la mayoría de los estudiantes que se espera que accedan al Grado correspondan a esta vía sin perjuicio de que puedan acceder estudiantes por otras
vías. En concreto, para la principal vía de acceso a la Universidad, parece muy recomendable que el estudiante que ingresa en este Grado haya cur-
sado la modalidad de Bachillerato en Ciencia y Tecnología, (o, en su caso, unas modalidades equivalentes de Bachilleratos o similares en cuanto a las
materias cursadas cuando el estudiante provenga de otros sistemas educativos no españoles)

De ahí que el perfil de ingreso recomendado se centre en el Bachillerato mencionado en donde se obtiene una formación de carácter específico en es-
tos ámbitos, que desarrollan los conocimientos y las competencias correspondientes y prepara en mejor medida a los estudiantes para su acceso a es-
tos estudios. En este Bachillerato, de acuerdo con la normativa española, los estudiantes deben cursar en el conjunto de los dos cursos materias tron-
cales tales como: Matemáticas, Física, Química, Dibujo Técnico, y Tecnología e Ingeniería, sin perjuicio de otras materias indirectamente relacionadas
con los estudios pero importantes de cara a la formación integral del estudiante. Se trata pues de materias que, en buena parte, están claramente vin-
culadas al currículum del plan de estudios del Grado, por la base que proporcionan al estudiante interesado en acceder al mismo.

Junto a los estudiantes de Bachillerato, el otro grupo de acceso principal a los Grados es el de los estudiantes de Formación Profesional. Ya no existe
una preferencia de determinados ciclos formativos en el acceso a los grados de conformidad con el ámbito a la que se adscriben. Por tanto, cualquier
estudiante procedente de ciclos formativos de grado superior podrá acceder.

3.1.b) Lenguas de impartición

La Universidad imparte el grado solo en opción inglés, es decir, que los alumnos deben realizar sus 240 créditos en este idioma. Por ello, los alumnos
deberán demostrar un buen nivel de competencias lingüísticas en inglés equivalente al nivel B2 en el Marco Común Europeo de Referencia para las
Lenguas, dado que se va a impartir la docencia en dicho idioma y se va a trabajar con textos, materiales, ejercicios etc. exclusivamente en inglés.

3.1.c) Criterios de Admisión.

La Universidad aplicará, en lo relativo a la admisión de estudiantes en la titulación, todo lo establecido en la normativa vigente, que actualmente es
el Real Decreto 412/2014 de 6 de junio, por el que se establece la normativa básica de los procedimientos de admisión a las enseñanzas universi-
tarias oficiales de Grado. De forma más concreta, y siempre de acuerdo con lo indicado en la normativa anterior, las Universidades Públicas de Ma-
drid firman anualmente un acuerdo sobre procedimientos de admisión, en el que se detalla la forma de realizar el cálculo de la nota de admisión de
los estudiantes.

La UC3M y el Distrito de Madrid contemplan, en su procedimiento de admisión, la adjudicación de plazas en los Grados en función de la Nota de
Admisión del estudiante, que podrá alcanzar 14 puntos y que será resultante por un lado de la suma de la Calificación de Acceso a la Universidad
(CAU) -que puede alcanzar hasta 10 puntos-, y por otro lado, la ponderación de diferentes aspectos, normalmente calificaciones obtenidas en la
EvAU o pruebas de acceso similares -que pueden sumar los 4 puntos adicionales.

La CAU o calificación de acceso será, en los casos de estudiantes que han realizado la EvAU, ponderación al 60% y 40%, respectivamente, de la
nota media de bachillerato y de la nota del Bloque Obligatorio de la prueba. Para los estudiantes que proceden de otros sistemas, en general será
la nota media final de sus estudios. Es el caso de los ciclos formativos de grado superior, de los estudios equivalentes a bachillerato de los países
europeos o con convenio de reciprocidad, o de los no europeos.

Por su parte, la ponderación de materias para mejorar la nota de admisión tendrá lugar a partir de las calificaciones de hasta 2 materias superadas
en la EvAU, de entre las troncales de opción o de modalidad, siempre que tengan una antigüedad máxima de dos años. También, en el caso de es-
tudiantes procedentes de sistemas educativos europeos o con convenio, se podrán tener en cuenta las calificaciones de las materias equivalentes,
cursadas en su bachillerato o superadas en la prueba de acceso a la universidad de su país, o los resultados de las pruebas de competencias espe-
cíficas (PCE) realizadas en la UNED.
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Para determinar la ponderación de las distintas materias, se atenderá a la Tabla de Ponderaciones publicada por la Universidad, en la que se de-
termina, para cada titulación, qué materias tendrán más valor. De esta forma, se ponen en valor los resultados de las materias más relacionadas
con el Grado, a la vez que se dificulta, o incluso se impide, el acceso de estudiantes que no hayan cursado asignaturas necesarias para un buen
desempeño en sus estudios. En concreto, se propone que las ponderaciones para mejorar la nota de admisión en este Grado sean mayores en:
Matemáticas, Física y Dibujo Técnico.

El texto íntegro del acuerdo de Madrid se encuentra en el siguiente enlace: https://www.uc3m.es/grado/media/grado/doc/archivo/doc_acuerdo-distri-
to-madrid/acuerdo2021-2022.pdf

Toda la información y normativa relativa a los criterios de acceso y admisión mencionados se puede encontrar detallada en la web de Admisión a
Grados UC3M:

https://www.uc3m.es/ss/Satellite/Grado/es/TextoMixta/1371228663342/

Finalmente, el órgano competente en Acceso y Admisión a la UC3M es el Rector si bien, por Resolución del Rector de 15 de mayo de 2015, exis-
te delegación de firma en la Vicerrectora de Estudios en cuantos actos se dicten en ejecución de los procedimientos de acceso y admisión.

La admisión a los estudios de Grado está regulada en el Real Decreto 534/2024, de 11 de junio, donde se definen las distintas vías por las que un
estudiante puede acceder a la titulación. Además, las universidades públicas de Madrid firman cada año un acuerdo de admisión, en el que se in-
dica la forma de calcular cada nota de admisión, así como el orden de prelación a seguir. En la página web de la UC3M se encuentran publicados
tanto estos textos normativos como la explicación de los requisitos y trámites necesarios para la admisión de cada colectivo: https://www.uc3m.es/
grado/admision

Tal y como está indicado en el Real Decreto mencionado a los estudiantes se les aplica, en su caso, para el cálculo de la nota de admisión, una
ponderación adicional del 20% en las dos mejores notas obtenidas en determinadas materias examinadas en la prueba y que tengan relación direc-
ta con los estudios propuestos. En este caso en concreto las materias que podrían ponderar serían las siguientes:

· Matemáticas II, Física, Dibujo Técnico II y Tecnología e Ingeniería II.

Toda la información sobre estas vías de acceso, así como las normativas que las regulan, se encuentra publicada en la página web: https://
www.uc3m.es/grado/admision/solicitud

Resumen del procedimiento de admisión

El proceso de admisión se inicia con la aprobación, dentro de los límites verificados, de la oferta de plazas por el Consejo de Gobierno de la Univer-
sidad. Una vez aprobadas, son remitidas a la Comunidad de Madrid para su conocimiento y autorización

La gran mayoría de los alumnos que acceden a los estudios de Grado lo hacen a través de la preinscripción general.

A efectos del procedimiento de admisión, las Universidades públicas de Madrid (Alcalá, Autónoma, Carlos III, Complutense, Politécnica y Rey Juan
Carlos), tienen consideración de una única Universidad y constituyen un Distrito Único.

Esto significa que los/las estudiantes deben realizar UNA SOLA SOLICITUD en la que relacionarán, por orden de preferencia, los estudios que
deseen iniciar entre todos los ofertados por las seis Universidades.

Una vez realizada la asignación el Rector de cada universidad emite las cartas de admisión de los estudiantes como órgano de admisión.

Existe más información sobre este procedimiento en los siguientes enlaces:

https://www.uc3m.es/grado/admision/solicitud/requisitos-notas

https://www.uc3m.es/grado/admision/solicitud

Por otra parte, en cada titulación de Grado se reservan las siguientes plazas:

# 5% para estudiantes con discapacidad reconocida de al menos el 33% de acuerdo con la normativa vigente.

# 3% para estudiantes acreditados oficialmente como deportistas de Alto Nivel o de Alto Rendimiento.

En ambos casos, si las plazas reservadas no se adjudican en la convocatoria ordinaria, la reserva se realizará también en la convocatoria extraordi-
naria.

Para optar a una plaza de estos cupos de reserva será necesario presentar la documentación acreditativa.

3.1.d) Criterios y procedimiento de admisión a la titulación

No está previsto el establecimiento de pruebas específicas para la admisión de estudiantes.

3. ADMISSION, RECOGNITION AND MOBILITY

3.1. Admission requirements and student admission procedures

3.1.a) Recommended admission profile

The majority of students who are admitted to undergraduate studies at Spanish universities come from the Spanish Baccalaureate. Therefore, most
of the students who are expected to be admitted to the Bachelor's Degree correspond to this pathway, without prejudice to the fact that students may
be admitted through other pathways. Specifically, for the main access route to the University, it seems highly recommendable that the student enteri-
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ng this Degree has taken the Baccalaureate in Science and Technology, (or, if applicable, equivalent Baccalaureate or similar modalities in terms
of the subjects taken when the student comes from other non-Spanish educational systems).

Therefore, the recommended entry profile is centered on the aforementioned Baccalaureate, where specific training is obtained in these fields, which
develops the corresponding knowledge and competencies and better prepares students for access to these studies. In this Baccalaureate, according
to Spanish regulations, students must take core subjects such as: Mathematics, Physics, Chemistry, Technical Drawing and Technology and Engi-
neering, without prejudice to other subjects indirectly related to the studies but important for the integral formation of the student. These are subjects
that, to a large extent, are clearly linked to the curriculum of the Bachelor's Degree, due to the basis they provide to the student interested in acces-
sing it.

Along with students of the Baccalaureate, the other main group of access to the Degrees is that of Vocational Training students. There is no longer a
preference for certain training cycles in the access to the degrees according to the branch to which they are attached. Therefore, any student coming
from higher level training cycles will be able to Access.

3.1.b) Languages of instruction

The University teaches the degree only in English, that is to say, students must complete the credits in this language. Therefore, students must de-
monstrate a good level of linguistic competence in English equivalent to level B2 in the Common European Framework of Reference for Languages,
given that they will be taught in English and will be working with materials in English.

3.1.c) Admission Criteria.

Admission to Undergraduate studies is regulated in Royal Decree 534/2024, which defines the different routes by which a student can access the
degree. In addition, the public universities of Madrid sign an admission agreement every year, which indicates how each admission grade is calcula-
ted, as well as the order of priority to be followed. The UC3M website publishes both these regulatory texts and an explanation of the requirements
and procedures necessary for the admission of each group: https://www.uc3m.es/grado/admision

As indicated in the aforementioned Royal Decree, for the calculation of the admission grade, students are given an additional weighting of 20% in the
two best grades obtained in certain subjects examined in the test and which are directly related to the proposed studies. In this particular case, the
subjects that could be weighted would be the following:

# Mathematics II, Physics, Chemistry, Technical Drawing II, and Technology and Engineering II

All the information on these access routes, as well as the regulations that govern them, is published on the web page: https://www.uc3m.es/gra-
do/admision/solicitud

The admission process begins with the approval, within the verified limits, of the offer of places by the Governing Council of the University. Once ap-
proved, they are sent to the Community of Madrid for its knowledge and authorization.

The vast majority of students who access the Undergraduate studies do so through general pre-enrollment.

For the purposes of the admission procedure, the public universities of Madrid (Alcalá, Autónoma, Carlos III, Complutense, Politécnica and Rey Juan
Carlos) are considered a single university and constitute a single district.

This means that students must make ONLY ONE APPLICATION in which they will list, in order of preference, the studies they wish to begin among
all those offered by the six Universities.

Once the assignment has been made, the Rector of each university issues the letters of admission to the students as the admission body.

More information on this procedure is available at the following links:

https://www.uc3m.es/grado/admision/solicitud/requisitos-notas

https://www.uc3m.es/grado/admision/solicitud

On the other hand, the following places are reserved for each degree programme:

- 5% for students with a recognised disability of at least 33% in accordance with current regulations.

- 3% for students officially accredited as top-level or high-performance athletes.

In both cases, if the reserved places are not awarded in the ordinary call, the reserve will also be made in the extraordinary call.

In order to apply for a place in these reserved places, it will be necessary to present the accrediting documentation

3.1.d) Criteria and procedure for admission to the degree program

There are no plans to establish specific entrance examinations for student admission.

3.2 CRITERIOS PARA EL RECONOCIMIENTO Y TRANSFERENCIAS DE CRÉDITOS

Reconocimiento de Créditos cursados en centros de formación profesional de grado superior

MÍNIMO MÁXIMO

0 0

Adjuntar Convenio
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Reconocimiento de Créditos Cursados en Títulos Propios

MÍNIMO MÁXIMO

0 0

Adjuntar Título Propio

Ver Apartado 3: Anexo 2.

Reconocimiento de Créditos Cursados por Acreditación de Experiencia Laboral y Profesional

MÍNIMO MÁXIMO

0 9

DESCRIPCIÓN

El Consejo de Gobierno de la Universidad Carlos III de Madrid, en su sesión celebrada el día 7 de febrero de 2.008,
aprobó una serie de medidas de acompañamiento de los nuevos planes de grado y máster, dentro de las cuales se
incluyeron algunas líneas relativas al reconocimiento y transferencia de créditos ECTS. Posteriormente, el 25 de fe-
brero de 2010, el Consejo de Gobierno aprobó la normativa reguladora de los procedimientos de reconocimiento,
convalidación y transferencia de créditos que se adjunta en el Anexo II, en aplicación de los artículos 6 y 13 del Real
Decreto 1393/2007, y que contempla, entre otros, los siguientes aspectos:

# RECONOCIMIENTO DE CRÉDITOS.

1. Procedimiento:

1. Solicitud del alumno, acompañada de la documentación acreditativa de las asignaturas superadas (certificación
académica de la Universidad de origen y programas oficiales de las asignaturas superadas).

2. Resolución motivada del responsable académico de la titulación que evaluará la adecuación entre las competen-
cias y conocimientos asociados a las materias superadas y los previstos en el plan de estudios, incluidas las mate-
rias transversales.

3. Posibilidad de que el responsable académico constituya comisiones de apoyo para valorar la adecuación entre las
materias superadas y aquellas cuyo reconocimiento se solicita, con participación de los departamentos implicados
en la docencia.

2. Reconocimiento de la formación básica. Las materias de formación básica de la misma rama del título se recono-
cerán en todo caso. En el supuesto de que el número de créditos de formación básica superados por el estudiante
no fuera el mismo que los créditos de formación básica del plan de estudios al que se accede, el responsable aca-
démico de la titulación determinará razonadamente las materias de formación básica que se reconocen, teniendo en
cuenta las cursadas por el solicitante y respetando el límite legal mínimo de 36 ECTS.

3. La Universidad promoverá, fundamentalmente a través de los convenios de movilidad, medidas que faciliten a sus
estudiantes que obtengan plazas en programas de intercambio con otras universidades el reconocimiento de 30 cré-
ditos ECTS por cuatrimestre o 60 por curso, si superan en la Universidad de destino un número de créditos similar.

4. La Universidad ha determinado las actividades deportivas, culturales, de representación estudiantil, solidarias y
de cooperación que serán objeto de reconocimiento en los estudios de grado hasta un máximo de 6 créditos del to-
tal del plan de estudios cursado de acuerdo con el artículo 46.2.i) de la Ley Orgánica 6/2001, de 21 de diciembre de
Universidades, los estudiantes podrán obtener reconocimiento académico en créditos por la participación en activi-
dades universitarias culturales, deportivas, de representación estudiantil, solidarias y de cooperación. Este punto se
desarrolla en la normativa propia que también se incluye en el Anexo III de la Memoria.

Todos los aspectos anteriores deben entenderse sin perjuicio de la modificación operada por el RD 861/2010 de 2
de julio al RD 1393/2007, que por publicarse con posterioridad a la normativa propia de la Universidad, no pudieron
quedar recogidos en ella.

# TRANSFERENCIA

Los créditos cursados en enseñanzas que no hayan conducido a la obtención de un título oficial se trasferirán al ex-
pediente académico del alumno, que deberá solicitarlo adjuntando el correspondiente certificado académico, así co-
mo acreditar que no ha finalizado los estudios cuya transferencia solicita. (Ver Anexo II y Anexo III)

Extracto de la normativa de permanencia
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- En el primer año académico deberán aprobar al menos doce de los créditos asignados por el plan de estudios al
primer curso de la titulación. Si la matrícula es a tiempo parcial deberán superar al menos una asignatura.

- Los alumnos deben aprobar el primer curso completo en 3 años, salvo los alumnos que hagan matrícula a tiempo
parcial que, en ese caso, disponen de 6 años.

- Para las asignaturas de segundo curso en adelante los alumnos disponen, en el caso de la Escuela Politécnica Su-
perior, de 6 convocatorias. Si el alumno no se presenta al examen le computa la convocatoria, salvo en los casos en
que solicite libre dispensa.

De acuerdo con lo previsto en el art. 10 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, se encuentra en
la siguiente dirección toda la información relativa al procedimiento de reconocimiento de créditos:

# https://www.uc3m.es/grado/reconocimiento-creditos

La normativa específica estaba incluida como enlace web al repositorio de normativa de la Universidad en la siguien-
te dirección:

e-archivo.uc3m.es/bitstream/handle/10016/15768/reconocimientoyconvalidacion.pdf?sequence=1&isAllowed=y

De acuerdo con dicha normativa las solicitudes de reconocimiento y convalidación de créditos superados en otras
enseñanzas universitarias oficiales se dirigirán al Decano o Director del Centro en el que el estudiante haya sido ad-
mitido en los plazos y de acuerdo con los procedimientos fijados por la Universidad. Dichos plazos varían en cada
centro y vienen indicados en la siguiente página WEB:

https://www.uc3m.es/grado/reconocimiento-creditos

La solicitud deberá acompañarse de la siguiente documentación:

# Certificación académica de la Universidad (de origen) en la que consten las asignaturas o materias superadas con
indicación de su carácter y las calificaciones obtenidas. En el caso de tratarse de materias de formación básica de-
berá acreditarse la rama de conocimiento (ó ámbito en el caso de los nuevos títulos) a la que están adscritas.

# Programas oficiales de las materias o asignaturas superadas.

El Decano o Director del Centro en el que el estudiante inicie sus estudios, o Vicedecano o Subdirector en quien de-
legue, de conformidad con lo dispuesto en los artículos 77 y 79.2 f) de los Estatutos, resolverá el reconocimiento o
convalidación de los créditos superados en otra titulación y/o Universidad de acuerdo con procedimientos estableci-
dos por la Universidad.

En las resoluciones de reconocimiento y convalidación deberá valorarse el expediente universitario del alumno en
su conjunto, debiéndose tener en cuenta la adecuación entre las competencias y conocimientos asociados a las ma-
terias cursadas por el estudiante y los previstos en el plan de estudios, no siendo necesaria la equivalencia total de
contenidos ni de carga lectiva por asignatura, materia o módulo. Por último, los créditos superados por los estudian-
tes en sus anteriores estudios que no hayan sido objeto de reconocimiento se transferirán a su expediente académi-
co de acuerdo con los procedimientos establecidos al efecto siempre que los estudios anteriores no hubieran condu-
cido a la obtención de un título.

De acuerdo con lo dispuesto en el 10.4 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, la acreditación
de la experiencia profesional y laboral podrá ser reconocida como créditos académicos utilizados para obtener un tí-
tulo de carácter oficial. Esta opción podrá darse cuando esa experiencia se muestre estrechamente relacionada con
los conocimientos, competencias y habilidades propias del título universitario oficial.

Las solicitudes de reconocimiento por experiencia profesional se dirigirán al Decano o Director del Centro en el que
el estudiante haya sido admitido en los plazos y de acuerdo con los procedimientos fijados por la Universidad. Di-
chos plazos varían en cada centro y vienen indicados en la siguiente página WEB:

https://www.uc3m.es/grado/reconocimiento-creditos

La solicitud deberá acompañarse de la siguiente documentación:

# Certificado de Vida Laboral. Al menos experiencia profesional acreditada de un año a tiempo completo o su equi-
valente a tiempo parcial.
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# Acreditar haber adquirido, durante el desarrollo de la actividad laboral, los conocimientos, habilidades y competen-
cias descritos en las guías docentes de las asignaturas para las cuales se solicita reconocimiento. La acreditación se
realizará mediante certificado de la organización en la que hubiera trabajado y donde se identifiquen las actividades
desarrolladas.

# Otros certificados que puedan resultar de utilidad para fundamentar el reconocimiento.

El Decano o Director del Centro en el que el estudiante inicie sus estudios, o Vicedecano o Subdirector en quien de-
legue, de conformidad con lo dispuesto en los artículos 77 y 79.2 f) de los Estatutos, resolverá el reconocimiento
atendiendo a la coherencia entre la experiencia profesional y los conocimientos, competencias y habilidades que se
pretende reconocer.

Por cada año de experiencia a tiempo completo, o su equivalente a tiempo parcial, podrán ser reconocidos 6 ECTS
hasta un máximo de 9 ECTS.

En cuanto a las asignaturas reconocibles, se podrán reconocer son asignaturas especialmente susceptibles de reco-
nocimiento la asignatura de habilidades profesionales interpersonales (3 ECTS), y las Prácticas Académicas Exter-
nas (6 ECTS).

No parece que tenga mucho sentido que una persona que ya tenga cierta experiencia profesional relacionada con el
ámbito de la titulación vuelva a realizar las PAEs o las habilidades profesionales interpersonales

La experiencia profesional deberá estar desempeñada en empresas o instituciones de carácter público o privado re-
lacionadas con el perfil de egreso y las salidas profesionales de la titulación.

En todo caso, los estudiantes deberán acreditar haber adquirido, durante el desarrollo de la actividad laboral o profe-
sional, los conocimientos, habilidades y competencias descritos en las guías docentes de las materias para las cua-
les se solicita reconocimiento. La acreditación se realizará mediante certificado de la organización en la que hubiera
trabajado y donde se identifiquen las actividades desarrolladas.

Sin perjuicio de que, además, se realice un estudio personalizado de cada caso concreto para poder evaluar la opor-
tunidad del reconocimiento en función de la experiencia acreditada.

Por último, de acuerdo con lo dispuesto en el art. 10.9.c 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 #Se-
rán objeto de reconocimiento los créditos con relación a la participación del estudiantado en actividades universita-
rias de cooperación, solidarias, culturales, deportivas y de representación estudiantil, que conjuntamente equivaldrán
a como mínimo seis créditos. De igual forma, podrán ser objeto de estos procedimientos otras actividades académi-
cas que con carácter docente organice la universidad# en los términos que el ordenamiento jurídico establezca.

Existe más información sobre este tipo de reconocimientos en:

https://www.uc3m.es/grado/reconocimiento-optatividad

3.3 MOVILIDAD DE LOS ESTUDIANTES PROPIOS Y DE ACOGIDA

El Vicerrectorado de Internacionalización y Universidad Europea, a través del Servicio de Relaciones Internacionales y Cooperación (SERIC), promue-
ve y gestiona los programas de movilidad internacional de estudiantes (Erasmus+ y Programa de Movilidad No Europea).

Este tipo de movilidades se basan en la firma de convenios de intercambio con instituciones europeas y no europeas de educación superior. Para
la firma de este tipo de convenios, el SERIC establece relaciones con universidades de prestigio, comprueba con detalle que disponen de una oferta
académica transparente, de calidad y con asignaturas susceptibles de ser reconocidas tras la realización del intercambio, verifica las condiciones que
estas instituciones ofrecen a sus estudiantes (alojamiento, formación en idiomas, etc.) y tramita la firma de los acuerdos.

En el curso 2019/2020, la UC3M contaba con 2.709 plazas (tanto para estudios como para prácticas) a través de la firma de 770 acuerdos con 484
universidades de 56 países de todo el mundo.

En el curso 2019/2020, se han realizado un total de 1.649 movilidades de estudiantes de la UC3M (992 Erasmus+ y 657 no europeas).

Para la gestión de la movilidad internacional de estudiantes, el SERIC cuenta con tres Oficinas Internacionales de Campus y con el apoyo de las Ofici-
nas de Alumnos y el Servicio de Grado y apoyo a la organización de la docencia. Estos servicios apoyan fundamentalmente en todo lo relacionado con
la matrícula de los estudiantes incoming y outgoing. Existe además un mecanismo estable de coordinación entre el SERIC y las Oficinas de alumnos
para intercambiar información y garantizar la coherencia de los procesos y la correcta distribución de funciones entre las unidades.

La UC3M tiene un amplia experiencia docente e investigadora en el ámbito de la robótica. Por lo tanto, a pesar de ser un grado de nueva creación
existen multitud de colaboraciones con otras universidades extranjeras desde hace tiempo. Como consecuencia de ello, todos los acuerdos indicados
en la propuesta inicial son específicos para este Grado sin perjuicio de poner el acento en los siguientes:

Propuesta de Convenios específicos para el Grado en Ing. Robótica (Programa Erasmus +):
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(
)

Propuesta de Convenios específicos para el Grado en Ing. Robótica (Programa de Movilidad No Europea):

(
)

Propuesta de otros Convenios para el Grado en Ing. Robótica (Programa Erasmus +):

(
)

Propuesta de otros Convenios para el Grado (Programa de Movilidad No Europea):

(
)

En el periodo comprendido entre junio y septiembre se analizan y revisan las diferentes convocatorias internacionales, la normativa aplicable, los indi-
cadores de intercambio, etc. y se publican las correspondientes Convocatorias de Movilidad Europea y No Europea (en septiembre y octubre, respecti-
vamente).

El SERIC planifica las actividades de movilidad del curso académico y prepara el material para informar, acoger y orientar sobre los programas y las
condiciones de participación, en colaboración con las Oficinas de Alumnos de cada Campus/Centro.

A continuación, se recogen los aspectos más relevantes de los procedimientos de gestión de la movilidad, diferenciando los alumnos propios que parti-
cipan en estos programas (outgoing) y los estudiantes de acogida (incoming), si bien se muestran previamente las cifras básicas de intercambio:

Cuadro 1: Movilidad No Europea y Erasmus+

2016/2017 2017/2018 2018/2019 2019/2020

IN OUT IN OUT IN OUT IN OUT

1.620 1.282 1.803 1.382 1.973 1.556 1.690 1.649

5.2.1 Alumnos outgoing:

- Cada año se ofertan en convocatoria pública las plazas de movilidad internacional y se adjudican las plazas entre los estudiantes que las han solici-
tado, de acuerdo con el criterio de la nota media del expediente académico, y previa comprobación del cumplimiento de los requisitos del nivel de idio-
ma establecidos por la Universidad socia.

- El SERIC comunica a las Universidades de destino los estudiantes seleccionados en las convocatorias (denominado proceso de nominación) y ase-
sora y ayuda a los estudiantes a preparar la documentación a enviar a estas universidades. Asimismo, resuelve las incidencias que puedan surgir, y
atiende las dudas y preguntas de los estudiantes.

- El reconocimiento de las asignaturas realizadas durante una movilidad internacional se realiza a través de un procedimiento transparente y ágil que
consta de varias fases y cuenta con el apoyo de los TAI (Tutor Académico Internacional) y las Oficinas de alumnos:

a) Los estudiantes de movilidad deben elaborar sus Contratos de Estudios (planes de estudios a cursar en las universidades de destino y equivalen-
cia de asignaturas en la UC3M), con la ayuda y supervisión de un TAI (Tutor Académico Internacional), profesor de la universidad.

b) Los contratos de estudios aprobados por los TAI se matriculan por las Oficinas de Alumnos, que resuelven además las posibles incidencias en el
proceso de matrícula.

c) Al finalizar la estancia, la universidad de destino envía a la UC3M el certificado con las calificaciones obtenidas por los estudiantes de movilidad.
Las notas reflejadas en estos certificados son convertidas por las Oficinas Internacionales de la UC3M a calificaciones españolas, y se incorporan a los
expedientes académicos de los estudiantes.

- Durante toda la movilidad, las Oficinas Internacionales informan y atienden a los estudiantes de forma presencial o telefónica de lunes a viernes, así
como a través de correo electrónico.

- Asimismo, las Oficinas Internacionales gestionan toda la documentación que forma parte del expediente de movilidad de los estudiantes.

5.2 2. Alumnos incoming:

- Cada año, en los plazos previstos y antes del inicio del cuatrimestre correspondiente, las universidades socias envían a la UC3M los datos de los es-
tudiantes de intercambio que han seleccionado (nominado) para realizar sus estudios durante un cuatrimestre o un año completo en la UC3M. Los es-
tudiantes nominados por las universidades de origen son admitidos, si procede, por el SERIC, en función de lo establecido en los convenios firmados
con las universidades socias y buscando siempre mantener un equilibrio entre el número de estudiantes enviados y recibidos.

- Una vez admitidos los estudiantes, las Oficinas Internacionales les envían su Carta de Aceptación, así como información sobre los pasos previos
antes de llegar a la universidad, incluido un enlace a la nueva web donde se publica toda la información para estudiantes incoming (www.uc3m.es/in-
ternacional/intercambio).

- Antes del inicio de cada cuatrimestre, los estudiantes incoming eligen las asignaturas a cursar en la UC3M a través de una plataforma online, siempre
en función de las plazas disponibles en las distintas asignaturas. Si no encuentran plaza en alguno de los cursos, después de la primera semana de
clase, se les da la oportunidad de cambiar las asignaturas que hayan elegido si lo necesitan.
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- Las Oficinas Internacionales gestionan la documentación incluida en el expediente de movilidad de los estudiantes incoming. Asimismo, informan y
atienden a los estudiantes incoming de forma presencial o telefónica de lunes a viernes, así como a través de correo electrónico.

- Al final del periodo académico, las Oficinas Internacionales envían a las universidades de origen los certificados de calificaciones de los estudiantes
incoming.

A. Ayudas para fomentar la movilidad

Entre las ayudas con las que cuenta actualmente el estudiante para financiar la movilidad, debe distinguirse entre:

2) Ayudas destinadas a favorecer la movilidad europea.

3) Ayudas destinadas a favorecer la movilidad no europea. Se desarrollan brevemente ambas categorías.

A. Ayudas para financiar la movilidad con Universidades Europeas a.- Becas del Programa Erasmus+ para estudios

La dotación económica está condicionada a la concesión de financiación del Programa Erasmus por la Agencia Nacional (SEPIE, Servicio español pa-
ra la internacionalización de la educación).

El estudiante recibe una cantidad única en función del país de destino, siendo la cuantía mínima 210# mes y la máxima 310# mes durante todo el pe-
riodo de movilidad. Asimismo, si el estudiante opta por desplazarse al país de destino realizando un viaje ecológico (tren), recibe la cantidad de 50#
por viaje.

Los estudiantes con beca general del MECD pueden obtener además una ayuda adicional de

250#/mes.

Asimismo, los estudiantes con necesidades especiales (cuya situación individual física, psíquica, mental o de salud les impediría participar en una ac-
tividad de movilidad sin ayuda financiera adicional) pueden solicitar y obtener ayuda de hasta el 100% de los costes elegibles en actividades de movili-
dad, incluidas las visitas preparatorias y acompañantes, que contribuyan a que pueda realizar su movilidad internacional en igualdad de condiciones.

El Banco de Santander contribuye dentro del Programa Becas Santander Erasmus con, entre 80

y 135 ayudas según los años, por un valor de entre 3.200# y 150# por estudiante.

B. b.- Becas Erasmus+ para prácticas en empresas o instituciones de un país europeo

La finalidad del periodo de prácticas es contribuir a que los estudiantes y recién graduados se adapten a las exigencias del mercado laboral a escala
comunitaria, adquieran aptitudes específicas y mejoren su comprensión del entorno económico y social del país en cuestión, al mismo tiempo que ad-
quieren experiencia laboral. A diferencia del Programa Erasmus+ de Movilidad de Estudios, en el que la Universidad desempeña un papel clave en la
búsqueda de oportunidades de movilidad para los alumnos y en la firma de los acuerdos con las universidades europeas, en el Programa de Prácticas
Erasmus+ se pretende dar autonomía al estudiante para que encuentre la oferta de prácticas que más convenga a la planificación de sus estudios.

Las becas se conceden para la realización de prácticas en empresas (cualquier entidad que desempeñe una actividad económica en el sector público
o privado, independientemente de su tamaño, régimen jurídico o del sector económico en el que opere, incluida la economía social), centros de forma-
ción, centros de investigación, viveros de empresas u otras organizaciones de la Unión Europea.

La dotación económica está condicionada a la concesión de financiación del Programa Erasmus por la Agencia Nacional (SEPIE, Servicio español pa-
ra la internacionalización de la educación).

El alumnado en prácticas puede realizar estancias de un mínimo de 2 meses y máximo de 12. Recibe una cantidad única conjunta en función del país
de destino siendo la cuantía mínima 210# mes y la máxima 310# mes. Además de esta ayuda general, recibe una ayuda complementaria a la anterior
de 150 #/mes. Asimismo, en caso de que el viaje se realice mediante un viaje considerado ecológico (tren) el estudiante también recibe la cantidad de
50# por desplazamiento.

La ayuda es compatible con cualquier retribución en dinero o en especie que la empresa realice.

C. Ayudas para financiar la movilidad con Universidades no Europeas

Bajo los programas de movilidad no europea, los alumnos de la Universidad Carlos III de Madrid pueden solicitar becas para estudiar en Universidades
de Estados Unidos, Canadá, Australia, Brasil, México y Chile, entre otros, con las que se han suscrito los correspondientes convenios bilaterales.

Con carácter general, se conceden cada año 110 bolsas de viaje de entre 1.000 y 5.000# según

el expediente académico y el nivel de renta del estudiante.

Estas bolsas suponen un montante global de 250.000# aportados desde el presupuesto de la

UC3M.

El BANCO SANTANDER contribuye con ayudas dentro del Programa Santander - Iberoamérica de

3000# por estudiante (entre 10 y 25 ayudas según los años).

5.2.4 Información y medios de difusión

La información sobre movilidad internacional se publica en la página web de la universidad, así como en la Secretaría Virtual (páginas sobre trámites
administrativos dirigidas a estudiantes de la UC3M), y se difunde a través de los correspondientes canales de comunicación (avisos, cartelería digital,
correo electrónico, redes sociales, etc.).
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Asimismo, en la información relativa a los distintos grados ofertados por la UC3M, los estudiantes disponen de una pestaña específica denominada
#Movilidad# donde pueden encontrar los distintos convenios y universidades con los que pueden realizar una movilidad internacional.

El Servicio de Relaciones Internacionales y Cooperación (SERIC) informa a los estudiantes de la universidad sobre los programas de movilidad y re-
suelve sus dudas y preguntas a través de las Oficinas Internacionales de los Campus.

Antes de proceder a la apertura de la convocatoria de las becas, el SERIC organiza sesiones informativas específicas. Una vez se ha seleccionado a
los y las estudiantes que van a obtener la beca de movilidad internacional, se convocan reuniones orientativas en las que se les explican los trámites a
realizar, sus derechos y obligaciones en el marco de la Carta Erasmus y los aspectos académicos de interés en relación con su estancia.

1.

A. Estudiantes incoming

Al proceder de países y de sistemas universitarios distintos al nuestro, el estudiantado internacional requiere un especial esfuerzo en información, aco-
gida y orientación por parte de la universidad, que además presta estos servicios en español y en inglés.

a) Información.

El SERIC ofrece a los estudiantes incoming una página web específica, disponible en inglés y en español, en la se explican con detalle los trámites
administrativos para la movilidad (antes,durante y después de la estancia), así como información práctica sobre alojamiento, vida universitaria, cursos
de español, etc.). Los estudiantes pueden también acceder a información interesante y contactar con otros estudiantes incoming a través del Facebook
incoming que mantiene el SERIC.

Los estudiantes internacionales son atendidos también de forma presencial, telefónica y mediante correo electrónico en las Oficinas Internacionales de
los Campus.

b) Sistemas de acogida

-Acto de Bienvenida: se organiza al inicio de cada cuatrimestre por el SERIC, en colaboración con otros servicios universitarios y con la ayuda de aso-
ciaciones de estudiantes (en especial, ESN- Carlos III, BEST, etc.). El programa contempla la entrega de documentación a cada estudiante (Certifica-
do de llegada), una sesión de orientación a todos los estudiantes incoming de cada cuatrimestre, un refresco de bienvenida, un punto de encuentro
con los tutores internacionales (Buddies UC3M), etc.

-Semana de Acogida: la Asociación de Estudiantes Erasmus ESN-Carlos III organiza durante las primeras semanas de cada cuatrimestre distintas ac-
tividades de acogida para los estudiantes internacionales de intercambio: visita al centro de Madrid, cena internacional, punto de encuentro los jueves
en el centro de Madrid, puertas abiertas en el despacho de la asociación, etc.

-Curso intensivo de español: el Centro de Idiomas organiza un Curso de Español intensivo antes del inicio de cada cuatrimestre, que se suma al resto
de la oferta de cursos de español.

c) Apoyo y orientación

El Tutor Académico Internacional (TAI) en la UC3M orienta a los estudiantes vía e-mail y les asiste en la elaboración de su propuesta de plan de estu-
dios, en coordinación con el SERIC, antes de llegar a la Universidad y durante su estancia en la misma, vía email o presencialmente, para la confec-
ción del contrato de estudios definitivo.

A través del Programa Buddy gestionado por el SERIC y por Orientación al estudiante, los estudiantes de la UC3M que participan en el programa
orientan a los estudiantes incoming en cuestiones prácticas, especialmente en los momentos en los que tienen más dudas (antes de llegar a la univer-
sidad y al llegar): cómo conseguir alojamiento, vida en Madrid, transportes, instalaciones de la universidad, etc. Los Buddies siguen en contacto con
sus estudiantes tutorizados a lo largo del curso y les ayudan a integrarse en las actividades académicas y extraacadémicas de la universidad.

5.2.4 B. Estudiantes outgoing

a) Información.

Las convocatorias de movilidad internacional se publican cada año en la web de la universidad.

El punto principal de información para los estudiantes de la UC3M que desean realizar una movilidad internacional es la Secretaría Virtual de Aula Glo-
bal (apartado Programas de movilidad), que contiene todos los pasos que debe llevar a cabo para participar en las convocatorias anuales.

Una vez adjudicadas las plazas de movilidad, los estudiantes también disponen de información detallada sobre los trámites administrativos en el apar-
tado #Información para tu estancia#, también dentro de la Secretaría Virtual de Aula Global.

El SERIC pone además a disposición de los estudiantes de movilidad no europea un Facebook donde contactan con otros y consultan información
práctica.

b) Apoyo y orientación

El Tutor Académico Internacional (TAI) es una pieza clave en la estrategia de orientación y apoyo académico del SERIC. El TAI orienta a los estu-
diantes en la elaboración de la propuesta del plan de estudios que va a cursar en la universidad de destino.

Antes de proceder a la apertura de la convocatoria de las becas, el SERIC organiza sesiones informativas específicas. Una vez se ha seleccionado
a los estudiantes que van a obtener la beca de movilidad internacional, se convocan reuniones orientativas con los seleccionados en las que se les ex-
plican los trámites a realizar, los derechos y obligaciones que tiene como adjudicatario y los aspectos académicos de interés en relación con su estan-
cia.
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Desde hace dos años, se organiza también la Feria Internacional, un foro de encuentro para estudiantes propios e incoming de la UC3M. Los
estudiantes visitantes se organizan en stands agrupados por países de origen, en los que facilitan información sobre sus universidades y cuestiones
prácticas sobre la vida universitaria. Por su parte, el personal del SERIC (así como otros servicios involucrados en la atención de este colectivo), ofre-
cen sesiones informativas de corta duración sobre todas las actividades internacionales de la universidad, pudiéndose obtener en un único even-
to toda la información necesaria para vivir una experiencia internacional, tanto viajando a otros países como quedándote en la UC3M.

En la siguiente página Web se aporta la información sobre los procedimientos de movilidad y acogida de los estudiantes.

https://www.uc3m.es/ss/Satellite/SecretariaVirtual/es/TextoMixta/1371211195334/Programas_de_movilidad

Los estudiantes tienen la posibilidad de realizar estancias de movilidad durante su Grado, nacional, a través del programa SICUE, e internacional a tra-
vés de los dos programas de movilidad internacional existentes en la Universidad: Programa Erasmus y Programa de Movilidad No Europea.

Las movilidades tienen una duración mínima de un cuatrimestre y máxima de un curso académico, si bien es posible disfrutar de varias de ellas a lo
largo del Grado.
La adjudicación de las plazas entre los solicitantes se realiza en función de la nota media del expediente académico, previa comprobación del cumpli-
miento del nivel de idioma requerido, en su caso, por la universidad de destino.

La participación en estos programas de movilidad garantiza el reconocimiento de las asignaturas cursadas en destino, dado que los alumnos cuentan
con un tutor académico internacional que aprobará el plan de estudios a realizar en la Universidad asignada, así como las equivalencias del mismo
con las asignaturas de su Grado en Carlos III.

En la siguiente página Web viene más información detallada sobre los distintos tipos de movilidad para los estudiantes:

Página Web de movilidad:

https://www.uc3m.es/estudios/movilidad-estudiantes-uc3m_outgoing

Por otro lado, en la página web del Grado se indican las Universidades con los que hay convenio específico:

https://www.uc3m.es/grado/robotica#movilidad_movilidadeuropea

https://www.uc3m.es/grado/robotica#movilidad_movilidadnoeuropea

Por último, en la siguiente página Web aparecen la totalidad de los convenios que tiene firmados la Universidad y las organizaciones internacionales
de la que es miembro:

Página Web de convenios de movilidad: https://www.uc3m.es/conocenos/convenios-socios-internacionales

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

DESCRIPCIÓN DEL PLAN DE ESTUDIOS

Ver Apartado 4: Anexo 1.

4.1 SIN NIVEL 1

NIVEL 2: ELECTRÓNICA Y ELECTRICIDAD/ELECTRONICS AND ELECTRICITY

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 24

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6 6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3 9

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fundamentos de ingeniería electrónica/Electronics engineering fundamentals

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3
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6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fundamentos de ingeniería eléctrica/Electrical power engineering fundamentals

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Microprocesadores y microcontroladores/Microprocessors and microcontrollers

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Instrumentación electrónica/Electronic instrumentation

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Máquinas eléctricas/Electrical machines

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6
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3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S18 - Aplicar los fundamentos de la ingeniería electrónica y microprocesadores para aplicaciones en la ingeniería robótica. Apply
the fundamentals of electronic engineering and microprocessors to applications in robotics engineering. TIPO: Habilidades o
destrezas

S5 - Resolver mediante el uso de conocimientos de teoría de circuitos y máquinas eléctricas problemas de circuitos eléctricos
propios de la ingeniería robótica. Solve electrical circuit problems typical of robotics engineering by applying knowledge of circuit
theory and electrical machinery. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: AUTOMÁTICA/ AUTOMATIC

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 21

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3 12

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Ingeniería de control I/Control engineering I

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Ingeniería de control II/Control engineering II

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3
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CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Automatización industrial/Industrial automation

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Actuadores y sensores para robótica/Sensors and actuators for robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

C8 - Utilizar tecnologías especializadas para la integración y programación de sistemas de control de procesos industriales en sus
dimensiones de hardware y software. Use specialist technologies for the integration and programming of industrial process control
systems, covering both hardware and software aspects. TIPO: Competencias

K8 - Describir los principios y los componentes del control automático propios de la ingeniería de control aplicados a la robótica.
Describe the principles and components of automatic control specific to control engineering as applied to robotics. TIPO:
Conocimientos o contenidos

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos

S10 - Aplicar algoritmos de control automático para aplicaciones en la ingeniería robótica. Apply automatic control algorithms for
applications in robotic engineering. TIPO: Habilidades o destrezas
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S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S5 - Resolver mediante el uso de conocimientos de teoría de circuitos y máquinas eléctricas problemas de circuitos eléctricos
propios de la ingeniería robótica. Solve electrical circuit problems typical of robotics engineering by applying knowledge of circuit
theory and electrical machinery. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S14 - Diseñar sistemas de control y automatización para procesos industriales, incorporando la interconexión entre sus diferentes
módulos mediante la aplicación de metodologías de la automática Design control and automation systems for industrial processes,
integrating the interconnection between their various modules through the application of control engineering methodologies TIPO:
Habilidades o destrezas

NIVEL 2: MECÁNICA Y MATERIALES/MECHANICS AND MATERIALS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fundamentos de mecánica de máquinas/Fundamentals of mechanical engineering

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Materiales para robots/Materials for robots

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Resistencia de materiales/Strenght of materials

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3
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CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

S12 - Resolver mediante el uso de los fundamentos de la elasticidad y de resistencia de materiales posibles problemas sobre el
comportamiento de sólidos Solve problems relating to the behaviour of solids by applying the principles of elasticity and the
strength of materials TIPO: Habilidades o destrezas

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S16 - Analizar el movimiento de sistemas robóticos mediante la aplicación de los principios de la teoría de máquinas y mecanismos
To analyse the motion of robotic systems by applying the principles of the theory of machines and mechanisms TIPO: Habilidades
o destrezas

S15 - Seleccionar materiales para componentes de ingeniería robótica fundamentándose en el análisis de sus principios y
propiedades técnicas. Select materials for robotic engineering components based on an analysis of their principles and technical
properties. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: INFORMÁTICA/COMPUTER

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3 3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Aprendizaje automático/Machine Learning

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3
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ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Sistemas en tiempo real/Real-time systems

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S8 - Aplicar los principios fundamentales y técnicas básicas de la programación paralela, concurrente, distribuida, y de tiempo
real. Apply the fundamental principles and basic techniques of parallel, concurrent, distributed, and real-time programming. TIPO:
Habilidades o destrezas

NIVEL 2: TELECOMUNICACIONES/TELECOMMUNICATIONS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 24

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

12

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Redes y protocolos de comunicación/Networks and communications protocols

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL
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ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Diseño de sistemas telemáticos/Design of telematic systems

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Señales y sistemas/Signals and systems

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fundamentos de comunicaciones digitales/Fundamentals of digital communications

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Ciberseguridad en robótica/Cybersecurity in robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3
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ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

S11 - Aplicar conceptos, técnicas y modelos de ciberseguridad en aplicaciones propias de la ingeniería robótica. Apply
cybersecurity concepts, techniques, and models in robotics engineering applications TIPO: Habilidades o destrezas

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S7 - Aplicar los conocimientos en sistemas distribuidos y las redes de comunicaciones para el diseño, análisis y construcción de
sistemas robóticos. Apply knowledge of distributed systems and communications networks to the design, analysis and construction
of robotic systems TIPO: Habilidades o destrezas

S8 - Aplicar los principios fundamentales y técnicas básicas de la programación paralela, concurrente, distribuida, y de tiempo
real. Apply the fundamental principles and basic techniques of parallel, concurrent, distributed, and real-time programming. TIPO:
Habilidades o destrezas

NIVEL 2: ROBÓTICA BÁSICA/BASIC ROBOTICS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 27

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6 9 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Introducción a la robótica/Introduction to robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Robótica industrial/Industrial robotics
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4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Programación de robots/Robot programming

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Toma de decisión inteligente en robótica/Intelligent decision-making in robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Visión por computador/Computer vision

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Arquitecturas de control de robots/Robot's control architectures

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL
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Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

C6 - Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas
para aplicaciones industriales o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. Apply knowledge and
techniques relating to the design, calculation and commissioning of robotic systems, algorithms and installations for industrial
or service applications, in accordance with standards of quality, safety and resource efficiency. Develop projects in the field of
robotics engineering. TIPO: Competencias

C7 - Utilizar correctamente información legal y técnica, así como especificaciones, reglamentos y normas de obligado
cumplimiento, en el ámbito de la robótica para la redacción y presentación de documentos de una forma profesional. Correctly use
legal and technical information, as well as specifications, regulations and mandatory standards, in the field of robotics to draft and
present documents in a professional manner. TIPO: Competencias

C8 - Utilizar tecnologías especializadas para la integración y programación de sistemas de control de procesos industriales en sus
dimensiones de hardware y software. Use specialist technologies for the integration and programming of industrial process control
systems, covering both hardware and software aspects. TIPO: Competencias

K10 - Identifica las principales aplicaciones de la robótica./Identify the main applications of robotics. TIPO: Conocimientos o
contenidos

K8 - Describir los principios y los componentes del control automático propios de la ingeniería de control aplicados a la robótica.
Describe the principles and components of automatic control specific to control engineering as applied to robotics. TIPO:
Conocimientos o contenidos

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos

S10 - Aplicar algoritmos de control automático para aplicaciones en la ingeniería robótica. Apply automatic control algorithms for
applications in robotic engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S8 - Aplicar los principios fundamentales y técnicas básicas de la programación paralela, concurrente, distribuida, y de tiempo
real. Apply the fundamental principles and basic techniques of parallel, concurrent, distributed, and real-time programming. TIPO:
Habilidades o destrezas

S17 - Valorar el impacto socioeconómico y ético de la robótica, así como su marco legal. To assess the socio-economic and ethical
impact of robotics, as well as its legal framework. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: OPTATIVAS/ELECTIVES

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 63

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3
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ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

33 30

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Aplicaciones biomédicas de la robótica/Biomedical applications of robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Aprendizaje profundo /Deep Learning

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Computación masiva/Massive Computing

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Tratamiento de datos masivos/Massive Data Processing

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6
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ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Aplicaciones del aprendizaje automático/Machine Learning Applications

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Procesamiento de lenguaje natural/Natural Language Processing

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Sistemas de recomendación/Recommendation Systems

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Programación funcional/Functional programming

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6
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ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Aplicaciones espaciales de la robótica/Space applications of Robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Redes de sensores inalámbrico/Wireless sensor networks

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Internet de las cosas en industria /Industrial internet of things

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Interfaces cerebro-máquina/Brain Machine Interfaces

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12
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NIVEL 3: Almacenamiento de energía en sistemas autónomos/Energy Storage for Autonomous Systems

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Marco laboral de la robótica/Labor Legal Framework of Robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Prácticas de mini-robots/Mini-robots Laboratory

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

COPT1 - Integrar conocimientos avanzados aportando soluciones innovadoras en el ámbito de la ingeniería robótica. To integrate
advanced knowledge providing innovative solutions in the field of robotic engineering. TIPO: Competencias

C6 - Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas
para aplicaciones industriales o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. Apply knowledge and
techniques relating to the design, calculation and commissioning of robotic systems, algorithms and installations for industrial
or service applications, in accordance with standards of quality, safety and resource efficiency. Develop projects in the field of
robotics engineering. TIPO: Competencias

C7 - Utilizar correctamente información legal y técnica, así como especificaciones, reglamentos y normas de obligado
cumplimiento, en el ámbito de la robótica para la redacción y presentación de documentos de una forma profesional. Correctly use
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legal and technical information, as well as specifications, regulations and mandatory standards, in the field of robotics to draft and
present documents in a professional manner. TIPO: Competencias

C8 - Utilizar tecnologías especializadas para la integración y programación de sistemas de control de procesos industriales en sus
dimensiones de hardware y software. Use specialist technologies for the integration and programming of industrial process control
systems, covering both hardware and software aspects. TIPO: Competencias

K10 - Identifica las principales aplicaciones de la robótica./Identify the main applications of robotics. TIPO: Conocimientos o
contenidos

K11 - Explicar el funcionamiento de las interfaces entre el hombre y el robot/Explain how human-robot interfaces work TIPO:
Conocimientos o contenidos

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos

KOPT1 - Comprender en profundidad tecnologías avanzadas en un área específica relacionada con la ingeniería robótica
incluyendo tendencias emergentes y desarrollos recientes Gain an in-depth understanding of advanced technologies in a specific
area related to robotic engineering, including emerging trends and recent developments. TIPO: Conocimientos o contenidos

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S7 - Aplicar los conocimientos en sistemas distribuidos y las redes de comunicaciones para el diseño, análisis y construcción de
sistemas robóticos. Apply knowledge of distributed systems and communications networks to the design, analysis and construction
of robotic systems TIPO: Habilidades o destrezas

S8 - Aplicar los principios fundamentales y técnicas básicas de la programación paralela, concurrente, distribuida, y de tiempo
real. Apply the fundamental principles and basic techniques of parallel, concurrent, distributed, and real-time programming. TIPO:
Habilidades o destrezas

S17 - Valorar el impacto socioeconómico y ético de la robótica, así como su marco legal. To assess the socio-economic and ethical
impact of robotics, as well as its legal framework. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: FORMACIÓN TRANSVERSAL/TRANSVERSAL KNOWLEDGE

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 15

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

3 6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Humanidades I/Humanities I

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Humanidades II/Humanities II
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4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

3

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Estrategias de expresión/Effective Language Strategies

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Competencias digitales para la ingeniería/Digital Competences for Engineering

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Habilidades profesionales interpersonales/Soft Skills

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE
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C1-FT - Conocer y ser capaz de manejar habilidades interpersonales sobre iniciativa, responsabilidad, resolución de conflictos,
negociación, etc., que se requieren en el ámbito profesional. To Know and be able to handle interpersonal skills on initiative,
responsibility, conflict resolution, negotiation, etc., required in the professional environment. TIPO: Competencias

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

C6 - Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas
para aplicaciones industriales o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. Apply knowledge and
techniques relating to the design, calculation and commissioning of robotic systems, algorithms and installations for industrial
or service applications, in accordance with standards of quality, safety and resource efficiency. Develop projects in the field of
robotics engineering. TIPO: Competencias

K1-FT - Conocer los principios y valores democráticos y de desarrollo sostenible, en particular, el respeto a los derechos humanos
y derechos fundamentales, a la igualdad de género y no discriminación, a los principios de accesibilidad universal y cambio
climático. To know the principles and values of democracy and sustainable development, in particular, respect for human rights
and fundamental rights, gender equality and non-discrimination, the principles of universal accessibility and climate change. TIPO:
Conocimientos o contenidos

K2-FT - Conocer contenidos básicos humanísticos, de expresión oral y escrita, siguiendo principios éticos y completando un
perfil formativo multidisciplinar. To know basic humanistic contents, oral and written expression, following ethical principles and
completing a multidisciplinary training profile. TIPO: Conocimientos o contenidos

S1-FT - Planificar y organizar trabajos en equipo tomando las decisiones correctas basadas en la información disponible y
reuniendo datos en entornos digitales. To plan and organize team work making the right decisions based on available information
and gathering data in digital environments. TIPO: Habilidades o destrezas

S2-FT - Utilizar la información interpretando datos relevantes evitando el plagio, y de acuerdo con las convenciones académicas
y profesionales del área de estudio, siendo capaz de evaluar la fiabilidad y la calidad de dicha información. To use information
interpreting relevant data avoiding plagiarism, and in accordance with the academic and professional conventions of the area of
study, being able to assess the reliability and quality of such information. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: TRABAJO FIN DE GRADO/BACHELOR THESIS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Trabajo Fin de Grado / Máster

ECTS NIVEL 2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

12

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Trabajo Fin de Grado/Bachelor Thesis

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Trabajo Fin de Grado / Máster 12 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

12
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ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

C5-TFG - Desarrollar un trabajo individual y original, en el ámbito de la ingeniería robótica en el que se sinteticen e integren
los conocimientos, habilidades y competencias adquiridos en las enseñanzas, incluida su defensa ante un tribunal universitario.
Develop an individual and original piece of work in the field of robotics engineering that synthesises and integrates the knowledge,
skills and competences acquired during the course, including its defence before a university panel. TIPO: Competencias

C6 - Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas
para aplicaciones industriales o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. Apply knowledge and
techniques relating to the design, calculation and commissioning of robotic systems, algorithms and installations for industrial
or service applications, in accordance with standards of quality, safety and resource efficiency. Develop projects in the field of
robotics engineering. TIPO: Competencias

C7 - Utilizar correctamente información legal y técnica, así como especificaciones, reglamentos y normas de obligado
cumplimiento, en el ámbito de la robótica para la redacción y presentación de documentos de una forma profesional. Correctly use
legal and technical information, as well as specifications, regulations and mandatory standards, in the field of robotics to draft and
present documents in a professional manner. TIPO: Competencias

K1-FT - Conocer los principios y valores democráticos y de desarrollo sostenible, en particular, el respeto a los derechos humanos
y derechos fundamentales, a la igualdad de género y no discriminación, a los principios de accesibilidad universal y cambio
climático. To know the principles and values of democracy and sustainable development, in particular, respect for human rights
and fundamental rights, gender equality and non-discrimination, the principles of universal accessibility and climate change. TIPO:
Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S2-FT - Utilizar la información interpretando datos relevantes evitando el plagio, y de acuerdo con las convenciones académicas
y profesionales del área de estudio, siendo capaz de evaluar la fiabilidad y la calidad de dicha información. To use information
interpreting relevant data avoiding plagiarism, and in accordance with the academic and professional conventions of the area of
study, being able to assess the reliability and quality of such information. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: PRÁCTICAS ACADÉMICAS EXTERNAS/PROFESSIONAL iNTERNSHIP

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Optativa

ECTS NIVEL 2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Prácticas Académicas Externas/Professional Internships

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Optativa 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3
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ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C4-PAE - Aplicar conocimientos técnicos y habilidades prácticas en el ámbito de la ingeniería robótica, desarrollando capacidades
de análisis, resolución de problemas y trabajo en equipo en un entorno profesional. To apply technical knowledge and practical
skills in the field of robotic engineering, participating in problem-solving and the development of solutions in a professional
environment. TIPO: Competencias

NIVEL 2: FORMACIÓN BÁSICA EN MATEMÁTICAS/BASIC TRAINING IN MATHEMATICS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER CAMPO DE ESTUDIO

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

ECTS NIVEL2 24

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

12 6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Álgebra Lineal/Linear algebra

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Cálculo I/Calculus I

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Ampliación de Matemáticas/Mathematics extension
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4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Estadística/Statistics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K3-FB - Identificar las metodologías básicas de las matemáticas, álgebra, cálculo y la estadística que son de aplicación en la
ingeniería. Identify the basic methodologies of mathematics, algebra, calculus, and statistics that are applicable in engineering.
TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S3-FB - Resolver mediante el uso de las matemáticas y la estadística posibles problemas que puedan plantearse en la ingeniería. To
solve potential problems that may arise in engineering using mathematics and statistics. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: FORMACIÓN BÁSICA EN FÍSICA/BASIC TRAINING IN PHYSICS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER CAMPO DE ESTUDIO

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

ECTS NIVEL2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6 6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6
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ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fisica I/Physic I

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fisica II/Physic II

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K4-FB - Reconocer las leyes generales de la física aplicada (mecánica, termodinámica, campos y ondas, y electromagnetismo) que
son de aplicación en la ingeniería. Recognise the general laws of applied physics (mechanics, thermodynamics, fields and waves,
and electromagnetism) that are applicable in engineering. TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S4-FB - Resolver mediante el uso de conocimientos de mecánica, termodinámica, campos y ondas, y electromagnetismo problemas
propios de la ingeniería. Solve engineering problems by applying knowledge of mechanics, thermodynamics, fields and waves, and
electromagnetism. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: FORMACIÓN BÁSICA EN INFORMÁTICA/BASIC COMPUTER TRAINING

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER CAMPO DE ESTUDIO

Básica 24|Ingeniería informática y de sistemas

ECTS NIVEL2 12

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral
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ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6 6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Programación/Programming

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Estructura de datos y algoritmos/Algorithms and data structures

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K5-FB - Identificar los lenguajes de programación, los sistemas operativos, los algoritmos y los programas informáticos que son de
aplicación en la ingeniería. Identify the programming languages, operating systems, algorithms, and computer programmes that are
applicable in engineering. TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S9-FB - Utilizar los lenguajes de programación, los sistemas operativos, los algoritmos y los programas informáticos para
aplicaciones en la ingeniería. Use programming languages, operating systems, algorithms, and computer programmes for
engineering applications TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: EXPRESIÓN GRÁFICA/GRAPHICAL EXPRESSION

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER CAMPO DE ESTUDIO
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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: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Expresión gráfica/Graphical expression

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

6

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K7 - Reconocer las técnicas de representación gráfica, tanto por métodos tradicionales como mediante las aplicaciones de diseño
asistido por ordenador, que son de aplicación al diseño en la ingeniería. Development of spatial vision and knowledge of graphical
representation techniques, both through traditional methods of metric geometry and descriptive geometry, as well as through
computer-aided design applications. TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL/INTRODUCTION TO ENGINEERING MANAGEMENT

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER CAMPO DE ESTUDIO

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

ECTS NIVEL2 6

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9
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ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Fundamentos de gestión empresarial/Introduction to engineering management

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Básica 6 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

K6-FB - Identificar los conceptos fundamentales que son de aplicación en la organización y dirección de empresas. Identify the
fundamental concepts that apply to business organisation and management. TIPO: Conocimientos o contenidos

S13 - Interpretar información técnica con el fin último de lograr aplicaciones robóticas industriales, autónomas y flexibles.
Interpret technical information with the ultimate aim of developing industrial, autonomous and flexible robotic applications. TIPO:
Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

NIVEL 2: ROBOTICA AVANZADA/ADVANCED ROBOTICS

4.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 2

CARÁCTER Obligatoria

ECTS NIVEL 2 24

DESPLIEGUE TEMPORAL: Cuatrimestral

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

18 6

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Interacción humano-robot/Human-robot interaction

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12
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NIVEL 3: Robots colaborativos/Collaborative robots

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Robótica blanda/Soft robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Sistemas flexibles de producción/Flexible production Systems

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Manipuladores móviles/Mobile manipulators

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Robots sociales/Social robotics
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4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Ética e implicación social en la robótica/Ethics and social implication of robotics

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

NIVEL 3: Proyecto de ingeniería robótica

4.1.1.1.1 Datos Básicos del Nivel 3

CARÁCTER ECTS ASIGNATURA DESPLIEGUE TEMPORAL

Obligatoria 3 Cuatrimestral

DESPLIEGUE TEMPORAL

ECTS Cuatrimestral 1 ECTS Cuatrimestral 2 ECTS Cuatrimestral 3

ECTS Cuatrimestral 4 ECTS Cuatrimestral 5 ECTS Cuatrimestral 6

ECTS Cuatrimestral 7 ECTS Cuatrimestral 8 ECTS Cuatrimestral 9

3

ECTS Cuatrimestral 10 ECTS Cuatrimestral 11 ECTS Cuatrimestral 12

4.1.1.2 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

C2 - Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área del ámbito de la ingeniería robótica en
diferentes situaciones profesionales o entornos tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los
conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas. Apply engineering knowledge and techniques to solve problems
in the field of robotics engineering in a variety of professional situations or changing technological environments, presenting
solutions in a professional manner using the knowledge, skills, tools and strategies acquired. TIPO: Competencias

C3 - Desarrollar proyectos en el ámbito de la ingeniería robótica. To develop projects in the field of robotic engineering. TIPO:
Competencias

C6 - Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas
para aplicaciones industriales o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. Apply knowledge and
techniques relating to the design, calculation and commissioning of robotic systems, algorithms and installations for industrial
or service applications, in accordance with standards of quality, safety and resource efficiency. Develop projects in the field of
robotics engineering. TIPO: Competencias

C7 - Utilizar correctamente información legal y técnica, así como especificaciones, reglamentos y normas de obligado
cumplimiento, en el ámbito de la robótica para la redacción y presentación de documentos de una forma profesional. Correctly use
legal and technical information, as well as specifications, regulations and mandatory standards, in the field of robotics to draft and
present documents in a professional manner. TIPO: Competencias
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C8 - Utilizar tecnologías especializadas para la integración y programación de sistemas de control de procesos industriales en sus
dimensiones de hardware y software. Use specialist technologies for the integration and programming of industrial process control
systems, covering both hardware and software aspects. TIPO: Competencias

K10 - Identifica las principales aplicaciones de la robótica./Identify the main applications of robotics. TIPO: Conocimientos o
contenidos

K11 - Explicar el funcionamiento de las interfaces entre el hombre y el robot/Explain how human-robot interfaces work TIPO:
Conocimientos o contenidos

K8 - Describir los principios y los componentes del control automático propios de la ingeniería de control aplicados a la robótica.
Describe the principles and components of automatic control specific to control engineering as applied to robotics. TIPO:
Conocimientos o contenidos

K9 - Explicar los sistemas y algoritmos que contribuyen al funcionamiento de un robot Explain the systems and algorithms that
contribute to the operation of a robot. TIPO: Conocimientos o contenidos

S10 - Aplicar algoritmos de control automático para aplicaciones en la ingeniería robótica. Apply automatic control algorithms for
applications in robotic engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S6 - Utilizar lenguajes de programación, sistemas operativos, algoritmos, herramientas informáticas de modelado y simuladores y
programas informáticos propios de la ingeniería robótica. Use programming languages, operating systems, algorithms, computer
modelling tools and simulators, and software specific to robotics engineering. TIPO: Habilidades o destrezas

S17 - Valorar el impacto socioeconómico y ético de la robótica, así como su marco legal. To assess the socio-economic and ethical
impact of robotics, as well as its legal framework. TIPO: Habilidades o destrezas

S14 - Diseñar sistemas de control y automatización para procesos industriales, incorporando la interconexión entre sus diferentes
módulos mediante la aplicación de metodologías de la automática Design control and automation systems for industrial processes,
integrating the interconnection between their various modules through the application of control engineering methodologies TIPO:
Habilidades o destrezas

NO CONSTAN ELEMENTOS DE NIVEL 2

4.2 ACTIVIDADES Y METODOLOGÍAS DOCENTES

ACTIVIDADES FORMATIVAS

Código Nombre Corto Descripción

AF1 Lección Magistral Sesiones donde el profesor de forma expositiva presenta un contenido

concreto que puede estar apoyado en la utilización de recursos de tecno-

lógicos de presentación. Tras la exposición suele haber un período de ex-

plicación de dudas o debate sobre lo expuesto que ayuda a la reflexión

sobre el conocimiento trasmitido por el profesor

AF2 Seminarios-Talleres La actividad se lleva a cabo con la presencia del profesor, se trabaja en

sesiones monográficas en profundidad una determinada temática de la

materia o asignatura. El conocimiento se construye con la interacción y

el trabajo guiado de los alumnos por el profesor

AF3 Resolución de Ejercicios y Problemas Se plantean diferentes problemas que deben resolverse aplicando conoci-

mientos y destrezas adquiridas en la asignatura. Suelen abordar conteni-

dos concretos no necesariamente contextualizados al ámbito profesional.

Generalmente se pretende la adquisición y aplicación de estrategias de

resolución (concreción del problema, análisis, selección del procedimien-

to e interpretación del resultado)

AF4 Simulaciones Se diseña por parte del profesor o por parte de los alumnos, situaciones

donde escenificando situaciones de la vida real, ya sea a través de medios

tecnológicos o de forma física. Suelen emplearse con relativa frecuencia

en procesos metodológicos de gamificación. Aunque pueden desarrollar-

se también en entornos virtuales requieren normalmente softwares muy

específicos.

AF5 Presentaciones Los alumnos en grupo o individualmente trabajan una determinada temá-

tica que puede haber sido asignada por el profesor o elegida por ellos pa-

ra estructurar un contenido concreto que deben exponer al resto de sus

compañeros de clase. Puede posteriormente establecerse alguna acción

que guíe al debate a los alumnos. Se suelen utilizar apoyos tecnológicos

que faciliten la presentación del tema. Puede emplearse en entornos vir-

tuales o presenciales.

AF6 Tutorías Es el contacto presencial o síncrono periódico entre profesor y estudian-

tes, de forma grupal o individual. El profesor orienta a los estudiantes ha-

cia la consecución de un objetivo concreto, revisa o repasa determinados

contenidos o bien resuelve dudas sobre los contenidos trabajados en la

materia/asignatura. Se considera una actividad formativa si supone asig-

nación de dedicación en horas de forma obligada en los ECTS asignados

a la materia.

AF7 Trabajo en equipo En grupos de estudiantes se realiza un trabajo o proyecto solicitado por

el profesor con una serie de características u objetivos que tienen que

elaborar de forma grupal. Estos trabajos pueden ser proyectos, ensayos,

análisis, investigaciones
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Puede desarrollarse en escenarios presenciales o virtuales.

AF8 Trabajo individual Puede incluirse en esta actividad el trabajo individual de resolución de

problemas, realización de memorias, trabajos o proyectos, lecturas, ensa-

yos

que de forma autónoma realiza el alumno.

AF9 Prácticas de laboratorio Actividades prácticas que los alumnos llevan a cabo en un entorno de la-

boratorio, utilizando los recursos específicos necesarios y bajo la super-

visión y control del profesor. Generalmente se adquieren habilidades y

destrezas propias de la actividad profesional del título en la aplicación de

los conocimientos teóricos adquiridos previamente. Es en principio una

actividad presencial. Cabe la realización de prácticas en laboratorios vir-

tuales; pero exigen instalaciones y softwares muy específicos y no siem-

pre este tipo de prácticas aseguran resultados de aprendizaje propios de

las prácticas presenciales.

AF10 Estancia en instituciones colaboradoras para el desarrollo de prácticas

académicas externas

Conjunto de actividades que desarrolla el alumno bajo supervisión del

tutor profesional en la institución/empresa que se dirigen a alcanzar los

resultados de aprendizaje y de la formación de carácter práctico en un

entorno real.

AF11 Realización de la memoria de prácticas académicas externas La Realización de la memoria de prácticas académicas externas es una

actividad formativa esencial en la que los estudiantes documentan y re-

flexionan sobre su experiencia durante el período de prácticas en empre-

sas o instituciones. La memoria debe entregarse en un plazo breve tras

finalizar las prácticas y es evaluada junto con el informe del tutor de la

empresa. Esta actividad no solo permite al estudiante consolidar lo apren-

dido y desarrollar habilidades de síntesis y comunicación escrita, sino

que también conecta la experiencia laboral con su formación académica,

constituyendo una parte fundamental del proceso educativo.

AF12 Supervisión de prácticas académicas externas Actividades realizadas de forma individual o en pequeños grupos diri-

gidas por el tutor académico en el entorno universitario de revisión de

las experiencias de los alumnos realizadas por el alumno en la institu-

ción/empresa de prácticas. Puede conllevar actividades formativas de ca-

rácter práctico dirigidas a la adquisición de competencias profesionales.

AF13 Trabajo individual sobre el TFG: Trabajo individual del alumno para la

realización del TFG

Elección del tema, planificación, recopilación de información, redacción

y revisión del trabajo, todo bajo la guía de un tutor. A través de esta acti-

vidad, los alumnos demuestran sus conocimientos y habilidades adquiri-

das, fomentan su autonomía y preparan el terreno para futuros desafíos

profesionales o académicos, culminando en una defensa oral del trabajo

ante un tribunal.

AF14 Presentación Oral del TFG: Acto de presentación del TFG ante un tribu-

nal.

El estudiante defiende públicamente su Trabajo de Fin de Grado ante un

tribunal evaluador, compuesto por profesores del área de estudio. Duran-

te este proceso el alumno presenta el contenido de su trabajo y responde

a preguntas del tribunal, lo que permite demostrar su dominio del tema

y sus habilidades de comunicación. La preparación adecuada, que inclu-

ye ensayos y el uso de material visual, es esencial para una presentación

clara y efectiva. Este acto no solo culmina el esfuerzo académico del es-

tudiante, sino que también desarrolla competencias importantes como la

expresión oral y la capacidad de síntesis.

AF15 Actividades de evaluación presencial Esta actividad formativa tiene como objetivo principal evaluar el progre-

so y la comprensión de los estudiantes sobre los contenidos abordados

durante el periodo académico a través de actividades de evaluación que

requieran la presencia del alumno, como la realización de pruebas parcia-

les o finales, en diferentes modalidades: examen oral, examen escrito o

examen práctico en un laboratorio.

AF16 Debates Se utiliza un tema de actualidad, controvertido o conflictivo para discu-

tir de forma dialogada y con normas específicas los diferentes puntos de

vista de la temática o los pros y contras de determinadas posturas. Suelen

utilizarse debates abierto guiados por el profesor o bien se fuerza a man-

tener posturas determinadas que deben defender a subgrupos de alumnos

AF17 Visualización y análisis de videos Los alumnos visualizan vídeos (películas, presentaciones, anuncios, en-

trevistas, discursos

) grabados con la finalidad de realizar posteriormente una reflexión sobre

el contenido de dichos vídeos. Puede llevarse a cabo un análisis en pro-

fundidad del contenido transmitido, o de los recursos gráficos y sonoros

que se emplean

METODOLOGÍAS DOCENTES

Código Descripción

M1 Metodología clásica (lecciones magistrales)

M2 Aprendizaje Orientado a Proyectos o Basado en Proyectos (ABP) o Learning by Pro-

jects o Project Based Learning (PBL)

M3 Aprendizaje Basado en Problemas o Problem Based Learning

M4 Aprendizaje Basado en Retos (ANR) o Challenge Based Learning (CBL)

M5 Aprendizaje Cooperativo

M6 Aprendizaje basado en el juego (Game-based Learning, Serious Games)

M7 Gamificación

M8 Aula Invertida (Flipped Classroom)
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M9 Tutorización, seguimiento y orientación de las prácticas académicas externas / Tuto-

ring, monitoring and guidance of external internships.

M10 Tutorización, seguimiento y orientación del Trabajo Fin de Grado/ Tutoring, monito-

ring and guidance of the Final Degree Project.

MECANISMOS DE COORDINACIÓN DOCENTE ASOCIADOS AL TÍTULO.

El Director/a de la Titulación vela por la coordinación del grado (tanto vertical como horizontal) y, entre otras competencias: vigila la calidad docente
de la titulación; propone las líneas generales para la organización y coordinación de la actividad docente; promueve la actualización de los planes de
estudio para garantizar su adecuación a las necesidades sociales y coordina la realización de las prácticas académicas externas.

La Comisión Académica es un órgano colegiado previsto para el asesoramiento y apoyo a los Directores de la Titulación en el ejercicio de sus funcio-
nes. Está compuesta por:

·
El Director/a de la titulación que preside sus reuniones.

·
Hasta un máximo de 5 profesores que impartan docencia en la titulación y pertenecientes a los departamentos con mayor responsabilidad do-
cente.

·
El Delegado/a y el Subdelegado/a de la titulación.

En todo caso, el Director/a de la Titulación puede invitar a sus reuniones a cuantas personas considere oportuno y, en especial, a los coordinadores de
las asignaturas para realizar los ajustes necesarios.

El coordinador de la asignatura es el encargado de velar por la coordinación horizontal de, en su caso, los distintos grupos de la asignatura. Entre
los criterios de coordinación destaca la garantía del desarrollo completo de los contenidos en todos los grupos donde se imparte la asignatura, armoni-
zación de la metodología docente y definición de directrices en los criterios de evaluación. El coordinador de la asignatura es, por lo tanto, el responsa-
ble de la Guía Docente o Ficha Reina.

4.3 SISTEMAS DE EVALUACIÓN

Código Nombre Corto / Descripción

SE1 Exámenes parciales: pruebas objetivas (verdadero/falso, elección múltiple, emparejamien-

to,); pruebas de respuesta corta; pruebas de ensayo, respuesta larga, de desarrollo; prue-

bas orales (individual, en grupo, resolución de problemas,presentación de temas-traba-

jos...)

SE2 Examen Final

SE3 Trabajos y proyectos

SE4 Informes/memorias de prácticas

SE5 Pruebas de ejecución de tareas reales y/o simuladas

SE7 Participación en clase/Presentaciones orales

SE8 Resolución de trabajos y casos prácticos

SE9 Evaluación del tutor profesional de prácticas académicas externas

SE10 Evaluación del tutor académico de la memoria de las prácticas académicas externas

SE11 Evaluación final oral del Trabajo Fin de Grado (evaluación de la memoria y presentación

oral)

SE12 Evaluación del tutor del Trabajo Fin de Grado

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 2026

Ver Apartado 7: Anexo 1.

7.2 PROCEDIMIENTO DE ADAPTACIÓN

Curso Cuat Asignatura ECTS Tipo Curso Cuat Asignatura ECTS Tipo

1 1 Álgebra Lineal 6 FB 1 1 Álgebra Lineal 6 FB

1 1 Cálculo 6 FB 1 1 Cálculo 6 FB

1 1 Competencias digi-

tales para la inge-

niería

3 OB 1 1 Competencias Digi-

tales para el Uso de

la Información

1,5 OB

1 1 Hojas de cálculo.

Nivel avanzado

1,5 OB

1 1 Fisica I 6 FBA 1 1 Fisica I 6 FB

1 1 Introducción a la

robótica

3 OB 1 1 Introducción a la

robótica

3 OB

1 1 Programación 6 FB 1 1 Programación 6 FB

1 2 Ampliación de Ma-

temáticas

6 FBA 1 2 Ampliación de Ma-

temáticas

6 FB

1 2 Estructura de datos

y algoritmos

6 FB 1 2 Estructura de datos

y algoritmos

6 FB

1 2 Fisica II 6 FBA 1 2 Fisica II 6 FB

1 2 Fundamentos de

ingeniería eléctrica

6 OB 1 2 Fundamentos de

ingeniería eléctrica

6 OB

1 2 Humanidades I 3 OB 1 2 Humanidades I 3 OB

1 2 Estrategias de ex-

presión

3 OB 1 2 Técnicas de expre-

sión oral y escrita

3 OB

2 1 Diseño de sistemas

telemáticos

6 OB 2 1 Diseño de sistemas

telemáticos

6 OB

2 1 Expresión gráfica 6 FBA 2 1 Expresión gráfica 6 FB

2 1 Fundamentos de in-

geniería electrónica

6 OB 2 1 Fundamentos de in-

geniería electrónica

6 OB

2 1 Ingeniería de con-

trol I

6 OB 2 1 Ingeniería de con-

trol I

6 OB

2 1 Señales y sistemas 6 OB 2 1 Señales y sistemas 6 OB

2 2 Estadística 6 FB 2 2 Estadística 6 FB

2 2 Fundamentos de

gestión empresarial

6 FBA 2 2 Fundamentos de

gestión empresarial

6 FB

2 2 Fundamentos de

mecánica de máqui-

nas

6 OB 2 2 Fundamentos de

mecánica de máqui-

nas

6 OB

2 2 Instrumentación

electronica

3 OB 2 2 Instrumentación

electronica

3 OB

2 2 Robótica industrial 6 OB 2 2 Robótica industrial 6 OB

2 2 Sistemas en tiempo

real

3 OB 2 2 Sistemas en tiempo

real

3 OB

3 1 Actuadores y senso-

res para robótica

3 OB 3 1 Actuadores y senso-

res para robótica

3 OB

3 1 Aprendizaje auto-

mático

3 OB 3 1 Aprendizaje auto-

mático

3 OB

3 1 Fundamentos de

comunicaciones

digitales

3 OB 3 1 Fundamentos de

comunicaciones

digitales

3 OB

3 1 Humanidades II 3 OB 3 1 Humanidades II 3 OB

3 1 Máquinas eléctricas 3 OB 3 1 Máquinas eléctricas 3 OB
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3 1 Microprocesadores

y microcontrolado-

res

6 OB 3 1 Microprocesadores

y microcontrolado-

res

6 OB

3 1 Programación de

robots

6 OB 3 1 Programación de

robots

6 OB

3 1 Toma de decisión

inteligente en robó-

tica

3 OB 3 1 Toma de decisión

inteligente en robó-

tica

3 OB

3 2 Automatización

industrial

6 OB 3 2 Automatización

industrial

6 OB

3 2 Ingeniería de con-

trol II

6 OB 3 2 Ingeniería de con-

trol II

6 OB

3 2 Materiales para ro-

bots

3 OB 3 2 Materiales para ro-

bots

3 OB

3 2 Redes y protocolos

de comunicación

6 OB 3 2 Redes y protocolos

de comunicación

6 OB

3 2 Resistencia de ma-

teriales

3 OB 3 2 Resistencia de ma-

teriales

3 OB

3 2 Visión por compu-

tador

6 OB 3 2 Visión por compu-

tador

6 OB

4 1 Arquitecturas de

control de robots

3 OB 4 1 Arquitecturas de

control de robots

3 OB

4 1 Ciberseguridad en

robotica

3 OB 4 1 Ciberseguridad en

robotica

3 OB

4 1 Habilidades profe-

sionales interperso-

nales

3 OB 4 1 Habilidades profe-

sionales interperso-

nales

3 OB

4 1 Interacción hu-

mano-robot

3 OB 4 1 Interacción hu-

mano-robot

3 OB

4 1 Optativas 6 OP 4 1 Optativas 6 OP

4 1 Robots colaborati-

vos

3 OB 4 1 Robots colaborati-

vos

3 OB

4 1 Sistemas flexibles

de producción

3 OB 4 1 Sistemas flexibles

de producción

3 OB

4 1 Robótica blanda 3 OB 4 1 Soft robotics 3 OB

4 1 Proyecto de ingenie-

ría robótica

3 OB 4 1 Proyecto de ingenie-

ría robótica

3 OB

4 2 Ética e implicación

social en la robótica

3 OB 4 2 Ética e implicación

social en la robótica

3 OB

4 2 Manipuladores mó-

viles

3 OB 4 2 Manipuladores mó-

viles

3 OB

4 2 Optativas 9 OP 4 2 Optativas 9 OP

4 2 Robots sociales 3 OB 4 2 Robots sociales 3 OB

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.uc3m.es/calidad/sistema-garantia-interna-calidad

8.2 INFORMACIÓN PÚBLICA

Toda la información pública del plan de estudios se encuentra disponible en la página Web de la Universidad

https://www.uc3m.es/grado/robotica

los estudiantes pueden acceder a diferente información sobre:

·
Presentación: En este apartado se identifican los objetivos del Grado y sobre su empleabilidad.

·
Programa: Relación de asignaturas del Grado con indicación de sus créditos, tipología, despliegue temporal, programas de las asignaturas,
coordinadores de asignatura, idioma de impartición, etc.

·
Movilidad: Información sobre la movilidad europea y no europea.

·
Perfil de ingreso, perfil del Graduado, prácticas y salidas profesionales.

·
Calidad: Características del Grado y principales indicadores de calidad.
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A través de las pestañas de la parte superior pueden acceder a toda la información relacionada sobre la #ADMISIÓN# y demás #INFORMACIÓN
PRÁCTICA# como el modelo docente, la acogida e inicio en la Universidad, los horarios de los Grados, el alojamiento, la normativa académica, las be-
cas y ayudas y sobre el código ético y buenas prácticas.

La información sobre los mecanismos de participación del estudiantado en el SGIC está disponible en https://www.uc3m.es/calidad/quejas-suge-
rencias

8.3 ANEXOS

Ver Apartado 8: Anexo 1.

PERSONAS ASOCIADAS A LA SOLICITUD
RESPONSABLE DEL TÍTULO

CARGO NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

Vicerrector de Grado y Calidad
en los Estudios

CARLOS SANTIUSTE ROMERO

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Calle Madrid 126, Edif.
Rectorado

28903 Madrid Getafe

EMAIL FAX

csantius@ing.uc3m.es

REPRESENTANTE LEGAL

CARGO NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

Rector CARLOS SANTIUSTE ROMERO

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Calle Madrid 126, Edif.
Rectorado

28903 Madrid Getafe

EMAIL FAX

vr.grado-calidad@uc3m.es 916249316

El Rector de la Universidad no es el Representante Legal

Ver Personas asociadas a la solicitud: Anexo 1.

SOLICITANTE

El responsable del título no es el solicitante

CARGO NOMBRE PRIMER APELLIDO SEGUNDO APELLIDO

Jefe del Servicio de Apoyo a la
docencia y gestión del Grado

RAUL BLANCO MARTINEZ RAPOSO

DOMICILIO CÓDIGO POSTAL PROVINCIA MUNICIPIO

Calle Madrid 126, Edif.
Rectorado

28903 Madrid Getafe

EMAIL FAX

rblanco@pa.uc3m.es
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Apartado 1: Anexo 6
Nombre :Aptdo 110_114_Robotica_ALEG2.pdf

HASH SHA1 :89A121EC6F20C33AEB26C53A211E09A0AE91F3D1

Código CSV :988240359392710714380216
Ver Fichero: Aptdo 110_114_Robotica_ALEG2.pdf
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Apartado 4: Anexo 1
Nombre :Aptdo 4_Robotica_ALEG2.pdf

HASH SHA1 :DED8AE8A7B8B9E93BF9A300D168D1C46408F68AE

Código CSV :988267743994985446512314
Ver Fichero: Aptdo 4_Robotica_ALEG2.pdf
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Apartado 5: Anexo 1
Nombre :Aptdo 5_Robotica_ALEG2.pdf
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Apartado 5: Anexo 2
Nombre :Apartado 52 GIR.pdf
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Ver Fichero: Apartado 52 GIR.pdf
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Apartado 6: Anexo 1
Nombre :Aptdo 6_Robotica_ALEG2.pdf
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Apartado 7: Anexo 1
Nombre :Documento_implantacion_Grado_Ing Robotica_26_27.pdf
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Apartado Personas asociadas a la solicitud: Anexo 1
Nombre :Delegacion del Rector en Carlos.pdf
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Ver Fichero: Delegacion del Rector en Carlos.pdf
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5.2.d) Perfil básico de otros recursos de apoyo a la docencia necesarios 


 


El personal de administración y servicios da apoyo a la docencia, implicándose en el soporte 
técnico de aulas, laboratorios (aulas informáticas y multimedia), Aula Global, Biblioteca, 
soporte a procesos de gestión académica e incluso soporte docente mediante la creación de 
recursos virtuales (Campus Global y Aula Global). 


La adecuación de este personal de apoyo directo a la docencia ha de considerarse a la vista 
de las funciones, formación técnica de cada equipo o grupo de trabajo y cuantificación del 
número de personas que dan dicho soporte. 


Así, por ejemplo, el grupo de Aula Global está formado por sendos coordinadores de 
Recursos Docentes, Innovación Docente, Soporte Técnico y Creación y Mantenimiento de 
Páginas Web; por bibliotecarios especializados en el manejo de recursos de información por 
áreas de conocimiento; y por una serie de colaboradores docentes entre los que se 
encuentran los Vicedecanos de Promoción y Calidad de la Facultad de Ciencias Sociales y 
Jurídicas, de la Escuela Politécnica y de la Facultad de Humanidades, Comunicación y 
Documentación. 


En cuanto al personal de Administración y Servicios implicado en temas de gestión de la 
organización de la enseñanza (Oficinas de Alumnos y Servicio de Apoyo a la Docencia y 
Gestión del Grado), cabe destacar su implicación en los procesos de mejora de la gestión, su 
acceso a programas de formación continua (sistemas de gestión, aplicaciones informáticas, 
habilidades de dirección y gestión); y su formación específica relacionada con el soporte 
directo a la docencia. 


La percepción de la calidad de los servicios de soporte a la docencia por los estudiantes y el 
profesorado, se viene analizando periódicamente y puede accederse a los informes sobre el 
tema desde la dirección de la página web (acceso intranet restringido): 


 


http://portal.uc3m.es/portal/page/portal/prog_mejora_calidad/la_universidad_en_cif 
ras/calidad_servicios_universitarios 


 


La valoración media de los servicios que presta el PAS ha ido mejorando ha alcanzado un 
valor de 4.02 puntos en una escala sobre 5 puntos. Si bien estos valores engloban servicios 
de cafetería, tienda-librería, reprografía. 


Merece destacarse que los servicios de soporte directo a la docencia como Biblioteca, 
Informática, Aula Global, Campus Global, etc. son valorados por encima de la media. 


A continuación, se recogen los efectivos, el perfil y cualificación profesional del personal de 
las unidades participantes en la gestión de los grados: 
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Fuente: Servicio de Recursos Humanos (Datos a 31/12/2024) 


 


  


A continuación, se relaciona el personal de apoyo, su formación y actualización 
vinculado a los laboratorios implicados en la docencia del grado en proceso de 
evaluación. 


 


Laboratorio 
Nº Técnicos a 


Jornada Completa 
Formación 


Física 3  FP 


Ingeniería Telemática 2 
1 Ingeniero Técnico 
1 BUP 


Tecnología Electrónica 3  FP 


Teoría de la Señal y Comunicaciones 2 
1 Ingeniero Técnico  
1 FP3 


Ingeniería de Sistemas y Automática 2 
1 Máster 
1 Ingeniero Técnico 


Ciencia e ingeniería de materiales e 
ingeniería química 


3 
1 Licenciada  
2 FP 
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Informática 1 1 Ingeniero 


Ingeniería Eléctrica 2 
1 Ingeniero 
1 FP 


 


La formación académica de los técnicos así como su perfil profesional en el acceso, hace 
que éstos tengan las competencias adecuadas para evolucionar y adaptarse a los 
cambios que van surgiendo en relación a los laboratorios en los que prestan servicio. 
Como continuación y para promover el desarrollo profesional del colectivo, se han 
convocado procesos para complementos específicos de especialización y de jefatura en 
la que los aspirantes han venido realizando los correspondientes concursos-oposiciones 
donde se han evaluado las capacidades profesionales específicas de sus laboratorios. 
Los técnicos de laboratorio participan activamente en la definición y realización de las 
prácticas de laboratorio razón por la cual conocen con profundidad los equipos 
empleados. Se encargan del montaje, desmontaje, actualización y mantenimiento de 
muchos de estos equipos (salvo los que por su complejidad requieran ser enviados al 
servicio técnico original del equipo). 


 


Su trabajo cuenta con la coordinación técnica y organizativa del responsable de la 
Oficina Técnica y funcional del Departamento. 
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Contestación al Informe provisional de la Fundación para el Conocimiento Madrid+d 


de fecha 20/04/2026, indicando como se han abordado los aspectos que deben ser 


modificados. 


 


ASPECTOS PARA SUBSANAR 
 


Los cambios respecto al envío anterior de la memoria se han introducido en color verde 


y se ha tachado lo eliminado. 


DIMENSIÓN 4. PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZAS 


Las materias de Formación Básica tienen asignadas las habilidades S6 y S13 y la 


competencia C2 que, para la gran mayoría de ellas, no son coherentes con los 


contenidos planteados. 


Siguiendo las instrucciones de la Comisión, se han eliminado las relaciones entre las 


habilidades S6 y S13 y la competencia C2 y las materias de FB. 


 


Los RA S6 y S13 se asignan a muchísimas asignaturas lo que en la práctica los convierte 


en no evaluables. En este sentido, parecen más objetivos formativos del título que RA. 


En vista del comentario de la Comisión, se han revisado las materias asignadas a las 


habilidades S6 y S13 y se han actualizado las materias asociadas de manera más 


coherente con sus contenidos.  


De la misma manera, se han revisado también las asignaturas relacionadas con la 


competencia C2, en la que también aparecía una gran cantidad de ellas.  


 


La universidad argumenta que su proyecto se caracteriza por ser muy práctico, 


incluyendo la AF de prácticas en muchas asignaturas (más que otras universidades) lo 


que resulta incierto, muchas universidades incluyen esta AF en más asignaturas que 


las indicadas en este programa, además de hacerlo con bastante mayor intensidad que 


la propuesta en este título. A juicio del comité la intensidad de la AF de prácticas 


propuesta es baja, 7h o menos por asignatura de 6 ECTS, lo que compromete la 


adquisición de los RA prácticos del título. Se mantiene la motivación. 


En relación con este requerimiento, la Universidad quiere seguir haciendo constar que, 


con la distribución de las actividades formativas propuestas, los resultados de 


aprendizaje prácticos se cubren, de forma habitual y completa, con las horas de 


prácticas de laboratorio previstas en la Memoria. 


Cabe hacer mención igualmente que la distribución de las actividades de Prácticas de 


Laboratorio no sólo sigue un esquema homogéneo en las materias obligatorias del plan 


de estudios, proporcional al número de créditos de las mismas, sino también que, en 
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un número relevante de ellas, las horas asignadas a Prácticas de Laboratorio están por 


encima de la media, tales como (sin ánimo de exhaustividad): Automatización 


Industrial, Robótica Industrial, Interacción Humano-Robot, Manipuladores móviles, 


Aprendizaje Automático, Sistemas en Tiempo Real, Toma de Decisiones Inteligentes, 


Robots Colaborativos. 


En cualquier caso, a continuación y a modo ejemplificativo, se describen en detalle y 


se relacionan los contenidos y las actividades formativas de prácticas de algunas de las 


asignaturas más representativas del Grado de manera que puede verificarse cómo los 


distintos bloques teóricos de la asignatura son cubiertos por el contenido de las 


prácticas de laboratorio (100 minutos efectivos por sesión). 


Robótica Industrial 


En el caso de Robótica Industrial (6 ECTS), es una asignatura que también se imparte 


en otros grados de la rama de Industriales y aborda los conceptos fundamentales 


teóricos y prácticos de los robots industriales con el siguiente contenido incluido en la 


Memoria:  


● Introducción a la robótica industrial 


● Morfología de robots  


● Estructura del sistema de control 


● Aplicaciones robotizadas 


● Análisis y control cinemático 


● Análisis y control dinámico 


● Programación de robots industriales 


● Criterios de implantación de instalaciones industriales 


La asignatura cuenta con la actividad formativa Prácticas de laboratorio (AF9) a la que 


se dedican 13,6 horas (8 sesiones de 100 minutos). En esta actividad formativa se busca 


ofrecer al estudiante un entorno en el que pueda poner en práctica los conceptos 


impartidos en las clases de teoría y problemas, con el fin de afianzarlos desde una 


perspectiva de aplicación profesional. Dado que la asignatura de Robótica Industrial 


tiene dos componentes esenciales, simulación y puesta en marcha del sistema real, se 


ha propuesto el desarrollo de dos bloques de prácticas de laboratorio: 


● Bloque 1. Prácticas en Aula Informática (4 sesiones): Introducción al uso de 


RobotStudio para el desarrollo de una estación robotizada simulada de carácter 


industrial. En estas sesiones, los estudiantes ponen en práctica los conceptos 


teóricos de programación de trayectorias, control articular, criterios de 


selección de un manipulador robótico, y orientación de la herramienta, 


directamente relacionados con el control cinemático y dinámico de un robot. 


Se abordan conceptos avanzados de simulación e interacción con el entorno. 


Además, se programan instrucciones avanzadas de RAPID para afianzar los 


conceptos impartidos en las clases teóricas y ejercicios sobre la programación 


de robots industriales. Finalmente, los estudiantes desarrollan de forma 


autónoma un proyecto de simulación individual como parte de la evaluación 
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continua. 


● Bloque 2. Prácticas con Robots Reales (4 sesiones): En estas sesiones se aplican 


los conceptos de programación de robots con una plataforma real ABB 


CRB15000. Durante las sesiones prácticas con los robots ABB, se utilizan las 


mismas herramientas (impresas en 3D) que en las sesiones del bloque 1 y, de 


esta forma, el estudiantado pone en funcionamiento su propia estación 


simulada (sim-to-real). 


 


Robótica Blanda 


Robótica Blanda es una asignatura de 3 ECTS de 4º curso donde se abordan los 


materiales y componentes de un robot blando, y su modelado y control. Entre las 


actividades formativas realizadas se encuentran también las prácticas de laboratorio 


(AF9) con una dedicación de 3,4 horas (2 sesiones de 100 minutos). Estas prácticas se 


corresponden con los dos bloques existentes en la asignatura:  


● Práctica 1. Esta práctica está relacionada con la primera parte de la asignatura, 


en la que se abordan los fundamentos de la robótica blanda, los materiales 


inteligentes y la integración de sensores flexibles en sistemas robóticos 


blandos. En los contenidos teóricos se introducen los principales componentes 


de los robots blandos, los materiales elastoméricos y las tecnologías de 


sensorización empleadas para medir deformaciones e interacciones con el 


entorno. Los ejercicios se enfocan en la caracterización electromecánica de 


sensores piezorresistivos flexibles fabricados mediante tecnologías de 


fabricación aditiva. Durante la práctica, los estudiantes trabajan con datos 


experimentales obtenidos mediante ensayos de tracción uniaxial para analizar 


parámetros como la sensibilidad, la linealidad y la repetibilidad de los sensores. 


Asimismo, la práctica se basa en una visita previa al laboratorio, en la que los 


estudiantes observan el funcionamiento de la máquina de ensayos y el proceso 


de adquisición de los datos experimentales que utilizarán. Con ello se aplican, 


de forma práctica, los contenidos teóricos sobre sensores resistivos, su 


integración y la validación experimental en robótica blanda. 


● Práctica 2. Esta práctica está relacionada con la segunda parte de la asignatura, 


en la que se revisan el modelado y el control de sistemas robóticos blandos. En 


los contenidos teóricos se hace un repaso de la ingeniería de control clásico y 


se introduce el control de orden fraccionario. La práctica 2 plantea el modelado 


y el control de un sistema robótico blando, basado en un cuello blando actuado 


por tendones y por motores de corriente continua. La práctica consta de tres 


partes: identificación del sistema, diseño de un controlador PID y diseño de un 


controlador de orden fraccionario. Con ello se abarca el contenido teórico y se 


aplica a un robot blando real.  


Este ejercicio podría hacerse para la práctica totalidad de las asignaturas del plan de 


estudios, si bien, por razones evidentes, se ha limitado a un par de ejemplos.  
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La nueva definición de SE1 tiene solapamientos con otros SE, sin embargo, no 


incorpora la resolución de ejercicios y problemas, lo que parece crítico en este título. 


 


Siguiendo instrucciones de la Comisión se ha eliminado de la SE1 la presentación de 
trabajos y se ha añadido la resolución de problemas. 


 


No se indica el porcentaje de los SE de PAE y TFG, solo que se tendrá en cuenta. Debe 


incluirse esta información. 


 


En relación con este comentario, en la ficha relativa a las Prácticas Académicas 


Externas incluida en el apartado 4.1b), cabe señalar que esta información ya aparecía, 


desde la versión inicial de la Memoria. Es decir, en la ficha de la asignatura han figurado 


desde el principio los porcentajes mínimos y máximos de sus sistemas de evaluación. 


Así, se puede observar que el SE9 (Evaluación del tutor profesional de prácticas 


académicas externas) tiene un peso mínimo y máximo del 70% y la SE10 (Evaluación 


del tutor académico de la memoria de las prácticas académicas externas) tiene un peso 


mínimo y máximo del 30%. 


Lo mismo cabe decir en relación al TFG. La información de los porcentajes aparece 


desde la versión inicial del documento. Así, se indica que el SE11 (Evaluación final oral 


del TFG) tiene un peso mínimo y máximo de 80%; y la SE12 (Evaluación del tutor del 


TFG) tiene un peso mínimo y máximo del 20%. 


 


DIMENSIÓN 5. PERSONAL ACADÉMICO Y DE APOYO A LA DOCENCIA 


No se entiende la inclusión de profesorado asociado para materias básicas. Debe 


justificarse o corregirse. La experiencia profesional no parece un criterio relevante en 


materias básicas o de fundamentos como las indicadas, independientemente de que 


esta docencia sea práctica o del grado de doctor del profesorado asociado, criterio este 


que establece la LOSU para su contratación (artículo 79 de la LOSU). 


 


De acuerdo con los comentarios de la Comisión se han sustituido los perfiles de 
profesorado asociado en asignaturas de formación básica y, en consecuencia, se han 
actualizado las tablas 5D y 5C.  
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DIMENSIÓN 6. RECURSOS PARA EL APRENDIZAJE: MATERIALES E 


INFRAESTRUCTURALES, PRÁCTICAS Y SERVICIOS 


Hay bastantes laboratorios con un número de puestos pequeño en comparación con 


los estudiantes potenciales (25). Debe justificarse. 


En relación con este comentario, se ha precisado en la información facilitada, algunos 


aspectos para la mejor comprensión de la estructura y dotación de los laboratorios 


previstos para la docencia en el Grado.  


En cualquier caso, la dotación de estas infraestructuras está alineada con la previsión 


de recursos docentes. 
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Contestación al Informe provisional de la Fundación para el Conocimiento Madrid+d 


de fecha 18/02/2026, indicando como se han abordado los aspectos que deben ser 


modificados. 


 


ASPECTOS PARA SUBSANAR 
 


Los cambios respecto al primer envío de la memoria se han introducido en color azul y 


se ha tachado lo eliminado. 


 


La información indicada en el formulario de modificación debe ser significativa. No 


basta con indicar que “no cambia sustancialmente” o que se cambia un aspecto sin 


indicar qué se cambia. 


Siguiendo las indicaciones de la Comisión, se amplía la información reflejada en el 


formulario de modificación.  


DIMENSIÓN 1. DESCRIPCIÓN, OBJETIVOS FORMATIVOS Y 


JUSTIFICACIÓN DEL TÍTULO 


Se modifica la traducción del nombre del Grado. Se debe indicar en el formulario el 


cambio concreto que se realiza. 


Se recoge en el formulario el motivo y el cambio concreto de nombre del Grado 


Se aumenta el número de plazas de 40 a 50. Sin embargo, en la memoria verificada 


constan 70 estudiantes a partir del 2º año. Se debe justificar. 


Tras revisar la información, se observa que, efectivamente, es una errata. El número 


de plazas verificadas en la memoria anterior eran 70 plazas y en esta modificación se 


propone una reducción a 50 plazas con el fin de ajustarlo a la oferta real de plazas. 


Los contenidos obligatorios del plan de estudios no parecen suficientes para soportar 


el perfil de egreso siguiente: 


- Puestos de IA y datos: ingeniero de Machine Learning, ingeniero de Data Science para 


robótica, ingeniero en Cloud Robotics. Con una asignatura o dos en este ámbito no se 


pueden alcanzar dichos perfiles de egreso. 


Tampoco se ajusta al nivel MECES del grado el perfil de egreso “Ingeniero investigador 


en Robótica (I+D)”. La investigación corresponde a niveles MECES superiores. 


Tras revisar el plan de estudios, se observa que, efectivamente, estos perfiles no 


pueden garantizarse. Se procede a eliminarlos del listado de perfiles de egresados 


recogidos en la memoria.  
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DIMENSIÓN 2. RESULTADOS DEL PROCESO DE FORMACIÓN Y DE APRENDIZAJE 


Se debe indicar si se han realizado cambios de adición/eliminación/redacción/etc. 


indicando en su caso qué RAs han sido modificados. En caso de haber procedido 


únicamente a su reclasificación en conocimientos, competencias y habilidades, basta 


con indicarlo así. 


Siguiendo instrucciones de la Comisión, se ha indicado en el formulario de cambios que 


los RAs se han reclasificado en conocimientos, competencias y habilidades cubriendo 


las antiguas competencias que existían en la Memoria anterior. Además, se han 


incluido RAs nuevos, por ejemplo, en el caso de la Formación Transversal (aprobados 


en Consejo de Gobierno UC3M de fecha 14 de septiembre de 2023) y las optativas 


nuevas. Finalmente, se ha revisado la vinculación de los RA con las asignaturas para 


que sea coherente con su contenido concreto. 


Además, se ha incluido una tabla en la dimensión 4 con el detalle de las equivalencias. 


Respecto del conjunto de RA presentados llama la atención la dualidad existente entre 


conocimientos y aplicación de conocimientos que se repiten en muchos casos 


generando una duplicidad que parece innecesaria. 


Se han revisado las duplicidades indicadas por la comisión y se han identificado 5 


posibles casos. Estos casos corresponden principalmente a RAs asociados con 


asignaturas de formación básica, que son donde se adquieren los conocimientos 


generales de ingeniería y su aplicación. 


Estas posibles duplicidades entre conocimientos y aplicación surgen de la redacción 


original de las antiguas competencias y de su adaptación a RAs. Estructuras del tipo 


“Conocer y aplicar ….” o “Entender y saber aplicar …” llevaron a la adaptación de estas 


antiguas competencias en dos RAs: un conocimiento (K) y una aplicación del 


conocimiento (S). 


Con el fin de eliminar la posible duplicidad indicada en este comentario, se han 


revisado los RAs. 


El número de competencias de carácter técnico es muy bajo, apenas C2-Diseñar 


soluciones para problemas básicos relacionados con la ingeniería robótica 


presentando la solución de forma profesional mediante los conocimientos, 


habilidades, herramientas y estrategias adquiridas o desarrolladas en su área de 


estudio; esto compromete los objetivos formativos del título y los perfiles de egreso 


propuestos. Se debe revisar. 


Siguiendo el comentario de la comisión, se han revisado las competencias existentes y 


se han ampliado incluyendo las competencias que se detallan a continuación: 


C6. Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, cálculo y puesta en marcha de 


sistemas, algoritmos e instalaciones robóticas para aplicaciones industriales o de 


servicios bajo estándares de calidad, seguridad y eficiencia de recursos. 
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C7. Utilizar correctamente información legal y técnica, así como especificaciones, 


reglamentos y normas de obligado cumplimiento, en el ámbito de la robótica para la 


redacción y presentación de documentos de una forma profesional. 


C8. Utilizar tecnologías especializadas para la integración y programación de sistemas 


de control de procesos industriales en sus dimensiones de hardware y software. 


Además, se han reformulado otras dos competencias de la siguiente manera: 


C2. Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería para resolver problemas del área 


del ámbito de la ingeniería robótica en diferentes situaciones profesionales o entornos 


tecnológicos cambiantes presentando la solución de forma profesional mediante los 


conocimientos, habilidades, herramientas y estrategias adquiridas.  


C3. Desarrollar proyectos en el ámbito de la ingeniería robótica. 


Respecto del acrónimo elegido para la C5 (ETETFGGT1) sería interesante conocer su 


significado o incluso simplificarlo, por ejemplo, a C5-TFG, si fuera posible. 


El acrónimo indicado por el revisor es una errata. Se ha modificado la memoria para 


que corresponda a C5-TFG. 


 


DIMENSION 3. ADMISIÓN, RECONOCIMIENTO Y MOVILIDAD 


En el caso de la experiencia profesional se habilita el reconocimiento de hasta 9 ECTS 


por PAE (6 ECTS, optativos) y Habilidades Profesionales (3 ECTS, obligatorios), lo cual 


es correcto. No obstante, la redacción utilizada da entender que podrían reconocerse 


otras asignaturas diferentes, en ese caso, deben identificarse claramente cuáles, los 


RA que se deberán haber adquirido, y las actividades profesionales susceptibles de 


facilitar dicha convalidación, además de su duración. 


Siguiendo las indicaciones de la Comisión, se modifica la propuesta de  reconocimiento 


confirmando que las asignaturas que serán objeto de reconocimiento de créditos por 


experiencia profesional o laboral serán las siguientes: “Habilidades Profesionales 


Interpersonales” y “Prácticas Académicas Externas”. 


Se aporta la normativa general de movilidad y el listado completo de acuerdos, pero se 


debería especificar los acuerdos específicos para este título. 


En estos enlaces a la web pública del título, que ya se recogían en la dimensión 3, se 


puede acceder a los acuerdos específicos para este título. Este listado se actualiza 


periódicamente: 


https://www.uc3m.es/grado/robotica#movilidad movilidad europea 


https://www.uc3m.es/grado/robotica#movilidad_movilidadnoeuropea 
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DIMENSIÓN 4. PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZAS 


Debe incorporarse una matriz de cruce de los RAs del título frente a las 


materias/asignaturas que los desarrollan. 


Siguiendo instrucciones de la Comisión se adjunta la matriz solicitada. 


Debe aportarse una explicación general de la organización del plan de estudios, 


materias, asignaturas y su temporalidad. 


Siguiendo las instrucciones de la Comisión, se añade una descripción general del plan de 


estudios del grado, haciendo énfasis en la organización de las asignaturas en materias y 


su temporalidad.  


La denominación de materias como “Conocimientos de …” puede resultar ambigua 


dado el concepto de “conocimiento” introducido en el RD 822. Se recomienda eliminar 


esa coletilla de la denominación de las materias. 


Siguiendo instrucciones de la Comisión se elimina “Conocimientos de” en el nombre 


de las materias 


Todas las asignaturas de formación básica se agrupan en una única ficha de materia, 


lo que no tiene sentido. Podrían formar un módulo común, pero nunca una materia 


común asignaturas como Álgebra lineal, Programación, Expresión gráfica y 


Fundamentos de gestión empresarial, por poner un ejemplo. Como resultado la ficha 


conformada es un conjunto de RA, AF y SE muy heterogéneo y que no permite su 


evaluación. Se debe bajar como mínimo al nivel de materia y si es posible al de 


asignatura. 


La materia de Robótica agrupa 51 ECTS distribuidos en los cuatro cursos del programa 


lo que resulta en una ficha excesivamente generalista en la que es casi imposible 


evaluar la adquisición de los RA indicados. Se debe hacer un esfuerzo por desagregar 


la información sobre el plan de estudios que permita su evaluación. 


Siguiendo las indicaciones de la comisión, se han realizado las siguientes 


modificaciones en la organización de las materias del GIR: 


1. Las asignaturas de Formación Básica (FB) han sido reorganizadas en cinco 


materias según la temática: Formación básica en matemáticas, Formación 


básica en física, Formación básica en informática, Expresión gráfica y 


Fundamentos de gestión empresarial. 


2. Las asignaturas de Robótica han sido desagregadas en dos materias: Robótica 


básica, que abarca las asignaturas fundamentales del área, y Robótica 


avanzada, que aborda los aspectos más novedosos.  
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La asignatura básica de Programación contempla en 6 ECTS los fundamentos de 


programación, programación estructurada y orientada a objetos. Los contenidos 


parecen desmesurados y estamos hablando de una asignatura básica de primer curso. 


En relación con este comentario, debe mencionarse que en la asignatura de 


Programación se presentan los conceptos básicos de la Programación Orientada a 


Objetos (clase, objeto, métodos y su uso) necesarios para asignaturas posteriores. Es 


habitual ver este contenido en asignaturas de programación básica de primer curso de 


otras titulaciones similares, como el Grado en Inteligencia Artificial, el Grado en Ciencia 


e Ingeniería de Datos o el Grado en Ingeniería Informática. Además, estos contenidos 


ya se están impartiendo actualmente en la asignatura de Programación del GIR y no se 


han observado dificultades reseñables por parte del estudiantado. Finalmente, indicar 


que la inclusión de estos contenidos en dicha asignatura ha contado con la valoración 


positiva del profesorado de dicha asignatura. Por todo lo anterior, se considera de gran 


importancia mantener los contenidos introductorios de Programación Orientada a 


Objetos en la asignatura de Programación.  


Se desconoce la dedicación real a las actividades prácticas de laboratorio de las 


diferentes asignaturas lo que impide valorar la adquisición de los RA de carácter 


práctico del título. No obstante, se intuye que esta es baja, por ejemplo, y parece ser 


una regla habitual en muchas materias, en la materia CONOCIMIENTOS EN 


ELECTRÓNICA Y ELECTRICIDAD, son apenas 27 h para 24 ECTS. Debe proporcionarse 


información suficiente para la evaluación y aumentarse la dedicación a la AF9-Prácticas 


de laboratorio de forma general en el plan de estudios. 


Tras revisar detenidamente la documentación facilitada por la Fundación Madri+d, no 


se ha encontrado ninguna previsión respecto al número mínimo de horas para 


prácticas de laboratorio en los estudios de Grado. En el caso concreto de las 


asignaturas obligatorias de este Grado, donde se realiza la formación principal del 


grado, se realizan un total de 159,5 horas de prácticas de laboratorio presenciales, lo 


que equivale a 1,15 horas por cada ECTS de asignatura obligatoria. En el caso de las 


asignaturas optativas, existe un total de 54,4 horas de prácticas de laboratorio 


presenciales. Teniendo en cuenta que hay una oferta de 63 ECTS optativos, 


corresponden a 0,86 horas de prácticas de laboratorio por cada ECTS de optatividad.  


Cabe destacar que en las titulaciones de Ingeniería de la Universidad Carlos III de 


Madrid, y por tanto, en este Grado, el diseño de la docencia de las prácticas de 


laboratorio es homogéneo, siendo así que la mayoría de las asignaturas de 


componente técnico tienen asociadas horas de prácticas de laboratorio. Este es un 


aspecto que entendemos diferencial, pues en titulaciones de otras universidades 


ocurre con frecuencia que las prácticas de laboratorio se concentran en un número 


menor de asignaturas. 


Además, en este Grado la previsión de número de estudiantes por grupo para este tipo 


de actividad es de un máximo de 25. Entendemos, pues, que este número también 
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garantiza una supervisión adecuada del profesorado a los estudiantes en este tipo de 


actividad formativa.  


Finalmente, las horas indicadas como horas de prácticas de laboratorio corresponden 


a su tiempo efectivo.  


La denominación de la asignatura “Robótica blanda” quizás tendría más sentido como 


“Robótica Software”. 


El término “Robótica blanda” proviene del inglés “Soft robotics”, que se refiere a un 


campo de la robótica que, a diferencia de la robótica tradicional basada en estructuras 


rígidas (motores y articulaciones metálicas), emplea materiales blandos y flexibles. No 


está relacionado con software para robots y el término está plenamente consolidado 


en el mundo hispanohablante. 


Los contenidos de las asignaturas Redes y protocolos de comunicación de 6C y Diseño 


de Sistemas telemáticos 3C parecen solaparse. Lo mismo pasa con contenidos de la 


asignatura de Señales y Sistemas y de las asignaturas de la materia de Automática. 


Tras analizar los contenidos de las asignaturas Redes y protocolos de comunicación 


(RPC, 3.er curso) y Diseño de sistemas telemáticos (DST, 2.º curso), se han observado 


los siguientes posibles solapamientos: 


Solapamiento 1:  


DST: “4.Introducción a las redes de comunicaciones y al modelo de referencia 


OSI y TCP/IP” 


RPC: “Introducción a las pilas de protocolos y terminología”.  


Solapamiento 2: 


DST: “6. Sockets, TCP/IP, interfaces UDP/IP, multidifusión” 


 RPC: “The transport layer: TCP, UDP” 


Esta situación se ha resuelto de la siguiente manera: 


Solapamiento 1: Se ha eliminado el tema de “Introducción a las pilas de protocolos y 


terminología” de la asignatura RPC ya que se cubre en DST.  


Solapamiento 2: DST se centra en el estudio de los sockets como mecanismo de 


comunicación y RPC profundiza en los protocolos TCP y UDP. 


En el caso de la asignatura Señales y Sistemas (SyS, 2.º curso) y de las asignaturas de la 


materia de Automática, se han observado posibles solapamientos de contenidos con 


las asignaturas Ingeniería de Control I (IC1, 2.º curso) e Ingeniería de Control II (IC2, 


3.er curso). En concreto:  


Solapamiento 1: 
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SyS: "6.1. Transformada de Laplace de señales en tiempo continuo y sus 


propiedades.” 


 IdC I: "Transformada de Laplace” 


Solapamiento 2: 


 SyS: “6.2 Transformada Z de señales en tiempo discreto y sus propiedades.” 


 IdC II: "1. Transformada Z. Introducción al concepto de estado.” 


La solución que se ha adoptado para su resolución ha sido la siguiente: 


Solapamiento 1: Se especifica que en IdC I se hace una revisión de la transformada de 


Laplace para modelar el sistema: “Revisión de la transformada de Laplace para la 


obtención de la función de transferencia como modelo del sistema”. 


Solapamiento 2: Se especifica que en IdC II se realiza una revisión de* la transformada 


Z para modelar el sistema: “Revisión de la transformada Z para la obtención de la 


función de transferencia como modelo del sistema”. 


Todas las AF registran horas presenciales en número mucho menor que las totales 


dando a entender que las horas de trabajo autónomo del estudiante se incluyen como 


parte no presencial de dichas actividades. Esto no es correcto, se debe incluir una AF 


de trabajo autónomo donde se computen todas esas horas conjuntamente y 


eliminarlas de las horas de las AF presenciales. A título de ejemplo, en varias materias 


la Actividad Formativa AF9 “Practicas de laboratorio” presenta una gran diferencia 


entre horas totales y horas presenciales. Al margen de que las cifras de horas 


presenciales no son suficientes para la experimentalidad de las asignaturas, debe 


aclararse y/o justificarse este hecho, pues implicaría que la mayoría de las prácticas de 


laboratorio las realizan los alumnos de forma desatendida, sin presencia del profesor, 


pues la descripción de dicha AF indica que son “Actividades prácticas que los alumnos 


llevan a cabo en un entorno de laboratorio, utilizando los recursos específicos 


necesarios y bajo la supervisión y control del profesor”. Lo mismo ocurre con la AF15 


“Actividades de evaluación presencial”. 


A tenor de lo indicado en el comentario, se han reorganizado las horas de trabajo 


autónomo del estudiante, concentrándolas en la AF8 (Trabajo individual) y 


considerando solo horas presenciales en otras AF, como la AF9 (Prácticas de 


laboratorio) o la AF15 (Actividades de evaluación presencial). Se han actualizado las 


tablas de las materias teniendo en cuenta este cambio. 


Algunas asignaturas/materias (distintas a PAE y TFG) tienen asignada en las fichas la 


AF6-Tutorías. Se recuerda a la universidad que para que esto sea posible, dichas 


tutorías deben ser obligatorias para el estudiante y se deben programar indicando el 


tamaño del grupo de trabajo (obviamente no gruposcompletos) para poder calcular 


las necesidades de profesorado que de ella se derivan. 


Se han revisado las materias que tienen asignadas horas a la AF6.  
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Los SE1 (Exámenes Parciales) y SE2 (Examen Final) no definen SE como tales, sino 


aplicaciones temporales de algún SE que no está definido. Deben revisarse. 


Siguiendo las indicaciones, se ha definido el SE1-2 que engloba todas las pruebas 


escritas, tanto parciales como finales. Se han actualizado las tablas de las materias 


teniendo en cuenta este cambio. 


Las horquillas de algunos SE son muy grandes, deben reducirse considerablemente 


pues de lo contrario no aportan información, horquillas superiores al 30% deben 


justificarse. Asimismo, horquillas cuyo valor inferior es 0% deben justificarse porque 


implican que dicho SE es opcional. 


Las horquillas de los SE en las materias se han revisado y, cuando ha sido  necesario, 


se ha incluido un comentario que aclara el caso de cada asignatura.  


La evaluación de PAE y TFG debe incorporar de forma explícita la evaluación de la 


memoria del trabajo realizado como elemento de calificación. 


Siguiendo las indicaciones de la Comisión se incorpora de forma explícita en los 


Sistemas de Evaluación SE10 y SE11 que se tendrá en cuenta la memoria como 


elemento de evaluación en la PAE y en el TFG. 


 


DIMENSIÓN 5. PERSONAL ACADÉMICO Y DE APOYO A LA DOCENCIA 


No se entiende la inclusión de profesorado asociado para materias básicas. Debe 


justificarse o corregirse.  


En el GIR contamos con 13 perfiles de profesores asociados en total. En el caso de las 


asignaturas de formación básica, sólo existen 5 perfiles de profesorado asociado en las 


siguientes asignaturas: Estructura de datos y algoritmos; Física Iy II; Fundamentos de 


gestión empresarial. 


Más allá de que no existe, a priori, ninguna materia vedada al profesorado asociado, si 


entramos en el detalle, observamos que de los 5 perfiles, dos de ellos son, a su vez, 


doctores. En la mayor parte, la atribución de carga docente de este profesorado en 


materias básicas es limitada y esencialmente destinada a la docencia de carácter 


aplicado. Únicamente, en el caso de una de las asignaturas, Estructura de Datos y 


Algoritmos, la carga lectiva es relevante, pero, precisamente, se corresponde con uno 


de los casos de asociado con título de Doctor.  


Por último, cabe señalar que otra de las asignaturas aludidas, Fundamentos de Gestión 


Empresarial encaja, por su naturaleza, con una materia en la que puede ser 


especialmente pertinente la docencia de un profesor asociado. 
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La tabla 5B debe dimensionarse para el cupo de ingreso de estudiantes, no para una 


estimación. 


Siguiendo las indicaciones de la Comisión se modifica la información de la tabla 5B y se 


dimensiona para el cupo de ingreso de estudiantes. 


Deben indicarse los desdobles necesarios para las prácticas de laboratorio y tenerse 


en cuenta en las tablas 5D y 5C. 


Se ha actualizado la información de las tablas 5D y 5C teniendo en cuenta los desdobles 


necesarios para las prácticas de laboratorio. Estos desdobles se han reflejado en la 


tabla 5A. 


Debe explicarse cómo se ha realizado el cálculo de la dedicación presencial y total del 


profesorado. Se debe tener en cuenta la dedicación horaria indicada en las fichas de 


las asignaturas, así como los desdobles de prácticas indicados. Da la impresión de que 


se ha aplicado sin más la dedicación tipo expresada en la tabla del final de la sección 


5.1 que, por ejemplo, no parece tener en cuenta los desdobles de prácticas. 


Se ha realizado el cálculo de las horas de dedicación del profesorado a razón de 35 


horas de trabajo por 1 ECTS.  


En cuanto a las horas de dedicación presencial, se ha incluido las horas de desdoble de 


laboratorio en aquellas asignaturas que así lo requieren.  


Por ejemplo, la asignatura “aprendizaje profundo” de  6 ECTS tiene 51 horas. 


presenciales ya que no tiene prácticas de laboratorio. Sin embargo la asignatura 


“estructura de datos y algoritmos” de 6 ECTS, tiene 59 horas de dedicación presencial 


ya que hemos considerado las 52 horas presenciales de un grupo más las 7 horas 


adicionales de su desdoble para realizar las prácticas de laboratorio. 


 


DIMENSIÓN 6. RECURSOS PARA EL APRENDIZAJE: MATERIALES E INFRAESTRUCTURALES, 


PRÁCTICAS Y SERVICIOS 


La información sobre los equipamientos de los laboratorios debe incorporarse en la 


memoria directamente. Además, parece una información extensiva, sin centrarse en 


los laboratorios que se utilizarán efectivamente en este título. 


Siguiendo instrucciones de la Comisión se incorpora la información de los 


equipamientos de los laboratorios directamente en la memoria 
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DIMENSIÓN 7. CALENDARIO DE IMPLANTACIÓN 


Debe indicarse si se contempla docencia en paralelo de ambas versiones del plan de 


estudios, si el estudiante tiene la posibilidad de mantenerse en el plan antiguo con 


evaluación (aunque sin docencia) o si el cambio es forzado curso a curso. 


Para cumplir con el requerimiento de la Comisión, se adjunta en la Memoria 


documento detallado con plan de implantación de la modificación, autorizado por el 


órgano responsable del título. 
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1.10. Justificación del interés del título 


 


2.1 Justificación del título propuesto, argumentando el interés académico, científico, 
o profesional y social del mismo 
La iniciativa de creación del nuevo El Grado en Ingeniería Robótica corresponde a la 
creciente demanda de profesionales en este campo. La Robótica es una de las áreas 
prioritarias del nuevo programa europeo de I+D Horizon Europe122, que destaca para el 
periodo 2021-2027 un crecimiento exponencial de esta tecnología y una creciente 
demanda de expertos robóticos en diversos sectores tanto industriales como de 
servicios. Se espera que el mercado global de robótica alcance los 185.37 mil millones 
de dólares para 2030, con una Tasa de Crecimiento Anual Compuesta superior al 20% 
en el periodo 2025-20233. Además, eu-robotics, la asociación europea de robótica, 
remarca la importancia estratégica de la robótica en Europa para mantener su ventaja 
económica y hacer frente a los retos demográficos y climáticos4. Por lo tanto, este grado 
pretende dar respuesta a la existencia de una demanda de egresados en Ingeniería 
Robótica. Basta mirar las ofertas publicadas en el portal de empleo Infojobs para darse 
cuenta de que la demanda es real (105 ofertas de trabajo en “robótica industrial” para 
ingenieros y técnicos en robótica en los primeros quince días del mes de noviembre de 
2025).  
tres cuatro factores fundamentales que aconsejan la implantación de este nuevo Grado: 
• Existencia de una demanda de egresados en Ingeniería Robótica. Las principales 
asociaciones empresariales españolas (HispaRob, AER) y las grandes empresas con las 
que la UC3M tiene suscrita convenios de colaboración (SIEMENS, BOSCH, AIRBUS, etc.) 
reflejan en sus estudios una necesidad real de este tipo de egresados para los próximos 
años. Además, varias universidades de España están lanzando cuentan ya con títulos 
similares (Universidad de Alicante, Universidad de Sevilla o Universidad Jaume I) como 
respuesta a esa demanda. 
• Éxito del máster universitario en Robótica y Automatización de la UC3M. Dese hace 
varios años este Máster cuenta con una de las mayores demandas de alumnos con 120+ 
solicitudes para 45 plazas ofertadas. Además, la mayoría de las peticiones (83%) 
proviene de fuera de la UC3M y el 75% de fuera de Madrid, lo que representa una gran 
oportunidad para captar nuevos alumnos. 
• No existencia de Grado generalista en Robótica en la Comunidad de Madrid. En 
general, solo 4 universidades (UA, UCS, UPV, URJC) en España ofrecen grados similares. 
Uno de ellos corresponde a la URJC, pero está orientado a la Ingeniería de Robótica 
Software, que es solo una rama de la robótica. 
• Importante experiencia y liderazgo de la UC3M en el campo de la Robótica. Los 
profesores de la UC3M, fundamentalmente del Departamento de Ingeniería de Sistemas 
y Automática, son líderes en su campo. Han sido los fundadores de la Asociación 


                                                      
1 Strategic Research, Innovation and Deployment Agenda in AI, Data and Robotics. September 2020 


(https://ai-data-robotics-partnership.eu). 


2 https://www.horizonteeuropa.es/mundo-digital-industria-espacio 
3 https://www.mordorintelligence.com/es/industry-reports/robotics-marketindustrial 
4 https://eu-robotics.net/strategy/ 
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Europea de Robótica euRobotics5 y de la Plataforma Tecnológica Española de Robótica 
(HispaRob)6. 
 
 
Desde un punto de vista social, la robótica influye en todos los aspectos de nuestra 
vida, tanto en el hogar como en el trabajo y el ocio. La robótica tiene el potencial de 
transformar y mejorar nuestro día a día y nuestros hábitos de consumo. Aún más, la 
robótica se está convirtiendo en la tecnología impulsora que sustenta toda una nueva 
generación de dispositivos autónomos a través de una interacción física y cognitiva con 
altas capacidades de aprendizaje y toma de decisión. La quinta revolución industrial y la 
digitalización son inviables sin la robótica. 
 
La robótica engloba un amplio espectro de tecnologías que la hace una de las disciplinas 
más transversales que existen en la actualidad. La robótica necesita de una sólida 
formación en Ingeniería, tanto con amplios conocimientos de ciencia básicas de 
matemáticas y física, como con estudios de automática, mecánica, electrónica, 
electricidad, informática y comunicaciones, entre otros. Pero además la aplicación de la 
robótica en diferentes sectores necesita de la comprensión de procesos y productos 
muy diversos que abarcan desde la producción manufacturera (automóvil, aeronáutica, 
etc.) hasta los nuevos campos emergentes (transporte autónomo, sanidad, servicios de 
reparto, etc.). 
Por lo tanto, desde el punto de vista académico, una de las señas de identidad de este 
nuevo Grado es que se plantea desde el principio como un programa interdisciplinar, 
más allá de las clásicas ramas de Ingeniería. El enfoque generalista en Robótica agrupará 
a docentes y laboratorios de Departamentos tanto de la rama de Ingeniería Industrial 
como de Ingeniería de Telecomunicaciones e Ingeniería Informática. De esta manera se 
pretende impulsar con un nuevo enfoque este nuevo Grado de la EPS. Pero además, 
involucrará a profesores de las Facultades de Ciencias Sociales y Humanidades en los 
temas relativos a la ética, regulación, legislación y aceptabilidad social de la robótica. 
Este Grado prepara, de manera global -desde el diseño de robots hasta su implantación 
real- y eminentemente práctica, a los estudiantes para obtener los conocimientos y 
competencias necesarios a la hora de abordar problemas complejos y con un alto 
contenido tecnológico. 
En general, solo 4 universidades (UA, UCS, UPV, URJC) en España ofrecen grados 
similares. Uno de ellos corresponde a la URJC, pero está orientado a la Ingeniería de 
Robótica Software, que es solo una rama de la robótica. Por lo tanto, no existe unotro 
grado generalista en Robótica en la Comunidad de Madrid. 
 
Por otro lado, eEs importante destacar la excelente relación de los profesores de la 
UC3M con los principales actores (stakeholders) en el campo de la robótica. Por un lado, 
cuentan con una importante presencia en las sociedades científicas tanto nacionales 
(Presidencia del Comité Español de Automática – CEA) como internacionales (IEEE 
Robotics and Automation Society). Por otro lado, la relación con empresas del sector es 


                                                      
5 https://www.eu-robotics.net. 


6 https://www.hisparob.es. 
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inmejorable a través de numerosas colaboraciones en proyectos europeos 
(Horizon2020) y contratos directos con empresas del sector. Existen relaciones estables 
con los principales fabricantes de robots (KUKA, ABB, Comau, etc.), con PYMEs de alta 
tecnología robótica (PAL Robotics, Robotnik, Blue Ocean, etc.) y con los usuarios finales 
(AIRBUS, SIEMENS, BOSCH, etc.). 
 
La internacionalización seráes otra de las señas de identidad de este nuevo Grado. En 
primer lugar, se imparteirá íntegramente en inglés, lo que ayudará a atraer alumnado 
internacional. Además, Se pretende que la enseñanza en inglés también atraigaatrae a 
alumnos nacionales con una inquietud internacional y de globalización, siendo la UC3M 
la primera universidad pública española en orientación internacional7. La UC3M ya tiene 
firmados numerosos convenios de movilidad internacional con universidades de 
prestigio que cuentan con grupos en robótica (sin títulos de Grado en Robótica) y podría 
contribuir a la captación de alumnos (TUM, KIT, UWien, ULB, UMonteplilier, PoliMi, UNL, 
UChalmes, ETH, EPFL, UTwente, etc.). Todo ello sin contar con nuestros convenios con 
universidades americanas y de Asia, que tienen potentísimos grupos en robótica 
(Northeastern, UTexas, Purdue -donde ya existe un grado similar-, Waseda, Seoul, etc.). 
Por último, gracias a la relación de los profesores de la UC3M con las mejores 
universidades del mundo es conocida (TUM, KIT, SSSA, IIT, IC, CMU, UT, YALE, etc.), se 
pretende una estrecha colaboración del Grado con profesorado de estas universidades 
a través de clases, seminarios y prácticas. 
 
Otro de los factores importantes del nuevo Grado será su transversalidad. Se pretende 
acercar al alumnadoel estudiantado a las numerosas aplicaciones de la robótica en 
diferentes sectores. El Grado presentará aplicaciones tanto en sectores tradicionales 
(industrial, naval, construcción, etc.) como en sectores innovadores de la medicina y 
salud (para lo que se colaborará con la correspondiente rama del Departamento de 
Ingeniería Biomédica), aeroespacial (rama Aeroespacial), domótica y asistencia 
personal, entretenimiento y educación, etc. El objetivo es una enseñanza generalista de 
la robótica en donde sus egresados puedan cubrir una amplia demanda profesional y 
social. 
 
Los egresados no solamente estarán preparados para trabajar en empresas del sector, 
sino también en muchas tecnologías en la frontera (procesamiento de imágenes, 
Industria 5.0, vehículos autónomos, equipamiento biosanitario, etc.). Por tanto, unos 
profesionales bien preparados, con prácticas e internacionalización procedentes de una 
institución de prestigio como la UC3M, estarán en muy buena posición para disputar 
puestos de perfil muy variado, incluso al margen de la estricta área de competencia 
asignada al Grado. En concreto, las empresas y los organismos en la Comunidad de 
Madrid que pueden demandar el título de Grado en Ingeniería Robótica son: 
• Empresas del sector industrial (PSA – fabricación de coches, BOSCH – componentes de 
automoción, John Deere – fabricación de maquinaria agrícola, numerosas PYMEs 
asociadas) 
• Empresas de automatización (SIEMENS, SCHNEIDER, Honeywell, etc.) 


                                                      
7 Ranking CYD. https://www.fundacioncyd.org/resultados-ranking-cyd-2025-el-ranking-de-


universidades-espanolas-con-la-informacion-mas-completa/ 
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• Empresas de fabricación de robots (KUKA, FANUC, SCHUNK, ASTI, etc.) 
• Empresas del sector aeronáutico (AIRBUS, FIDAM, INTA, GMV, INDRA, etc.) 
• Empresas del sector servicios (AMAZON, UPS, etc.) 
• Ingenierías (IDOM, INFAIMON, Arquimea, Proximus, etc.) 
• Hospitales de la Comunidad de Madrid y sus correspondientes Institutos de 
Investigación 
• Consultoras (Deloite, ATOS, etc.) 
• Empresas de robótica educativa (LogiX5, Prodel, Microlog, CREA, etc.) 
• EBTs en el sector de robótica y afines (MarsiBionics, Technaid, AURA, etc.) 
• Organismos públicos del estado y regionales 
 
 
En el campo científico, la Universidad Carlos III de Madrid tiene una excelente posición 
investigadora en las temáticas de robótica a nivel internacional. Según la última 
memoria de investigación de la UC3M correspondiente a los años 2023-2024, el 
Departamento de Ingeniería de Sistemas y Automática - ISA (sobre el cual recae el 
grueso de investigación en robótica) es uno de los más activos. Cuenta con una media 
de financiación captada en robótica de +685.000€/profesor permanente/año, una de las 
más altas de los Departamentos de la UC3M. En los últimos años han participado en 
numerosos proyectos europeos –siendo coordinadores en varios–, nacionales y también 
contratos con empresas, captando una financiación total de +1.7 millones de euros por 
año. Además, cuentan con una media de 45 artículos/año de publicaciones en revistas 
indexadas y se defienden una media de 9 tesis doctorales al año. 
 
Además, los miembros de ISA tienen una importante representación en organismos 
nacionales e internacionales de investigación. Sus miembros juegan papeles relevantes 
en la Asociación Europea de Robótica euRobotics, el Comité Español de Automática 
(CEA), albergan la secretaria de la Plataforma Española de Robótica HispaRob y 
coordinan el Madrid Robotics Digital Innovation Hub RoboCity2030. 
 
El Grado en Ingeniería Robótica, con enfoque multidisciplinar, facilita la colaboración 
entre los Departamentos de Sistemas y Automática, Informática, Mecánica, Tecnología 
electrónica, Ingeniería Telemática, Teoría de Señales y Comunicaciones, Matemáticas, 
Ingeniería biomédica, etc. Este contacto ya ha dado lugar a proyectos de investigación 
conjuntos entre departamentos que, estando próximos científicamente, no habían 
tenido mucho nexo en el pasado. Esta cooperación podría extenderse a otros 
departamentos de la universidad, lo que permitirá una mejor explotación de las 
sinergias y un agrupamiento con mayor masa crítica. 
 
La UC3M tiene como estrategia la apuesta por titulaciones novedosas con un gran 
potencial, como los nuevos Grado en Inteligencia Artificial, el Grado en Matemática 
Aplicada o el propio Grado en Ingeniería Robótica. Estos grados, altamente 
demandados, atraen a estudiantes de calidad que, potencialmente, se matricularán 
posteriormente en nuestros máster.  El Grado en Ingeniería Robótica puede también 
contribuir al aumento de alumnos de calidad que posteriormente se matriculen en 
nuestros másteres abriendo, de esta manera, una prometedora senda grado-máster. En 
este sentido, el Grado de Ingeniería Robótica permitirá a los alumnos egresados 
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profundizar sus conocimientos tanto en el Máster de investigación de Robótica y 
Automatización, con temas más orientados a la robótica inteligente, como en el Máster 
profesional de Industria Conectada 4.0, con aplicaciones más industriales. De hecho, la 
estructura del Grado pretende no solapar los contenidos con los de estos Máster. De 
esta manera, se creará una clara senda grado-máster que permitiría a los egresados del 
Grado tener acceso directo a grupos de másteres ya existentes en la UC3M. 
Hay que destacar el éxito del máster universitario en Robótica y Automatización de la 
UC3M que, desde hace varios años, cuenta con una de las mayores demandas de 
alumnos con +120 solicitudes para 45 plazas ofertadas. Además, la mayoría de las 
peticiones (83%) proviene de fuera de la UC3M y el 75% de fuera de Madrid, lo que 
representa una gran oportunidad para este Grado de captar nuevos alumnos en un 
campo con una alta demanda. 
De esta forma el nuevo Grado complementará las enseñanzas existentes en la UC3M. 
 
Como resumen, el Grado en Ingeniería Robótica de la UC3M destaca por:y se distinguirá 
por: 
• Su carácter innovador, no impartido por otras universidades del entorno. 
• Un importante componente interdisciplinar, sustentado por la aplicación de las 
nuevas tecnologías y con presencia en el curricula de las humanidades y las ciencias 
sociales. 
• Su orientación internacional, impartido en inglés y con un remarcado énfasis en la 
movilidad internacional de los estudiantes. 
• Sus enseñanzas equilibradas entre la formación básica de la Ingeniería y la aplicada a 
diversos sectores industriales a través de colaboraciones con las empresas. 
Hay que destacar que la UC3M cuenta ya con la mayoría de los medios humanos y 
materiales para impartir este Grado. Los Departamentos impulsores del Grado cuentan 
ya con la experiencia docente necesaria y una investigación de excelencia en robótica 
para acometer con calidad el nuevo Grado. Aunque habrá que reforzar las estructuras 
de profesorado y laboratorios, se considera que este esfuerzo será asumible y de 
impacto moderado. 
Resumiendo, las razones para acometer este proyecto son múltiples: 
• Completar la actual oferta docente y la interdisciplinariedad de nuestros estudios al 
incorporar una rama tan dinámica y demandada como la robótica. 
• Estrechar las colaboraciones con las universidades participantes en la Universidad 
Europea YUFE8 (Young Universities for the Future of Europe Alliance), alianza de la que 
UC3M ha sido fundadora. Algunas de las universidades miembros (Bremen, Maastricht, 
Antwerpen) cuentan con grupos en robótica, aunque ninguna tiene un Grado 
semejante, lo que potenciaría el liderazgo de la UC3M en esta asociación europea. 
En definitiva, la impartición del Grado en Ingeniería Robótica ende la UC3M permitirá 
reforzarrefuerza el liderazgo de la UC3M en una rama del conocimiento en plena 
expansión y de gran importancia tecnológica y social. 
 
2.1.1. Necesidad y demanda 
¿Por qué la robótica?  


                                                      
8 https://yufe.eu 
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Según el reciente estudio del MIT, entre las 10 tecnologías del futuro se encuentra la 
robótica, que plantea múltiples problemas no resueltos: “Might a robot that can see, 
feel, hear, and communicate be a more productive human assistant?”9. La robótica 
influye en todos los aspectos de nuestra vida, tanto en el hogar como en el trabajo y el 
ocio. La robótica tiene el potencial de transformar y mejorar nuestro día a día y nuestros 
hábitos de consumo. Aún más, la robótica se está convirtiendo en la tecnología 
impulsora que sustenta toda una nueva generación de dispositivos autónomos a través 
de una interacción física y cognitiva con altas capacidades de aprendizaje y toma de 
decisión. La cuartarevolución industrial y la digitalización es inviable sin la robótica. 
La robótica ya es la impulsora clave de la competitividad y flexibilidad de las industrias 
de fabricación a gran escala. Sin la robótica, muchas de las industrias de éxito de Europa, 
y en España, no podrían competir con los países asiáticos de bajo coste de mano de obra. 
La robótica es cada vez más relevante, no solamente para la gran industria, sino también 
para la pequeña y mediana empresa. Los nuevos hábitos de personalización y de 
comercio electrónico hacen cada vez más necesaria la inversión en robótica y en 
sistemas asociados. 
Europa parte de una sólida posición en robótica con un 32% del mercado mundial actual. 
Sin embargo, mientras la robótica industrial europea, para tareas fundamentalmente 
manufactureras, acapara un 63% de los robots no militares (KUKA, ABB, COMAU), en el 
campo de la robótica de servicio, dominado por las PYMEs de alta tecnología, el retraso 
es notable (14%), lo que abre nuevas oportunidades de negocio10. Respecto a España, 
se puede destacar que se encuentra en una inmejorable posición en el campo de la 
robótica estando entre los 15 países más robotizados del planeta con una densidad de 
robots de 191 robots por 10.000 trabajadores11 
La robótica engloba un amplio espectro de tecnologías que la hace una de las disciplinas 
más transversales que existen en la actualidad. La robótica necesita de una sólida 
formación en Ingeniería, tanto con amplios conocimientos de ciencia básicas de 
matemáticas y física, como con estudios de automática, mecánica, electrónica, 
electricidad, informática y comunicaciones, entre otros. Pero además la aplicación de la 
robótica en diferentes sectores necesita de la comprensión de procesos y productos 
muy diversos que abarcan desde la producción manufacturera (automóvil, aeronáutica, 
etc.) hasta los nuevos campos emergentes (transporte autónomo, sanidad, servicios de 
reparto, etc.). 
Es por lo tanto un corpus de conocimiento importantísimo para el desarrollo de nuestra 
sociedad y de su tejido económico y empresarial que experimenta un notable creciendo 
a escala mundial, y por ende en España y en la Comunidad de Madrid. 
 
 
2.1.2. Empleabilidad 


                                                      
9 10 Breakthrough Technologies 2021, MIT Technology review: 


(https://www.technologyreview.com/2021/02/24/1014369/10-breakthrough-technologies-2021). 
10 Why is Robotics important?, One, 2017, (Why is Robotics important? – ONE Only Natural Energy). 


11 Robot Race: The World´s Top 10 automated countries, International Federation of Robotics, 2021, 


(https://ifr.org/ifr-press-releases/news/robot-race-the-worlds-top-10-automated-countries). 
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Según la “Encuesta de transición educativa-formativa e inserción laboral del año 2019” 
del INE12 (publicada en noviembre 2020), la robótica se encuentra entre los ciclos 
formativos más valorados con una tasa de empleo del 91,5%. Se encuentra en el top3 
de las 15 titulaciones superiores más valoradas entre los que se graduaron en ESO, se 
titularon en Bachillerato y terminaron Ciclos Formativos de Grado Medio en el curso 
2013-14. 
El objetivo del Grado es formar profesionales que, a través de una visión integrada, 
científica, aplicada e innovadora de la robótica, empleen sus conocimientos y 
metodologías al estudio de problemas relevantes, esencialmente complejos, en el 
aumento de la competitividad de las empresas, mejora de los puestos de trabajo e 
incremento de la calidad de vida de los ciudadanos. Basta con mirar las ofertas de 
empleo de InfoJobs para darse cuenta de que la demanda es real (159 ofertas de trabajo 
solo en “robótica industrial” en el mes de abril 2021). 
Este Grado prepara, de manera global -desde el diseño de robots hasta su implantación 
real- y eminentemente práctica, a los estudiantes para obtener los conocimientos y 
competencias necesarios a la hora de abordar problemas complejos y con un alto 
contenido tecnológico. Los egresados no solamente estarán preparados para trabajar 
en empresas del sector, sino también en muchas tecnologías en la frontera 
(procesamiento de imágenes, Industria 4.0, vehículos autónomos, equipamiento 
biosanitario, etc.). 
Por tanto, unos profesionales bien preparados, con prácticas e internacionalización 
procedentes de una institución de prestigio como la UC3M, estarán en muy buena 
posición para disputar puestos de perfil muy variado, incluso al margen de la estricta 
área de competencia asignada al Grado. En concreto, las empresas y los organismos en 
la Comunidad de Madrid que pueden demandar el título de Grado en Ingeniería 
Robótica son: 
• Empresas del sector industrial (PSA – fabricación de coches, BOSCH – componentes de 
automoción, John Deere – fabricación de maquinaria agrícola, numerosas PYMEs 
asociadas)13 
• Empresas de automatización (SIEMENS, SCHNEIDER, Honeywell, etc.)14 
• Empresas de fabricación de robots (KUKA, FANUC, SCHUNK, ASTI, etc.)15 
• Empresas del sector aeronáutico (AIRBUS, FIDAM, INTA, GMV, INDRA, etc.)16 
• Empresas del sector servicios (AMAZON, UPS, etc.) 
• Ingenierías (IDOM, INFAIMON, Arquimea, Proximus, etc.) 
• Hospitales de la Comunidad de Madrid y sus correspondientes Institutos de 
Investigación 
• Consultoras (Deloite, ATOS, etc.) 
• Empresas de robótica educativa (LogiX5, Prodel, Microlog, CREA, etc.) 


                                                      
12 9 https://www.ine.es/prensa/etefil_2019.pdf 


13 Madrid cluster en Automoción (MCA - Madrid Cluster de Automoción | (mcautomocion.es). 


14 Manu-Ket (Plataforma Española de Fabricación Avanzada MANU-KET – catalizar el futuro de la 


investigación en Fabricación Avanzada dentro del sector manufacturero (manufacturing-ket.com). 


15 Hisparob (https://www.hisparob.es/en/home). 


16 Madrid aerospace cluster (Madrid Aerospace Cluster - Madrid AeroSpace). 
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• EBTs en el sector de robótica y afines (MarsiBionics, Technaid, AURA, etc.) 
• Organismos públicos del estado y regionales 
 
2.1.3. Mejora y refuerzo de las capacidades investigadoras 
La Universidad Carlos III de Madrid tiene una excelente posición investigadora en las 
temáticas de robótica a nivel internacional. Según la última memoria de investigación 
de la UC3M correspondiente a los años 2018-2019, recientemente publicada, el 
Departamento de Ingeniería de Sistemas y Automática - ISA (sobre el cual recae el 
grueso de investigación en robótica) es unos de los más activos. Cuenta con una media 
de financiación captada en robótica de +100.000€/profesor permanente/año, una de las 
más altas de los Departamentos de la UC3M. En los últimos años han participado en 7 
proyectos del programa Horizon 2020, siendo coordinadores de 2 de ellos. Además, 
cuentan con una media de +17 papers/año de publicaciones en revistas indexadas. 
Además, los miembros de ISA tienen una importante representación en organismos 
nacionales e internacionales de investigación. Sus miembros son: Director de la 
Asociación Europea de Robótica euRobotics, Presidente de la Asociación Española de 
Automática (CEA), albergan la secretaria de la Plataforma Española de Robótica 
HispaRob y coordinan el Madrid Robotics Digital Innovation Hub RoboCity2030. 
El Grado propuesto, con enfoque multidisciplinar, dará lugar a colaboraciones entre los 
Departamentos de Informática, Mecánica, Tecnología electrónica, Ingeniería 
Telemática, Teoría de Señales y Comunicaciones, Matemáticas, Ingeniería biomédica, 
etc. Esto propiciará proyectos de investigación conjuntos entre departamentos que, 
estando próximos científicamente, no han tenido mucho nexo en el pasado. Esta 
cooperación podría extenderse a otros departamentos de la universidad, lo que 
permitirá una mejor explotación de las sinergias y un agrupamiento con mayor masa 
crítica. 
Desde el punto de vista de la colaboración internacional el Grado pretende atraer 
profesores de las universidades más prestigiosas en robótica para impartición de clases 
y seminarios, prácticas en laboratorios remotos, etc. Este hecho sin duda reforzará la 
investigación en robótica en la UC3M. Los candidatos confirmados para estas 
colaboraciones son profesores prestigiosos de los grupos con los que ya se tiene algún 
tipo de vínculo: SSSA (I), KIT (D), UTwente (NL), BRL (UK), UNorthwest (USA), UTokio (J), 
AIST (J), KAIST (KR), etc. 
Por otra parte, el Grado también puede dar lugar a un incremento de la cooperación con 
muchas empresas importantes radicadas en la Comunidad de Madrid, tanto 
fortaleciendo las relaciones de cooperación existentes como favoreciendo la creación 
de nuevas relaciones. Ya existen numerosas colaboraciones con empresas del sector, 
tanto fabricantes de robots como usuarios de los mismos en múltiples ámbitos 
(industria, aeronáutica medicina, asistencia personal, transporte, construcción, etc.).  
 
2.1.4. Sinergias con otras titulaciones de grado y postgrado 
Esta iniciativa se presenta en este momento debido fundamentalmente a la gran 
demanda del alumnado del Máster en Robótica y Automatización de la UC3M. Es uno 
de los más, si no el mayor, demandado en España con alumnos mayoritariamente de 
fuera de la Comunidad de Madrid (+120 solicitudes/año). De hecho, la estructura del 
Grado que se está planteando pretende no solapar los contenidos con los de este 
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Máster, que abarca temáticas más avanzadas de la robótica inteligente. De esta manera, 
se creará una clara senda grado-máster. 
Los egresados del nuevo Grado podrían tener acceso a grupos de másteres ya existentes 
en la UC3M:  
• Máster de investigación en Robótica y Automática, con un acceso directo17. 
• Máster profesional en Industria Conectada 4.0 con un acceso directo e impartido 
también en inglés18. 
 
2.1.5. Justificación de la denominación propuesta 
La denominación que se propone para este título es Grado en Ingeniería 
Robótica/Robotics Engineering. Responde al enfoque que se le quiere dar, por un lado, 
orientado a las enseñanzas de robótica en un amplio sentido (sin ninguna orientación 
especifica), y por otro, ofrecer una sólida formación interdisciplinar en ingeniería. 
Además, esta denominación es similar a la que se usa en la mayoría de las universidades 
de gran prestigio. Según el portal www.bachelorsportal.com (Study Portals), en el 
mundo hay 103 Grados con la palabra “robotics” en su título, de los cuales 65 están en 
Europa (consulta mayo-2021). No es un número grande, más bien pequeño19. 
Existen títulos con denominaciones y contenidos muy diversos que obedecen a los 
diferentes enfoques: robótica inteligente, programación de robots, diseño de robótica 
y, robótica y automatización, etc. No obstante, todos ellos tienen orientaciones en 
partes específicas de la robótica sin un enfoque generalista. Sin embargo, la mayoría de 
los títulos tienen una denominación y orientación similar a la nuestra. Como referencias 
de la denominación del título de Ingeniería Robótica/Robotics Engineering podemos 
citar: 
• Europa (6): Aberystwyth University (UK), Queen Mary University (UK), University of 
Central Lancashire (UK), University of Essex (UK). Añadiríamos, por similitud de 
contenidos, a la Ecole d’Ingénieurs en Aéronautique et Spatial (F) y a la Heilbronn 
University of Applied Sciences (D). 
• América (6): Johnson & Wales University (USA), Purdue University (USA), University of 
California, Santa Cruz (USA), University of Michigan-Dearborn (USA), Widener University 
(USA), Worcester Polytechnic Institute (USA). 
• Asia (2): Xi'an Jiaotong University (CN). Añadiríamos por similitud de contenidos a la 
Ritsumeikan University (J). 
• Australia (1): Swinburne University of Technology. 
En cuanto a la rama de conocimiento a la que debería adscribirse la titulación, 
proponemos que se haga a la de Ingeniería y Arquitectura. El titulo tiene un carácter 
eminentemente ingenieril con las enseñanzas tanto fundamentales como específicas de 
esta rama. Además, la titulación se enmarca en el contexto de la Escuela Politécnica 
Superior de la Universidad Carlos III de Madrid, lo que permitirá establecer sinergias con 
distintas titulaciones en el ámbito de la Ingeniería. 
 


                                                      
17 Máster Universitario en Robótica y Automatización | UC3M. 


18 Máster Universitario en Industria Conectada 4.0 | UC3M. 


19 O. Michalec et al., “What is robotics made of? The interdisciplinary politics of robotics research”, 


Humanities and Social Science Communication (Nature), 8, 65 (2021). 
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2.1.6. Capacidad de atracción de estudiantes 
Este Grado pretende atraer a nuevos estudiantes procedentes de toda la geografía 
nacional. Hay muy contados grados similares en España y en el extranjero. La nota de 
acceso de los Grados españoles en Robótica, que se analizará posteriormente, fue alta 
en las primeras ediciones (UA – 11,79, UMA – 11,24, URJC – 10,84), para después 
estabilizarse en notas alrededor de 9,8 – 9,5. Consideramos que esta nota es bastante 
buena y realista, y permitirá atraer a buenos estudiantes. El prestigio de la UC3M y la 
formación íntegramente en inglés permiten estimar una nota de acceso del orden de 
10, nota muy superior a muchas ingenierías en España. 
Otra de las razones importantes que reforzará la atracción de alumnos a este Grado es 
la gran demanda empresarial de este tipo de profesionales. Son muchas las empresas 
que, a raíz de las directrices de la Unión Europa, están reforzando sus planes de 
digitalización, robotización y automatización. De hecho, la Comisión Europea ha 
seleccionado en el plan de I+D Horizon Europe el área de AI, Data, Robotics20 como 
prioritaria. Las empresas beneficiarias pertenecerán no solamente al sector de 
producción de robots sino también a diversos sectores de aplicación de robots (end-
users) como medicina y salud, aeroespacial, servicios, vigilancia, mantenimiento, 
agroalimentación, etc. 
El nuevo Grado en Ingeniería Robótica nace también con la voluntad de atracción de 
alumnado internacional, dado que se va a impartir en inglés. Debido al relativamente 
pequeño número de Grados de este tipo en Europa, la mayoría están en el mundo 
anglosajón (UK, USA), creemos que va a tener una buena acogida entre los alumnos 
europeos tanto para cursarlo íntegramente como para acoger alumnos del programa 
ERASMUS (una vez consumado el Brexit). 
Por otro lado, esperamos que para la fecha de lanzamiento del Grado la pandemia covid-
19 ya haya llegado a su fin con una vacunación masiva (post-covid), lo que permitirá 
lanzar un Grado con una fuerte componente presencial. Las demostraciones de robots, 
las prácticas y los trabajos de los alumnos en los laboratorios son fundamentales. En 
este sentido, aunque habrá que reforzarlos, los Departamentos de la EPS cuentan con 
la mayoría de los medios físicos necesarios para acometer esta enseñanza de manera 
práctica. La difusión internacional de este nuevo Grado se realizará fundamentalmente 
por las redes internacionales asociadas tanto a las enseñanzas generales como a las 
temáticas de robótica ([robotics-worldwide], [eurobotics]), que cuentan con cerca de 
5.000 centros de I+D de robótica en el mundo. Ser pioneros en este tipo de enseñanzas 
en inglés nos abre una ventana temporal de oportunidad, ya que la futura demanda de 
este tipo de Grado será previsiblemente creciente. 
Otro factor importante será que la UC3M ya tiene firmados numerosos convenios de 
movilidad internacional con universidades de prestigio que cuentan con grupos en 
robótica (sin títulos de Grado en Robótica) y podría contribuir a la captación de alumnos 
(TUM, KIT, UWien, ULB, UMonteplilier, PoliMi, UNL, UChalmes, ETH, EPFL, UTwente, 
etc.). Todo ello sin contar con nuestros convenios con universidades americanas y de 


                                                      
20 European Partnership on Artificial Intelligence, Data and Robotics, https://ai-data-robotics-


partnership.eu 


C
SV


: 9
88


24
03


59
39


27
10


71
43


80
21


6 
- 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=988240359392710714380216





26 


 


Asia, que tienen potentísimos grupos en robótica (Northeastern, UTexas, Purdue -donde 
ya existe un grado similar-, Waseda, Seoul, etc.). 


Finalmente, no se puede perder de vista el marco excepcional que proporciona la YUFE 
para el desarrollo de itinerarios académicos combinados con el nuestro y el incremento, 
de esta manera, de la movilidad de estos estudiantes. Destacan las colaboraciones con 
la Universidad de Bremen en la creación de sendas conjuntas grado-máster, que desde 
hace unos años se están negociando. 


 


1.14. Perfiles fundamentales de egreso a los que se orientan las 
enseñanzas 
Los egresados del Grado en Ingeniería Robótica contarán con una sólida formación en 
Robótica en el sentido amplio y transversal. Dispondrán de conocimientos que abarcan 
desde la concepción y el diseño, hasta la construcción, el control y la implantación de 
soluciones robóticas para resolver problemas reales que surgen en dicha disciplina. Para 
ello, los egresados de este Grado deben ser capaces de hacer uso de los conocimientos 
de la ingeniería, junto con otros conocimientos más interdisciplinares, para resolver 
problemas y aplicaciones de la robótica en la industria, los servicios, y, en general, en los 
diversos retos sociales. 


Entre las salidas profesionales de este grado encontramos: 


- Puestos de ingeniería y desarrollo de sistemas robóticos: ingeniero de diseño 
mecánico robótico, ingeniero de control robótico, ingeniero de software robótico, 
ingeniero de visión artificial, ingeniero de integración de sistemas robóticos, 
ingeniero de pruebas y validación de robots, especialista en navegación y 
localización, ingeniero de robótica médica y quirúrgica, ingeniero de desarrollo de 
drones, ingeniero de sistemas embebidos para robótica, arquitecto de sistemas 
robóticos, ingeniero de mantenimiento avanzado de robots, diseñador UX en 
robótica, especialista en agricultura de precisión, ingeniero de sistemas ciber-
físicos, o especialista en interoperabilidad de sistemas. 


- Puestos en automatización industrial y logística: ingeniero de automatización 
industrial, ingeniero de control, técnico de puesta en marcha de instalaciones 
robotizadas, ingeniero de logística, especialista en lean manufacturing robótico, 
ingeniero de ciberseguridad industrial, programador de robots industriales, 
desarrollador de digital twins. 


- Puestos de IA y datos: ingeniero de Machine Learning, ingeniero de Data Science 
para robótica, ingeniero en Cloud Robotics. 


- Ingeniero investigador en Robótica (I+D). 
- Puestos de gestión, ventas y consultoría relacionadas con la robótica: desarrollador 


de negocio, técnico de ventas, gestor de proyectos de innovación tecnológica, 
consultor en automatización avanzada, consultor de optimización de procesos de la 
industria, técnico de soporte post-venta, formador/instructor. 


Este listado demuestra la versatilidad de los egresados de la UC3M, con una formación 
sólida transversal y generalista. 
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Los egresados del Grado en Ingeniería Robótica deben ser capaces de hacer uso de los 
conocimientos de la ingeniería para resolver problemas y aplicaciones de la robótica en 
la industria, los servicios, y, en general, en los diversos retos sociales. Deben ser capaces 
de diseñar, construir, programar, integrar y resolver problemas reales que surgen en 
dicha disciplina. 


Para conseguirlo, los egresados dispondrán de un fuerte dominio de materias básicas de 
la ingeniería cursando las correspondientes asignaturas de matemáticas, física, 
programación, expresión gráfica, organización industrial. Así mismo, se formarán en las 
materias clásicas de la ingeniería adaptadas a este Grado. En la rama (anglosajona) de 
Electrical Engineering se cursan asignaturas de Electrónica (fundamentos, 
microprocesadores e instrumentación), Electricidad (máquinas eléctricas) y Automática 
(ingeniería de control, automatización, sensores y actuadores, y arquitecturas de 
control). En la rama de Mechanical Engineering se cursarán asignaturas 
correspondientes a los fundamentos de mecánica de máquinas y resistencia de 
materiales” Por otro lado, en la rama de Information and Communication Technologies 
(ICT) los egresados tendrán una sólida formación en programación (básica y avanzada), 
sistemas en tiempo real y aprendizaje máquina, así como en comunicaciones, redes y 
protocolos, señales y sistemas y tecnología telemática. 


Los egresados de este Grado contarán con una sólida formación en Robótica en el 
sentido amplio y transversal. Dispondrán de conocimientos de concepción, diseño y 
control de robots. Se partirá de la robótica industrial para profundizar en sus actuadores 
y sensores para robótica, la cinemática y dinámica, generación de trayectorias y sus 
principales aplicaciones. El egresado podrá programar robots en lenguajes propietarios, 
así como en los de libre distribución (ROS, YARP). Así mismo, contara con conocimientos 
de visión por computador, sistemas de toma de decisión, interacción humano-robot y 
sistemas flexibles de producción. Por último, serán formados en diferentes aplicaciones 
modernas de la robótica como soft robotics, robots sociales, manipuladores móviles, 
robots colaborativos, industria 4.0, y ética en robótica. 


El aprendizaje contará también con una serie de asignaturas optativas que permitirá a 
los egresados profundizar en aplicaciones robóticas en diferentes sectores como 
biomedicina, aeroespacial y sus tecnologías afines (redes de sensores, IIoT, interfaces 
cerebro-máquina, ciberseguridad, redes industriales y analítica de datos) para finalizar 
con el estudio de la implicación de la robótica en el mercado laboral. 


Con todo esto, los egresados de este Grado estarán capacitados para desarrollar su 
carrera profesional en todos los sectores de actividad económica y de la investigación 
en los que se demandan profesionales con un perfil de ingeniería robótica. 


 


1.14.bis) Actividad profesional regulada habilitada por el título 
No procede 
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4. PLANIFICACIÓN DE LAS ENSEÑANZA 


 


4.1. ESTRUCTURA BÁSICA DE LAS ENSEÑANZAS 


 


4.1.a) Resumen del plan de estudios 


La estructura del plan de estudios se ha diseñado con el objetivo de ofrecer unos 
conocimientos básicos necesarios de ingeniería (industrial, telecomunicaciones e informática) 
y aspectos fundamentales de la robótica (diseño, control, percepción, programación, 
interacción, toma de decisión), complementadas con las aplicaciones y aspectos tecnológicos 
de la robótica. Además,se han añadido contenidos relacionados con la ética y la influencia en 
el mercado laboral. Los dos primeros cursos tienen un alto componente de formación básica 
en los que el o la estudiante adquirirá los fundamentos, en primer lugar, de materia 
vehiculares como matemática, física, programación, organización industrial y expresión 
gráfica, conjuntamente con fundamentos en electrónica y electricidad (ver Tabla 4A). Se han 
añadido varias asignaturas más aplicadas a la robótica en las cuales el o la estudiante 
obtendrá los conocimientos básicos de robótica y su programación, así como de las 
tecnologías afines como actuadores, sensores, instrumentación y diseño telemático. Además, 
contará con una introducción al control, señales y sistemas. El tercer curso se dedicará a la 
profundización de las herramientas y tecnologías relacionadas con la robótica (control, visión, 
aprendizaje, materiales, etc.). El último curso está dedicado a los aspectos más novedosos de 
la robótica (robots cooperativos, interacción humano-robot, robótica blanda, robots sociales, 
etc.). Así mismo, se ofrecerán, como asignaturas optativas, las aplicaciones más demandadas 
de la robótica en diferentes ámbitos (industrial, biomédica, aeroespacial, asistencial, etc.) así 
como tecnologías claves (aprendizaje profundo, computación en la nube, etc.) 


El plan de estudios se compone de quince materias que estructuran todas las asignaturas: 
Formación básica en matemáticas, Formación básica en física, Formación básica en 
informática, Expresión gráfica, Gestión empresarial, Electrónica y electricidad, Automática, 
Mecánica y materiales, Informática, Telecomunicaciones, Robótica básica, Robótica 
avanzada, Optativas, Formación transversal y Trabajo Fin de Grado.  


 


Además de la reestructuración de las asignaturas transversales, la adaptación de los tipos de 
asignatura y su localización en el plan de estudios de acuerdo con el nuevo RD 822/2021, se 
ha aprovechado la modificación del Grado en Ingeniería Robótica para actualizar el contenido 
de muchas asignaturas, lo que se ha reflejado en el cambio de denominación de algunas de 
estas. Además, se ha actualizado y ampliado la oferta de asignaturas optativas. El propósito 
es ofrecer al estudiantado la posibilidad de profundizar en áreas relevantes y novedosas, 
como son la IA o modernas metodologías de programación, y que se encuentran muy 
relacionadas con el campo de la robótica. Los cambios en las asignaturas optativas son: 


a. Asignaturas optativas nuevas: 


• Aprendizaje profundo (4º 1C-2C, 6 ECTS)  


• Computación masiva (4º 1C, 6 ECTS) 


• Tratamiento de datos masivos (4º 2C, 6 ECTS) 
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• Aplicaciones del aprendizaje automático (4º 2C, 6 ECTS) 


• Procesamiento de lenguaje natural (4º 1C, 6 ECTS) 


• Sistemas de recomendación (4º 2C, 3 ECTS) 


• Programación funcional (1C, 6 ECTS) 


 b. Asignaturas optativas eliminadas: 


• Analítica de datos (4º 1C, 3 ECTS) 


 


Se ofertan 7 optativas nuevas y se suprime 1, representando 36 ECTS opcionales adicionales 
repartidos tanto en el primer cuatrimestre como en el segundo. Dos de estas nuevas optativas 
coinciden con asignaturas de otros planes que están actualmente en marcha pero que se 
extinguirán en los próximos cursos. Otras tres optativas presentan contenidos en línea con 
las anteriores y coinciden con asignaturas de planes nuevos de otros grados que están en 
proceso de implantación y empezarán a ofertarse cuando las anteriores se extingan. 


 


Por último, se modifica el nombre o traducción de algunas asignaturas (Aplicaciones 
espaciales de la robótica, Almacenamiento de energía en sistemas autónomos o Robótica 
blanda). 


 


Tabla 4A. Asignación de campos de estudio a las asignaturas básicas. 


 


Asignatura Campo de estudio 


Álgebra Lineal Matemáticas y estadística 


Cálculo Matemáticas y estadística 


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


Programación Ingeniería informática y de sistemas 


Ampliación de 


Matemáticas 


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


Estructura de datos y 
algoritmos 


Ingeniería informática y de sistemas 


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


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


Estadística Matemáticas y estadística 


Fundamentos de 
gestión empresarial 


Ingeniería industrial, 
ingeniería mecánica, 
ingeniería automática, 
ingeniería de la 
organización industrial e 
ingeniería de la navegación 
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Tabla 4B. Resumen del plan de estudios (estructura semestral) 


 


  
Cuatrimestre 1 Cuatrimestre 2 


Curso 1 ECTS: 30 


Asignaturas: 


●  Álgebra Lineal (6 ECTS, FB) 


●    Cálculo (6 ECTS, FB) 


● Competencias Digitales para el Uso de la 


Información/Hojas de cálculo. Nivel 


avanzado Competencias digitales para 


la ingeniería (3 ECTS, O) 


●   Fisica I (6 ECTS, FB) 


●   Introducción a la robótica (3 ECTS, O) 


●  Programación (6 ECTS, FB) 


  


ECTS: 30 


  Asignaturas: 


● Ampliación de Matemáticas (6 ECTS, FB) 


● Estructura de datos y algoritmos (6 ECTS, 


FB) 


●      Física II (6 ECTS, FB) 


● Fundamentos de ingeniería eléctrica (6 


ECTS, O) 


●  Humanidades I (3 ECTS, O) 


● Técnicas de expresión oral y escrita 


Estrategias de expresión (3 ECTS, O) 


  


  
Cuatrimestre 3 Cuatrimestre 4 


Curso 2 ECTS: 30 


  Asignaturas: 


● Diseño de sistemas telemáticos (6 ECTS, O) 


●   Expresión gráfica (6 ECTS, FB) 


● Fundamentos de ingeniería electrónica (6 


ECTS, O) 


●   Ingeniería de control I (6 ECTS, O) 


● Señales y sistemas (6 ECTS, O) 


  


  


  


  


ECTS: 30 


  Asignaturas: 


● Estadística  (6 ECTS, FB) 


● Fundamentos de gestión empresarial 


(6 ECTS, FB) 


● Fundamentos de mecánica de 


máquinas (6 ECTS, O) 


● Instrumentación electrónica (3 ECTS, 


O) 


●  Robótica industrial (6 ECTS, O) 


● Sistemas en tiempo real (3 ECTS, O) 
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Cuatrimestre 5 Cuatrimestre 6 


Curso 3 ECTS: 30 


  Asignaturas: 


●  Actuadores y sensores para robótica (3 


ECTS, O) 


●   Aprendizaje automático (3 ECTS, O) 


●  Fundamentos de comunicaciones 


digitales (3 ECTS, O) 


●     Humanidades II (3 ECTS, O) 


●   Máquinas eléctricas (3 ECTS, O) 


● Microprocesadores y microcontroladores 


(6 ECTS, O) 


●  Programación de robots (6 ECTS, O) 


●   Toma de decisión inteligente en robótica 


(3 ECTS, O) 


ECTS: 30 


  Asignaturas: 


● Automatización industrial (6 ECTS, O) 


● Ingeniería de control II (6 ECTS, O) 


● Materiales para robots (3 ECTS, O) 


● Redes y protocolos de comunicación 


(6 ECTS, O) 


● Resistencia de materiales (3 ECTS, O) 


●  Visión por computador (6 ECTS, O) 


  
Cuatrimestre 7 Cuatrimestre 8 


Curso 4 ECTS: 30 


  Asignaturas: 


●  Arquitecturas de control de robots (3 


ECTS, O) 


●   Ciberseguridad en robotica (3 ECTS, O) 


● Habilidades profesionales 


interpersonales (3 ECTS, O) 


● Interacción humano-robot (3 ECTS, O) 


●     Robots colaborativos (3 ECTS, O) 


●  Sistemas flexibles de producción (3 ECTS, 


O) 


●  Robótica blanda Soft robotics (3 ECTS, O) 


●    Proyecto de ingeniería robótica (3 ECTS, 


O) 


●      Optativas (6 ECTS, P) 


ECTS: 30 


  Asignaturas: 


●  Ética e implicación social en la robótica 


(3 ECTS, O) 


●   Manipuladores móviles (3 ECTS, O) 


●      Robots sociales (3 ECTS, O) 


● Optativas (9 ECTS, P) 


● TFG (12 ECTS, TFG) 


        FB: Formación básica; O: Obligatoria: P: Optativa; TFG: Trabajo Fin de Grado 
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Por otro lado, los estudiantes tienen que acreditar, al acabar sus estudios, el conocimiento de 
la lengua inglesa con un nivel equivalente al B2 del Marco común europeo de referencia para 
las lenguas (MCER), del Consejo Europeo. Dicha acreditación podrá realizarse por cualquiera 
de las siguientes vías:  


● Superación de una prueba de nivel en las instalaciones de la Universidad. Dicha prueba 
se podrá realizar varias veces al año.  


● Certificado oficial. El nivel requerido para estudiar en los grupos en inglés se 
considerará acreditado si el alumno está en posesión de uno de los siguientes títulos 
oficiales:  


o 6º curso superado en la Escuela Oficial de Idiomas  
o FIRST CERTIFICATE o superior  
o Puntuación mínima de 5,5 en IELTS  
o TOEFL: 72 puntos en "Internet-based"  
o TRINITY: ISE II o superior 
o Bachillerato cursado completo en un sistema educativo de habla inglesa. 
o Otros certificados oficiales de idioma inglés 
o Haber superado 60 ECTS en inglés. 


 


 


4.1.b) Plan de estudios detallado 


Tabla 4D. Plan de estudios detallado 


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación FORMACIÓN BÁSICA EN MATEMÁTICAS/BASIC TRAINING IN MATHEMATICS 
Número total de 
créditos ECTS 24 ECTS 


Tipología FB 


Organización temporal Cuat. 1, 2, y 4 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


 
● Álgebra Lineal/Linear Algebra (6 ECTS, Cuat 1) 
● Cálculo/Calculus (6 ECTS, Cuat 1)   
● Ampliación de matemáticas/Mathematics extension (6 ECTS, Cuat 2)  
●  Estadística/Statistics (6 ECTS, Cuat 4)  


 
 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K3-FB: Identificar las metodologías básicas de las 
matemáticas, álgebra, cálculo  y la estadística que son 
de aplicación en la ingeniería. 


 
Habilidades y destrezas 
 


S3-FB: Aplicar conocimientos de de las matemáticas y 
la estadísticas para la resolución de los posibles 
problemas que puedan plantearse en la ingeniería. 
S6:Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
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propios de la ingeniería robótica. 
S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 
 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Algebra lineal / Linear algebra 


1. Números reales  Aspectos básicos de números complejos 


2. Sistemas de ecuaciones lineales 


3. Espacios vectoriales 


4. Álgebra matricial y determinantes 


5. Aplicaciones lineales 


6. Valores y vectores propios 


7. Ortogonalidad y problemas de mínimos cuadrados 


8. Matrices simétricas. Propiedades espectrales. 


.... 


1. Basic aspects of complex numbers 


2. Systems of linear equations 


3. Vector spaces 


4. Matrix algebra and determinants 


5. Linear mappings 


6. Eigenvalues and eigenvectors 


7. Orthogonality and least squares problems 


8. Symmetric matrices. Spectral properties 


 


 


 Cálculo / Calculus 


1.Espacio euclídeo n-dimensional (n=1, n>1) 


2.Sucesiones de números reales. Series numéricas y de potencias. 


3.Funciones elementales en una y varias variables. Continuidad 


4.Cálculo diferencial de una variable: Teorema de Taylor 


5.Diferenciabilidad en varias variables: derivadas parciales, matriz Jacobiana, regla de la 
cadena. 


6.Extremos locales en una y varias variables 
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7.Integración en una variable 


8-Integración múltiple 


 -- 


n-dimensional Euclidean space (n=1, n>1) 


Sequences of real numbers. Numerical and powers series. 


Elementary functions. Continuity. 


Taylor's Theorem 


Differentiability of several variables: Partial derivatives, Jacobian matrix, chain rule. 


Local extrema 


Integration in one variable 


Multiple integration 


  


Ampliación de matemáticas / Mathematics extension 


1. Ecuaciones diferenciales ordinarias de primer orden. Ecuaciones diferenciales ordinarias 
de orden superior 


2. Transformada de Laplace: resolución de ecuaciones diferenciales ordinarias y sistemas 
lineales de coeficientes constantes 


3. Ecuaciones en derivadas parciales de la Física Matemática. Ecuación de ondas, del calor y 
de Laplace con distintas condiciones iniciales y de contorno 


4. Método de separación de variables para resolución de ecuaciones en derivadas parciales 


4.1 Series de Fourier 


4.2 Resolución de ecuaciones en derivadas parciales homogéneas y no homogéneas 


---- 


1. Differential equations of first order. Higher order differential equations. 


2. Laplace transform: Application to the resolution of linear equations and systems 


3. Partial differential equations from Mathematical Physics. 


4. Method of separation of variables. 


4.1 Fourier series. 


4.2 Resolution of partial differential equations 


 


Estadística / Statistics 


1.Estadística descriptiva 


2.Probabilidad 


3.Introducción a las variables aleatorias 


4.Modelos de probabilidad univariante 


5.Introducción a la inferencia estadística 
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6.Comparación de poblaciones 


7.Control de calidad 


8. Relaciones entre variables 


---- 


1. Descriptive statistics 


2. Probability 


3. Introduction to random variables 


4. Univariable probabilistic models 


5. Introduction to statistical inference 


6. Populations comparison 


7. Quality control 


8 Statistical relationships between variables 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


87 87   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


92 92   


AF8 Trabajo 
individual 


399 0   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


22 22   


Total 600 201 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


 SE1 Exámenes 
parcialeS 


100% 100% 


Observaciones La horquilla de horas en la AF15 se debe a que la asignatura Expresión Gráfica se puede 
aprobar por evaluación continua sin necesidad de realizar un examen final de la asignatura. 
Sin embargo, aquella parte del alumnado que no apruebe por evaluación continua tendrá 
que asistir a un examen final para superar la asignatura. Este examen conlleva un tiempo 
añadido presencial (examen) y de trabajo (preparación del examen final). La horquilla de 
tiempo de trabajo se explica en la necesidad o no de realizar ese examen final de la 
asignatura. 
 
En el caso de los sistemas de evaluación, varias asignaturas pueden aprobarse 
exclusivamente por evaluación continua y, por lo tanto, SE2 tendrá un peso de 0% y el 
porcentaje se reparte entre otros SE que forman la evaluación continua (ponderando SE1,3-
5 según la asignatura). En caso de no ser así, SE2 puede llegar a tener hasta un peso del 100%. 
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación FORMACIÓN BÁSICA EN FÍSICA/BASIC TRAINING IN PHYSICS 
Número total de 
créditos ECTS 12 ECTS 


Tipología FB 


Organización temporal Cuat. 1 y 2 


Nivel Materia: 
Asignaturas que 
componen la materia (en 
su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


 
● Física I/Physic I  (6 ECTS, Cuat 1)  
● Física II/Physic II (6 ECTS, Cuat 2) 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso 
de formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K4-FB: Identificar las metodologías básicas de las 
matemáticas, álgebra, cálculo  y la estadística que 
son de aplicación en la ingeniería. 


 
Habilidades y destrezas 
 


S4-FB: Aplicar las leyes generales de la mecánica, 
termodinámica, campos y ondas, y 
electromagnetismo a la resolución de problemas 
propios de la ingeniería. 
S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas 
de modelado y simuladores y programas 
informáticos propios de la ingeniería robótica. 
S13: Interpretar información técnica con el fin 
último de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 
 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de 


la asignatura 


 Física I / Physics I 


1. Cinemática de una partícula 


2. Dinámica de una partícula 


3. Fuerzas conservativas y no conservativas. Trabajo y energía. 


4. Sistemas de partículas 


5. Cinemática del cuerpo rígido 


6. Dinámica del cuerpo rígido 


7. Introducción a la Termodinámica 


8. Primer principio 
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9. Segundo principio 


10 Entropía 


---- 


Kinematics of a particle 


Dynamics of a particle 


Conservative and non-conservative forces. Work and energy. 


Systems of particles 


Kinematics of the Rigid Body 


Dynamics of the Rigid Body 


Introduction to Thermodynamics 


First principle 


Second principle 


Entropy 


 


Física II / Physics II 


1. Ley de Coulomb. Campo eléctrico. 


2. Ley de Gauss 


3. Potencial eléctrico 


4. Materiales conductores 


5. Materiales dieléctricos 


6. Corriente eléctrica 


7. Fuerzas y campos magnéticos 


8. Fuentes del campo magnético 


9. Inducción magnética. Ecuaciones de Maxwell. 


--- 


1. Coulomb's Law 


2. Gauss's Law 


3. Electric potential 


4. Electric field in materials: Conductors. 


5. Electric field in materials: Dielectrics. 


6. Electric Current 


7. The Magnetic Field. Magnetic forces. 


8. Magnetic field sources 


9.- Electromagnetic Induction. Maxwell's Equations. 
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Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


36 36   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


42 42   


AF8 Trabajo 
individual  


196 0   


AF9 Prácticas 
de 


laboratorio 


14 14   


AF15 
Actividades 


de evaluación 
presencial 


12 12   


Total 300 104 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


 SE1 
Exámenes 
parcialeS 


75% 95% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


5% 25% 


Observaciones La horquilla de horas en la AF15 se debe a que la asignatura Expresión Gráfica se puede 
aprobar por evaluación continua sin necesidad de realizar un examen final de la 
asignatura. Sin embargo, aquella parte del alumnado que no apruebe por evaluación 
continua tendrá que asistir a un examen final para superar la asignatura. Este examen 
conlleva un tiempo añadido presencial (examen) y de trabajo (preparación del examen 
final). La horquilla de tiempo de trabajo se explica en la necesidad o no de realizar ese 
examen final de la asignatura. 
 
En el caso de los sistemas de evaluación, varias asignaturas pueden aprobarse 
exclusivamente por evaluación continua y, por lo tanto, SE2 tendrá un peso de 0% y el 
porcentaje se reparte entre otros SE que forman la evaluación continua (ponderando 
SE1,3-5 según la asignatura). En caso de no ser así, SE2 puede llegar a tener hasta un peso 
del 100%. 
 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para 
cada una de las asignaturas: 


● Física I: SE1-2 75%-95%, SE4 25%-5% 
● Física II: SE1-2 75%-95%, SE4 25%-5% 
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación FORMACIÓN BÁSICA EN INFORMÁTICA/BASIC COMPUTER TRAINING 
Número total de 
créditos ECTS 12 ECTS 


Tipología FB 


Organización temporal Cuat. 1 y 2 


Nivel Materia: 
Asignaturas que 
componen la materia (en 
su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


 
● Programación/Programming (6 ECTS, Cuat 1)  
● Estructura de datos y algoritmos/Algorithms and data structures (6 ECTS, Cuat 2)


  


Idioma Inglés 


Resultados del proceso 
de formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K5-FB: identificar los lenguajes de programación, 
los sistemas operativos, los algoritmos y los 
programas informáticos que son de aplicación en la 
ingeniería. 
 


 
Habilidades y destrezas 
 


S6:Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas 
de modelado y simuladores y programas 
informáticos propios de la ingeniería robótica. 
S9-FB: Utilizar los lenguajes de programación, los 
sistemas operativos, los algoritmos y los programas 
informáticos para aplicaciones en la ingeniería. 
S13: Interpretar información técnica con el fin 
último de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de 


la asignatura 


 Programación  / Programming 


1.Conceptos básicos 


1.1.Algoritmo 


1.2.Programa e instrucciones 


1.3.Pseudocódigo 


1.4.Programación Estructurada 


2.Programación en un lenguaje especifico 


3.Sintaxis e instrucciones en un lenguaje especifico 


4.Tipos de datos 


5.Control de flujo 


6.Librerías 
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7.Funciones 


8.Entradas y salidas 


9. Arrays 


10. Estructuras 


9. Programación Orientada a Objetos 


10. Clases y objetos 


11.Gestión de Memoria 


12 Gestión de Ficheros  


 


--- 


Basic concepts 


Algorithm 


Program 


Pseudocode 


Structured Programming 


Specific language programming 


Specific language syntax 


Data types 


Flow control 


Libraries 


Functions 


Input/output 


Arrays 


Structures 


Object Oriented Programming 


Classes and Objects 


Memory management 


File management 


 


Estructura de datos y algoritmos / Data structure and algorithms 


1. Tipo abstracto de datos. 


2. Tipos de datos lineales. 


2.1. Pilas. 


2.2. Colas. 
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2.3. Listas: simples y dobles. 


3. Análisis de algoritmos. 


3.1. Análisis empírico. 


3.2. Análisis teórico. Funciones Big-O. Mejor y peor caso. 


4. Recursión I. 


5. Árboles. 


  


5.1. Conceptos generales. 


5.2. Árboles binarios. 


5.3. Recorridos. 


5.4. Árboles binarios de búsqueda. Equilibrado de árboles. 


6. Grafos. 


6.1. Implementaciones. 


6.2. Algoritmos de recorridos. 


6.3. Algoritmo de camino mínimo (Dijkstra). 


7. Recursión II: Divide y vencerás. 


--- 


1. Introduction to abstract data types. 


2. Linear Abstract data types. 


2.1. Stacks. 


2.2. Queues. 


2.3. Singly and doubly linked lists. 


3. Analysis of algorithms. 


3.1. Empirical analysis. 


3.2. Theoretical analysis. Big-O functions. Best and worst cases. 


4. Recursion I. 


5. Trees. 


5.1. General concepts. 


5.2. Binary trees. 


5.3. Tree traversals. 


5.4. Search binary Trees. How to balance a tree. 


6. Graphs. 
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6.1. Implementations. 


6.2. Graph routing 


6.3. Dijkstra's algorithm (shortest path). 


7. Recursion II: Divide and conquer. 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


39 39   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


41 41   


AF7 Trabajo 
en equipo  


7 7   


AF8 Trabajo 
individual  


196 0   


AF9 Prácticas 
de 


laboratorio 


7 7   


AF15 
Actividades 


de evaluación 
presencial 


10 10   


Total 300 104 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


 SE1 
Exámenes 
parcialeS 


100% 100% 


Observaciones La horquilla de horas en la AF15 se debe a que la asignatura Expresión Gráfica se puede 
aprobar por evaluación continua sin necesidad de realizar un examen final de la 
asignatura. Sin embargo, aquella parte del alumnado que no apruebe por evaluación 
continua tendrá que asistir a un examen final para superar la asignatura. Este examen 
conlleva un tiempo añadido presencial (examen) y de trabajo (preparación del examen 
final). La horquilla de tiempo de trabajo se explica en la necesidad o no de realizar ese 
examen final de la asignatura. 
 
En el caso de los sistemas de evaluación, varias asignaturas pueden aprobarse 
exclusivamente por evaluación continua y, por lo tanto, SE2 tendrá un peso de 0% y el 
porcentaje se reparte entre otros SE que forman la evaluación continua (ponderando 
SE1,3-5 según la asignatura). En caso de no ser así, SE2 puede llegar a tener hasta un peso 
del 100%. 
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación EXPRESIÓN GRÁFICA/GRAPHICAL EXPRESSION 
Número total de 
créditos ECTS 6 ECTS 


Tipología FB 


Organización temporal Cuat. 3 


Nivel Materia: 
Asignaturas que 
componen la materia (en 
su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


 
● Expresión gráfica/Graphical expression (6 ECTS, Cuat 3)  


 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso 
de formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K7: Reconocer las técnicas de representación 
gráfica, tanto por métodos tradicionales como 
mediante las aplicaciones de diseño asistido por 
ordenador, que son de aplicación al diseño en la 
ingeniería.  


 
Habilidades y destrezas 
 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas 
de modelado y simuladores y programas 
informáticos propios de la ingeniería robótica. 
S13: Interpretar información técnica con el fin 
último de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de 


la asignatura 


 


Expresión gráfica / Graphical expression 


1. Sistemas de representación. 


1.1. Normalización: Elementos normalizados y normalización de planos. 


1.2. Elementos normalizados. Creación de vistas. 


2. Representación de conjuntos industriales. 


2.1. Representación de piezas. 


2.2. Acotación. 


2.3. Representación normalizada de elementos básicos industriales. 


2.4. Representación de conjuntos industriales. 


3. Tolerancias y ajustes. 


4. Diseño asistido por computador. 


-- 
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1. Standardized representation systems. 


1.1. Standardization: Parts, Plans, Drafting and Design. 


1.2. Standardization of mechanical, electrical, pneumatic, hydraulic and other parts.View 
creation 


2. Standardization of industrial elements. View creation. 


2.1. Representation of parts. 


2.2. Dimensioning. 


2.3. Standardized representation of basic industrial elements. 


2.4. Representation of industrial assemblies. 


3. Fit and tolerances. 


4. Computer aided design. 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


21 21   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


16 16   


AF8 Trabajo 
individual  


106 0   


AF9 Prácticas 
de 


laboratorio 


7 7   


AF15 
Actividades 


de evaluación 
presencial 


5 5   


Total 155 49 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


 SE1 
Exámenes 
parcialeS 


60% 80% 


 


SE3 Trabajos 
y proyectos 


10% 30% 


 


SE7 
Participación 


en 
clase/Present
aciones orales 


5% 20% 


Observaciones  
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL/INTRODUCTION TO ENGINEERING 


MANAGEMENT  
 


Número total de 
créditos ECTS 


6 ECTS  


Tipología FB  


Organización 


temporal 


Cuat.  4  


Nivel Materia: 


Asignaturas 


que componen 


la materia (en 


su caso) 


Nivel 


asignatura: 


Materia en la 


que se ubica la 


asignatura 


  


·         Fundamentos de gestión empresarial/Introduction to engineering 


management (6 ECTS, Cuat 4) 


 


Idioma Inglés  


Resultados del 


proceso de 


formación y del 


aprendizaje 


  
Conocimientos y contenidos K69-FB: Identificar los conceptos fundamentales que 


son de aplicación en la organización y dirección de 


empresas. 


 


  
Habilidades y destrezas 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 
S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 


 


  
Competencias 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 
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Contenidos 


específicos de 


las asignaturas 


que componen la 


materia o de la 


asignatura 


Fundamentos de gestión empresarial / Introduction to engineering management 


1. La empresa: Dirección y organización Naturaleza y Tipos 


2. Creación de valor: Entorno y ventaja competitiva 


3. Dirección financiera: Análisis económico-financiero de la empresa 


4. Dirección financiera: Inversión y financiación 


3. La función financiera 


4. La función de producción 


5. Dirección de marketing y ventas. 


5. Gestión comercial y marketing 


6. Dirección de personas y equipos 


6. La dirección de la empresa 


7. Innovación y crecimiento empresarial. Las EBTs. 


7. Creación empresarial e innovación: las empresas de base tecnológica  


--- 


 1. The Firm: management and organization Types and Objectives 


2. Value creation: environment and competitive advantage 


3. Financial management: firm¿s economic-financial analysis 


4. Financial management: investment and financing 


3. Financial management 


4. The production function 


5. Marketing and sales management 


6. People and team management 


6. The management function 


7. Innovation and business growth. Tech companies. 


7. Entrepreneurship and innovation: Technology-based companies  
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Materia/Asignat


ura, 


Actividades 


Formativas 


Horas 


totales 


Horas 


presenciales 


Horas 


virtuales 


síncronas 


Horas virtuales 


asíncronas 
 


AF1 Lección 


Magistral 


42 42    


AF5 


Presentaciones 


4 4    


AF7 Trabajo en 


equipo  


12 0    


AF8 Trabajo 


individual  


88 0    


AF15 Actividades 


de evaluación 


presencial 


4 4    


Total 150 50 0 0  


 Sistemas de 


evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO  


 SE1 Exámenes 


parcialeS 


75% 95%  


 SE3 Trabajos y 


proyectos 


25% 5%  


Observaciones 
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS EN ELECTRÓNICA Y ELECTRICIDAD/KNOWLEDGE OF ELECTRONICS AND 
ELECTRICITY 


Número total de 
créditos ECTS 24 ECTS 


Tipología O 


Organización temporal Cuat. 2, 3, 4 y 5 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Fundamentos de ingeniería electrónica/Electronics engineering fundamentals (6 
ECTS, OB)  


● Fundamentos de ingeniería eléctrica/Electrical power engineering fundamentals (6 
ECTS, OB)   


● Microprocesadores y microcontroladores/Microprocessors and microcontrollers (6 
ECTS, OB)   


● Instrumentación electrónica/Electronic instrumentation (6 ECTS, OB)  
● Máquinas eléctricas/Electrical machines (3 ECTS, OB)  


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K913: Explicar los sistemas y algoritmos que 
contribuyen al funcionamiento de un robot 


 
Habilidades y destrezas 
 


S5: Aplicar los principios de teoría de circuitos y 
máquinas eléctricas a la resolución de Resolver 
mediante el uso de conocimientos de teoría de 
circuitos y máquinas eléctricas problemas de 
circuitos eléctricos propios de la ingeniería robótica. 
S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 
S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 
S18: Aplicar los fundamentos de la ingeniería 
electrónica y microprocesadores para aplicaciones 
en la ingeniería robótica. 
 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 
 
 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Fundamentos de ingeniería electrónica / Fundamentals of electronics engineering 


1. Sistemas y señales electrónicas. 


- Bloques típicos de un sistema electrónico. 


- Tipos de señales electrónicas. Parámetros. 


2. Introducción a los componentes electrónicos y circuitos integrados. 
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- Componentes pasivos: concepto, funcionamiento y usos. 


- Diodos: concepto, funcionamiento y usos. 


- Transistores: concepto, funcionamiento y usos. 


- Ley de Moore y fabricación de circuitos integrados. 


3. Subsistemas analógicos: Amplificadores de señal. 


- Concepto, polarización y modelización. 


- Función de transferencia. Tipos. 


- Amplificadores operacionales. Aplicaciones. 


4. Subsistemas de instrumentación. 


- Transductores y sensores. Tipos. 


- Acondicionamiento de señal. 


5. Introducción a los subsistemas de alimentación 


- Concepto, tipos, parámetros 


- Reguladores de tensión lineales 


- Convertidores conmutados 


6. Subsistemas digitales y conversión A/D y D/A 


- Bases de la electrónica digital. Sistemas de numeración. 


- Álgebra de Boole. Puertas lógicas básicas. Funciones lógicas y representación. 


- Circuitos combinacionales y secuenciales. 


- Conversores A/D y D/A. Parámetros característicos. 


--- 


1. Electronic signals and systems. 


- Block diagram of an electronic system. 


- Electronic signal types and parameters that describe them. 


2. Introduction to electronic components and integrated circuits 


- Passive components: description, operation and applications. 


- Diodes: description, operation and applications. 


- Transistors: description, operation and applications. 


- Moore's Law and integrated electronic circuits manufacturing. 


3. Analog electronic subsystems: Signal amplifiers. 


- Concept, polarization, and modeling. 


- Concept of transfer function. Types of transfer functions. 


- Operational amplifiers. Applications. 


4. Instrumentation subsystems 


- Transducers and sensors. Types. 
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- Signal conditioning. 


5. Power supply subsystems. 


Concept, classification, parameters 


- Linear voltage regulators. 


- Switching voltage regulators 


6. Digital electronic subsystems and A/D and D/A conversion. 


- Fundamentals of digital electronics. Numbering and coding in digital systems. 


- Boolean algebra. Basic Logic gates. Boolean logic functions and representation. 


- Combinational and sequential digital circuits. 


- A/D and D/A converters. Characteristics. 


  


Fundamentos de ingeniería eléctrica / Fundamentals of electrical engineering Electrical 
Power Engineering Fundamentals 


 


1. Introducción Conceptos generales 


1.1. Conceptos generales Variables Eléctricas y definiciones topológicas. 


1.2. Leyes de Kirchhoff 


1.3. Resistencias y fuentes dependientes e independientes 


1.4. Asociaciones serie y paralelo. 


2. Análisis de Circuitos de corriente continua 


2.1. Método de mallas y nudos 


2.2. Teorema de Thévenin y Norton 


2.3 . Principio de superposición 


3. Circuitos de corriente alterna 


3.1. Bobinas y condensadores 


3.2. Ondas y fasores 


3.3. Impedancia 


3.4. Resolución de circuitos en el dominio de la frecuencia 


3.5. Potencia en corriente alterna 


3.6. Bobinas acopladas 


4. Sistemas trifásicos equilibrados 


4.1. Conceptos generales 


4.2. Magnitudes de línea y fase 


4.3. Equivalente monofásico 


4.4. Potencia trifásica y compensación de reactiva 


5. Transitorios de primer orden 
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5.1 Transitorios RC 


5.2 Transitorios RL 


--- 


1. Introduction Basic concepts 


1.1. General concepts Electrical Variables and Topological Concepts 


1.2. Kirchhoff's laws 


1.3. Independent and Dependent Sources and Resistors 


1.4. Series and parallel connections 


2. DC circuit analysis 


2.1. Mesh Current and Node Voltage Analysis 


2.2. Thévenin’s and Norton’s Theorems 


2.3. Superposition Principle 


3. Alternating current (AC) circuits 


3.1. Coils and Capacitors 


3.2. Waves and phasors 


3.3. Impedance 


3.4. Circuit analysis in the frequency domain 


3.5. AC power 


3.6. Coupled inductors 


4. Balanced three-phase AC systems 


4.1. General concepts 


4.2. Line and phase magnitudes 


4.3. Single phase equivalent 


4.4. Three-phase power and reactive power compensation 


5. First-order transients 


     5.1 RC transients 


 


 Microprocesadores y microcontroladores / Microprocessors and microcontrollers 


1. Introducción a los sistemas digitales. Conceptos básicos. ASIC, microprocesador, FPGA, 
GPU. 


2. Fundamentos de arquitectura de computadores. Unidad de proceso. Unidad de control. 


3. Microprocesadores. Organización de memoria. Modos de direccionamiento. Repertorio 
de instrucciones. 


4. Subsistemas de Entrada/Salida. Estructura, Control y direccionamiento. 


4. Microcontroladores. Entorno de desarrollo y aplicaciones 


5. Entrada/Salida de propósito general (GPIO) 


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





25 
 


6. Temporizadores. Generación y captura de señales temporizadas 


7. Entrada/Salida analógica. Uso de conversores A/D y D/A 


8. Comunicaciones serie. Principales protocolos. 


---- 


1. Introduction to digital systems. Basic concepts. ASIC, microprocessor, FPGA, GPU. 


2. Fundamentals of computer architecture. Processing unit. Control unit 


3. Microprocessors. Memory organization. Addressing modes. Instruction set. 


4. Input/output subsystems. Structure, control and addressing. 


4. Microcontrollers. Development environment and applications. 


5. General Purpose Input/Output (GPIO) 


6. Timers. Generation and capture of timed signals. 


7. Analog Input/Output. Use of A/D and D/A converters. 


8. Serial communications. Main protocols 


 


Instrumentación electrónica / Electronics instrumentation 


1. Introducción a los sistemas de instrumentación 


- Elementos de un sistema de instrumentación y funcionalidades. 


- Captación de magnitudes físicas y sensores simples. 


- Sistemas de instrumentación en robótica. 


2. Sensores, acondicionamiento y adquisición de señales 


- Características estáticas y dinámicas de sensores. 


- Circuitos de acondicionamiento, modulación y filtrado. 


- Adquisición de señales. 


3. Sistemas de medida y sensores básicos 


- Medida de temperatura y deformación. 


- Medida de posición. Detectores de contacto y presencia. 


- Medida de presión, fuerza y par. 


4. Sistemas de medida y sensores avanzados 


- Medida de distancia con sensores ópticos y ultrasonidos. 


- Sensores de orientación y unidades inerciales (IMUs). Sensores de imagen y vídeo. 


--- 


1. Introduction to Instrumentation Systems 


- Block diagram of an electronic instrumentation system. 


- Capture of physical quantities and simple sensors. 


- Instrumentation systems in robotics 
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2. Sensors, signal conditioning and signal acquisition 


- Static and dynamic characteristics of sensors 


- Conditioning circuits, modulation techniques and signal filtering 


- Signal acquisition 


3. Measurement systems and basic sensors 


- Temperature and strain measurements 


- Position measurements. Contact and presence detectors. 


- Pressure, force and torque measurements 


4. Measurement system and advanced sensors 


- Distance measurement with optical and ultrasonic sensors 


- Orientation sensors and inertial units (IMUs), Image and video sensors. 


 


Máquinas eléctricas / Electrical machines 


 Introducción a las Máquinas Eléctricas. 


Aspectos generales 


Clasificación de máquinas 


Máquinas eléctricas aplicadas a la robótica 


Servos máquinas 


Constitución física 


Drivers 


Control de máquinas 


Aplicaciones 


Motores paso a paso 


Constitución física 


Drivers 


Control de motores paso a paso 


Aplicaciones 


Practicas de laboratorio 


Control de un servo 


Control de un motor paso a paso 


1. Circuitos magnéticos. Leyes de Faraday y Ampere. Ley de Hopkinson. 
2. Fuerza de Lorentz. 
3. Energía magnética, fuerza y par. 
4. Introducción a las máquinas rotativas. 
5. Máquinas síncronas. Circuito equivalente. Ejemplos de máquinas síncronas. 
6. Máquinas de corriente continua. 
7. Control de máquinas de continua. 
8. Introducción al control de máquinas síncronas 
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--- 


1. Magnetic circuits. Ampere’s and Faraday’s Laws. Hopkinson’s Law 
2. Lorentz force. 
3. Magnetic energy. Magnetic force and torque. 
4. Introduction to rotating machines. 
5. Synchronous machines. Equivalent circuit. Examples of synchronous machines 
6. DC motors. 
7. Control of DC motors.  
8. Introduction to the control of synchronous machines. 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


221 87 87   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


146 59 59   


AF7 Trabajo 
en equipo  


27 6   


AF8 Trabajo 
individual  


23 379 0   


AF9 Prácticas 
de laboratorio 


92 27 27   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


91 21 21   


Total 600 200 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


 SE1 Exámenes 
parcialeS 


20% 30% 95%  


 


SE2 Examen 
Final 


0% 60% 


 


SE3 Trabajos y 
proyectos 


10%  0% 30% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


10% 0% 60%40% 


Observaciones  
La horquilla para SE1 se debe a que varias asignaturas pueden aprobarse exclusivamente por 
evaluación continua y, en esos casos, el porcentaje de los exámenes parciales alcanza hasta 
el 90%. En otras asignaturas, es obligatorio realizar el examen final junto con otras SE y por 
lo tanto el peso de SE2 es de un mínimo de 20%.  
 
En el caso de SE2, hay asignaturas que aprobándose exclusivamente por evaluación continua 
no es necesario realizar el examen final (SE2 0%). En caso de no ser así, SE2 puede alcanzar 
un peso del 60%. 
 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para 
cada una de las asignaturas: 
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● Fundamentos de ingeniería electrónica: SE1-2 70%-50%, SE4 60%-30% 
● Fundamentos de ingeniería eléctrica: SE1-2 95%-75%, SE4 25%-5% 
● Microprocesadores y microcontroladores: SE1-2 70%-50%, SE3 30%-10%, SE4 30%-


10% 
● Instrumentación electrónica: SE1-2 50%-30%, SE3 30%-10%, SE4 50%-30% 
● Máquinas eléctricas: SE1-2 95%-75%, SE3 25%-5% 


 


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS EN AUTOMÁTICA/ KNOWLEDGE OF AUTOMATIC 
Número total de 
créditos ECTS 21 ECTS 


Tipología OB 


Organización temporal Cuat. 3, 5 y 6 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Ingeniería de control I/Control engineering I (6 ECTS, OB, Cuat.3)  
● Ingeniería de control II/Control engineering II (6 ECTS, OB, Cuat. 6)  
●  Automatización industrial/Industrial automation (6 ECTS, OB, Cuat. 6)  
● Actuadores y sensores para robótica/Sensors and actuators for robotics (3 ECTS, OB, 


Cuat. 5) 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K8 K12: Describir los principios y los componentes del 
control automático propios de la ingeniería de control 
aplicados a la robótica. 
K9 K13: Explicar los sistemas y algoritmos que 
contribuyen al funcionamiento de un robot 


 
Habilidades y destrezas 
 


S5: Aplicar los principios de teoría de circuitos y 
máquinas eléctricas a la resolución de Resolver 
mediante el uso de conocimientos de teoría de 
circuitos y máquinas eléctricas problemas de circuitos 
eléctricos propios de la ingeniería robótica. 
S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 
S10: Aplicar algoritmos de control automático para 
aplicaciones en la ingeniería robótica. 
S11: Aplicar técnicas y metodologías de la automática 
en sistemas robóticos. 
S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 
S14: Diseñar sistemas de control y automatización 
para procesos industriales, incorporando la 
interconexión entre sus diferentes módulos mediante 
la aplicación de metodologías de la automática 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 
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C8: Utilizar tecnologías especializadas para la 
integración y programación de sistemas de control de 
procesos industriales en sus dimensiones de 
hardware y software. 
 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Ingeniería de control I / Control engineering I 


1. Introducción 
2. Modelado de sistemas físicos 
3. Revisión de la transformada de Laplace para la obtención de la función de 


transferencia como modelo del sistemaTransformada de Laplace 
4. Linealización y Función de transferencia 
5. Análisis temporal de sistemas 
6. Análisis temporal de sistemas realimentados: Lugar de las raíces. 
7. Introducción a los sistemas de control. Errores en sistemas realimentados. 


Reguladores PID 


8. Diseño de reguladores PIDs mediante el lugar de las raíces 
9. Análisis frecuencial de sistemas. Diagramas de Bode. 
10. Análisis frecuencial de sistemas realimentados. Criterio de Nyquist. 
11. Diseño frecuencial de reguladores PID 


---- 


1. Introduction  
2. Modelling of systems 
3. Review of the Laplace transform to obtain the transfer function as a model of the 


systemLaplace transforms 
4. Linearization and Transfer Function 
5. Time domain analysis of systems 
6. Temporal analysis of Feedback Systems: Root Locus 
7. Introduction to  control systems. Errors in feedback  systems 
8. Temporal design of PIDs using Root Locus.  
9. Frequential analysis of systems. Bode Diagrams 
10. Frequential analysis of Feedback Systems. Nyquist Diagram 
11. Frequential design of regulators PID 


 


Ingeniería de control II / Control engineering II 


 


1. Revisión de la transformada Z para la obtención de la función de transferencia como 
modelo del sistemaTransformada Z. Introducción al concepto de estado. 


2. Obtención de la función de transferencia discreta. Discretización de sistemas. 


3. Análisis de la estabilidad de sistemas discretos. Modelado y análisis de sistemas en el 
espacio de estados. 


4. Discretización de sistemas continuos. 


5. Diseño de controladores PID discretos. 


6. Diseño de reguladores por síntesis directa. 


7. Modelado y análisis de sistemas en el espacio de estados. 


8. Solución de la ecuación de estados. 


9. Control por realimentación de estados. 
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10. Diseño de observadores de estados. Orden completo, reducido y mínimo. 


 


7. Identificación de sistemas 


 --- 


1. Review of the Z transform to obtain the transfer function as a model of the system.Z 
Transform. 


2. Obtaining the Transfer Function. 


3. Stability analysis. 


4. Discretization of continuous systems. 


5. Design of PID Controllers. 


6. Design of controllers by direct synthesis. 


7. Modelling and analysis of systems in the state space.  


8. Solution of the state space equation.  


9. State Feedback Control. 


10. Design of states observers. 


Automatización industrial / Industrial automation 


1. Introducción a los sistemas de eventos discretos. 


2. Modelado de sistemas de eventos discretos. Diagramas de estado. SFC. 


3. Introducción a las tecnologías utilizadas en la automatización. 


4. Programación de autómatas. 


5. Introducción a los sistemas SCADA. 


6. Introducción a las comunicaciones industriales. Buses de campo (ProfiBus, CanOpen, etc.). 


--- 


1. Introducción de sistemas de tiempo discreto. 


2. Modelado de sistemas de eventos discretos. Diagramas de estados. SFC. 


3. Introducción a las tecnologías de automatización. 


4. Programación de PLC. 


5. Introducción a los sistemas SCADA. 


6. Introducción a las comunicaciones industriales. Concepto Fielbus (ProfiBus, CanOpen, 
etc.). 


1. Introduction to discrete event systems. 


2. Modeling of discrete event systems. State diagrams. Functional Charts. 


3. Introduction to the technologies used in automation. 


4. Programming of automatons. 


5. Introduction to SCADA systems. 


6. Introduction to industrial communications. Field buses (ProfiBus, CanOpen, etc.). 
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Actuadores y sensores  para robótica / Actuators and sensors for robotics 


 1.Introducción a sensores para robótica y automatización. 


2.Aplicaciones de sensores básicos en robótica y automatización. 


2.1.Sensores de contacto y presencia. 


2.2.Sensores de posición y velocidad. 


2.3.Sensores de fuerza, presión y par. 


2.4.Sensores de temperatura, humedad. 


2.5.Sensores de flujo. 


2.6.Otros sensores: corriente, gas, glucosa.   


3.Aplicaciones de sensores avanzados en robótica y automatización. 


3.1.Sensores biomédicos: EMG, ECG, EEG. 


3.2.Sensores inerciales (IMU) 


3.3.Telemetría láser 3D 


4.Introducción a actuadores en robótica: 


4.1.Actuadores eléctricos. 


4.2.Actuadores neumáticos. 


4.3.Actuadores hidráulicos. 


4.4. Otros actuadores: actuadores SMA, actuadores piezoeléctricos.  


-- 


Introducción a los sensores para robótica y automatización. 


Aplicaciones de sensores básicos en robótica y automatización. 


Sensores de presencia y proximidad 


Sensores de posición y velocidad 


Sensores de fuerza, presión y par. 


Sensores de temperatura 


Avances en aplicaciones de sensores en robótica y automatización. 


Sensores inerciales (IMU) 


Telemetría láser 3D 


Introducción a los actuadores robóticos 


Eléctrico 
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Neumática 


Hidráulico 


escuela secundaria 


1. Introduction to Sensors for Robotics and Automation. 


2. Applications of Basic Sensors in Robotics and Automation. 


2.1. Contact and Presence Sensors. 


2.2. Position and Speed Sensors. 


2.3. Force, Pressure, and Torque Sensors. 


2.4. Temperature and Humidity Sensors. 


2.5. Flow Sensors. 


2.6. Other Sensors: Current, Gas, Glucose. 


3. Applications of Advanced Sensors in Robotics and Automation. 


3.1. Biomedical Sensors: EMG, ECG, EEG. 


3.2. Inertial Sensors (IMU). 


3.3. 3D Laser Telemetry. 


 4. Introduction to Actuators in Robotics. 


4.1. Electric Actuators. 


4.2. Pneumatic Actuators. 


4.3. Hydraulic Actuators. 


4.4. Other Actuators: SMA Actuators, Piezoelectric Actuators. 


 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


183 66 66   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


147 54 54   


AF5 
Presentacione


s 


6 3 3   


AF7 Trabajo 
en equipo  


24 9   


AF8 Trabajo 
individual  


20 334    
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AF9 Prácticas 
de laboratorio 


82 29 29   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


63-66 15 15-18 15   


Total 525-528 525 176-179 176 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


 SE1 Exámenes 
parcialeS 


40% 40% 60% 95% 


 


SE2 Examen 
Final 


0% 60% 


 


SE3 Trabajos y 
proyectos 


20%  0% 6050% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


10%  0% 50%  40% 


Observaciones La horquilla de horas en la AF15 se debe a que la asignatura Automatización Industrial se 
puede aprobar por evaluación continua sin necesidad de realizar un examen final de la 
asignatura. Sin embargo, aquella parte del alumnado que no apruebe por evaluación 
continua tendrá que asistir a un examen final para superar la asignatura. Este examen 
conlleva un tiempo añadido presencial (examen) y de trabajo (preparación del examen final). 
La horquilla de tiempo de trabajo se explica en la necesidad o no de realizar ese examen final 
de la asignatura. 
 
En el caso de los sistemas de evaluación, varias asignaturas pueden aprobarse 
exclusivamente por evaluación continua y, por lo tanto, SE2 tendrá un peso de 0% y el 
porcentaje total se reparte exclusivamente entre otros SE que forman la evaluación continua. 
En caso de no seguir la evaluación continua, SE2 tiene un peso del 60%. 
 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para 
cada una de las asignaturas:: 


● Ingeniería de control I: SE1-2 95%-85%, SE4 25%-5% 
● Ingeniería de control II: SE1-2 80%-60%, SE4 40%-20% 
● Automatización industrial: SE1-2 60%-40%, SE3 60%-40% 
● Actuadores y sensores para robótica: SE1-2 70%-50%, SE3 30%-10%, SE4 30%-10% 
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS EN MECÁNICA Y MATERIALES/KNOWLEDGE OF MECHANICS AND 
MATERIALS 


Número total de 
créditos ECTS 12 ECTS 


Tipología OB 


Organización temporal Cuat. 4 y 6 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Fundamentos de mecánica de máquinas/Fundamentals of mechanical engineering 
(6 ECTS, OB, Cuat.4) 


● Materiales para robots/Materials for robots (6 ECTS, OB, Cuat.6)  
● Resistencia de materiales/Strenght of materials (6 ECTS, OB, Cuat.6)  


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K14: Explicar los fundamentos de la elasticidad y 
resistencia de materiales que son de aplicación al 
comportamiento de sólidos reales 
K15: Reconocer los principios y las propiedades de 
los materiales que son de aplicación en la ingeniería 
robótica. 
K17: Reconocer los principios de teoría de máquinas 
y mecanismos que son de aplicación al análisis del 
movimiento de sistemas robóticos. 


 
Habilidades y destrezas 
 


 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S12 S13: Aplicar los fundamentos de la elasticidad y 


resistencia de materiales al Resolver mediante el uso 


de los fundamentos de la elasticidad y de resistencia 


de materiales posibles problemas sobre el 


comportamiento de sólidos. 


S15: Seleccionar materiales para componentes de 
ingeniería robótica fundamentándose en el análisis 
de sus principios y propiedades técnicas. 


S16: Analizar el movimiento de sistemas robóticos 
mediante la aplicación de los principios de la teoría de 
máquinas y mecanismos 


 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 
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Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Fundamentos de la mecánica de máquinas/Fundamentals of mechanical 


engineering  


1. Introducción a la ciencia de máquinas y mecanismos 


1. Mecanismo, máquina y estructura. Esquema general de un conjunto 


mecánico. 


2. Sistemas de transmisión: clasificación 


3. Número de grados de libertad de un mecanismo 


2. Análisis topológico de mecanismos 


1. Partes constitutivas de un mecanismo. 


2. Pares elementales. 


3. Cadenas cinemáticas. Aplicación a mecanismos robóticos. 


3. Análisis cinemático de mecanismos 


1. Coordenadas generalizadas 


2. Análisis cinemático de mecanismos utilizando ecuaciones de lazo 


3. Método de las coordenadas naturales. Método de Raven. 


4. Análisis dinámico de mecanismos 


1. Análisis estático. Fuerza reducida y fuerza equilibrante. 


2. Principio de las potencias virtuales. Obtención de las fuerzas de reacción. 


5. Análisis dinámico 


1. Principio de d'Alembert. Fuerza de inercia y par de inercia. Fuerza equivalente. 


2. Principio de superposición 


       6 Sistemas de transmisión. 


1. Transmisión por engranajes y trenes de engranajes 


2. Mecanismos de levas 


3. Otros sistemas de transmisión (cadenas correas y cables) 


  7 Introducción a la síntesis y diseño de mecanismos espaciales 


--- 


     1. Introduction to the Mechanism and machine science 


     1.1. Mechanism, machine and structure. General diagram of a mechanical 


system. 
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1.2. Transmission systems: classification 


1.3. Number of degrees of freedom of a mechanism 


       2. Topological analysis of mechanisms 


2.1. Parts of a mechanism. 


2.2. Elementary pairs. 


2.4. Kinematic chains. Application to robotic mechanisms. 


      3. Kinematic analysis of mechanisms 


3.1. Generalized coordinates 


3.2. Kinematic mechanism analysis using loop equations 


3.3. Natural coordinates method. Raven's method. 


      4. Dynamic analysis of mechanisms 


      a. Static analysis. Reduced force and balancing force. 


      b. Principle of virtual powers. Obtaining the reaction forces 


      5. Dynamic analysis 


      a. Principle of d'Alembert. Inertial force and inertial torque. Equivalent force 


      b. Principle of superposition 


      6. Transmission systems. 


      a. Gear transmission and gear boxes 


      b. Cam mechanisms 


      c. Other transmission systems (chains, belts and cables). 


      7. Introduction to the synthesis and design of spatial mechanisms 


 


Materiales para robots/Materials for robots 


 1. Materiales metálicos para robótica 


2. Polímeros y materiales compuestos para robótica 


3. Propiedades mecánicas 


4. Propiedades eléctricas y magnéticas. Materiales funcionales en robótica. 


5. Técnicas de procesado de materiales 


6. Técnicas de fabricación aditiva 


7. Selección de materiales para robótica: casos prácticos 
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--- 


1. Materiales metálicos para robótica 


2. Polímeros y materiales compuestos para robótica 


3. Propiedades mecánicas 


4. Propiedades eléctricas y magnéticas. Materiales funcionales en robótica. 


5. Técnicas de procesamiento en materiales 


6. Procesos de fabricación aditiva 


7. Selección de materiales para robótica: caso práctico 


  


Resistencia de materiales / Strength of materials 


Bloque I: Introducción a la Mecánica de Sólidos 


      Tema 1: Cinemática del sólido deformable 


      Tema 2: Equilibrio del sólido deformable 


      Tema 3: Leyes de comportamiento elástico 


Bloque II: Introducción a la Resistencia de Materiales 


      Tema 4: Introducción a la resistencia de Materiales Reacciones y fuerzas 


      Tema 5: Introducción a la teoría de vigas 


      Tema 6: Piezas prismáticas sometidas a axil, flexión y cortadura 


      Tema 7: Desplazamiento en vigas 


      Tema 8: Piezas prismáticas sometidas a torsión 


       Tema 9: Introducción al método de los elementos finitos 


— 


Module I: Introduction to Solid Mechanics 


      Subject 1: Kinematics of Continuous medium 


      Subject 2: Equilibrium in the deformable bodies 


      Subject 3: Constitutive equations 


Module II: Introduction to Strength of Materials 


      Subject 4: Introduction to Strength of Materials Reaction and forces 


      Subject 5: Introduction to beam theory 
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      Subject 6: Prismatic parts subjected to bending Axial, bending and shear in 


beams 


      Subject 7: Displacement in beams 


      Subject 8: Prismatic parts subjected to torsion Torsion in beams 


      Subject 9: Introduction to the Finite Element Method 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


119 44 44   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


82  29 29   


AF5 
Presentacione


s 


9 2 2   


AF8 Trabajo 
individual  


196 0   


AF9 Prácticas 
de laboratorio 


34 14 13 14   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


56 15 15   


Total 300 105 104 0 0 


Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1 Exámenes 
parcialeS 


10% 70% 25%  95% 


SE2 Examen 
Final 


60% 60% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


5%10% 25%15% 


 


SE7 
Participación 


en 
clase/Presenta
ciones orales 


0%0% 
15%  25% 


 


 


SE8 
Resolución de 


trabajos y 
casos 


prácticos 


10%  0% 25%10% 


Observaciones  
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para 
cada una de las asignaturas: 


● Fundamentos de mecánica de máquinas: SE1-2 90%-70%, SE4 25%-5%, SE8 25%-
5% 
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● Materiales para robots: SE1-2 90%-70%, SE4 25%-5%, SE7 25%-5% 
● Resistencia de materiales: SE1-2 95%-75%, SE4 25%-5% 


 


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS EN INFORMÁTICA/COMPUTER KNOWLEDGE 
Número total de 
créditos ECTS 6 ECTS 


Tipología OB 


Organización temporal Cuat. 4 y 5 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Aprendizaje automático/Machine Learning (3 ECTS, OB, Cuat.5)  
● Sistemas en tiempo real/Real-time systems (3 ECTS, OB, Cuat.4)  


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K9 K13: Explicar los sistemas y algoritmos que 
contribuyen al funcionamiento de un robot 
K18: Identificar los conceptos y las técnicas propias de 
los sistemas en tiempo real que son de aplicación en 
la ingeniería robótica. 


 
Habilidades y destrezas 
 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S8: Aplicar los principios fundamentales y técnicas 
básicas de la programación paralela, concurrente, 
distribuida, y de tiempo real. 


S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Aprendizaje automático / Automatic learning Machine Learning 


1. Introducción al aprendizaje automático y al aprendizaje inductivo 


2. Técnicas de clasificación y predicción 


3. Técnicas no supervisadas 


4. Técnicas basadas en el refuerzo 


5. Técnicas aplicadas a la resolución de problemas 
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6. Aspectos Metodológicos 


-- 


1. Introduction to machine learning and inductive learning 


2. Classification and prediction techniques 


3. Non supervised techniques 


4. Reinforcement based techniques 


5. Techniques applied to problem resolution 


6. Methodological aspects 


Sistemas en tiempo real / Real-time systems  


1- Introducción a los sistemas de tiempo real. 


    1.1 - Aplicaciones de los sistemas de tiempo real 


2- Programación concurrente. 


    2.1 - Procesos 


    2.2 - Interacción y comunicación 


3- Sistemas operativos de tiempo real. Características. 


4- Medición de tiempos. 


    4.1 - Relojes 


    4.2 - Posix 


5- Sistemas tolerantes a fallos. 


    5.1 - Componentes 


    5.2 - Redundancia 


    5.3 - Criterios 


6- Planificación de tareas. 


    6.1 - Tipos de tareas 


    6.2 - Análisis de los planificadores 


7- Análisis de los tiempos de respuesta. 


8- Algoritmos en tiempo real 


--- 


1- Introduction to real-time systems. 
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    1.1 - Applications of Real-Time Systems 


2- Concurrent Programming. 


    2.1 - Concurrent components 


    2.2 - Interaction and communication 


3- Real-time operating systems.  Characteristics. 


4- Methods-time measurement. 


    4.1 - Time Services 


    4.2 - Posix 


5- Fault-Tolerant Real-Time Systems. 


     5.1 - Components 


     5.2 - Redundancy 


     5.3 - Standards 


6-  Planning and task analysis. 


     6.1 - Types of Real-Time Tasks 


     6.2 - Task Scheduling 


7- Response time. 


8- Real-time algorithms 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


63  21 
 


21   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


23  9 
 


9   


AF8 Trabajo 
individual  


100 0   


AF9 Prácticas 
de laboratorio 


38  14 
 


14   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


26  6 
 


6   


Total 150 50 0 0 


Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1 Exámenes 
parciales 


0% 40% 80% 90% 


SE2 Examen 0% 60% 
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Final 
 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


20% 10% 60% 


Observaciones  
Las horquillas de porcentajes en SE1 y SE2 se deben a que las asignaturas de esta materia 
puede aprobarse por evaluación continua (SE2 0% y SE1 puede alcanzar el 80%) y el 
porcentaje total se reparte exclusivamente entre los otros SE que forman la evaluación 
continua (ponderando SE1 y SE4 según la asignatura). En caso de no seguir la evaluación 
continua, el examen final se evalua sobre el 60% de la nota (SE2 60%). 
 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para 
cada una de las asignaturas: 


● Aprendizaje automático: SE1-2 60%-40%, SE4 60%-40% 
● Sistemas en tiempo-real: SE1-2 90%-70%, SE4 30%-10% 


 


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación  CONOCIMIENTOS EN TELECOMUNICACIONES/TELECOMMUNICATIONS KNOWLEDGE 
Número total de 
créditos ECTS 24 ECTS 


Tipología OB 


Organización temporal Cuat.  


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Diseño de sistemas telemáticos (6 ECTS, OB, Cuat.3) 
● Señales y sistemas (6 ECTS, OB, Cuat.3) 
● Fundamentos de comunicaciones digitales (3 ECTS, OB, Cuat.5) 
● Redes y protocolos de comunicación (6 ECTS, OB, Cuat.6) 
● Ciberseguridad en robotica (6 ECTS, OB, Cuat.7) 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K10: Identificar los conceptos fundamentales de los 
sistemas de comunicación que son de aplicación en la 
ingeniería robótica 


 
Habilidades y destrezas 
 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S7: Aplicar los conocimientos en sistemas distribuidos 
y las redes de comunicaciones para el diseño, análisis 
y construcción de sistemas robóticos. 


S8: Aplicar los principios fundamentales y técnicas 
básicas de la programación paralela, concurrente, 
distribuida, y de tiempo real. 
S11 S12: Aplicar conceptos, técnicas y modelos de 
ciberseguridad en aplicaciones propias de la 
ingeniería robótica. 


S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 
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Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Redes y protocolos de comunicación / Networks and communication protocols  


1. Comunicación con robots. Definición de red y tipos de redes. 


2. Introducción a las pilas de protocolos y terminología. 


2. Opciones de capa física 


3. El nivel de enlace: protocolos de acceso al medio (CSMA/CD, CSMA/CA), Ethernet, 


VLAN, IEEE 802.11 


4. El nivel de red: IPv4, IPv6, DHCP and NAT 


5. El nivel de transporte: TCP, UDP 


-- 


1. Communicating with robots. Definition and types of networks 


2. Introduction to protocol stacks and terminology 


2. Physical layer options 


3. Link layer: medium access protocols (CSMA/CD, CSMA/CA), Ethernet protocol, 


VLAN, IEEE 802.11 


4. Network layer: IPv4, IPv6, DHCP and NAT 


5. The transport layer: TCP, UDP 


 


Diseño de sistemas telemáticos / Telematics systems design 


1.Estructuras de datos básicas para sistemas distribuidos 


2.Algoritmos para sistemas telemáticos 


3.Simultaneidad en robótica 


4.Procesos, concurrencia, distribución de código y comunicación 


5.Comunicación cliente-servidor 


6.Comunicación entre pares 


7.Modelos de interacción híbridos 
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8- IPC, sockets, TCP/IP, interfaces UDP/IP, multidifusión 


9.Diseño de sistemas distribuidos con lenguajes de secuencias de comandos 


10 Protocolos de codificación 


— 


1. Introducción a los sistemas distribuidos, telemática, robótica y linux 


2. Procesos y Comunicación entre procesos 


3. Hilos y concurrencia  


4.Introducción a las redes de comunicaciones y al modelo de referencia OSI y TCP/IP 


5. Modelos de comunicación: multicast, broadcast, cliente-servidor, peer-to-peer 


modelos híbridos de interacción. 


6. Sockets, tipos de sockets y programación de sockets 


7.Diseño de sistemas distribuidos: HTTP, REST, JSON.  


-- 


1. Introduction to Distributed Systems, Telematics, Robotics and Linux. 


2. Processes and Interprocess Communication 


3. Threads and Concurrency 


4. Communication networks introduction and to the reference model OSI and TCP/IP 


5. Communication models: multicasting and broadcast communication, client-server 


communication, peer-to-peer communication, hybrid interaction models.. 


6. Sockets, types of sockets, and sockets programming 


7. Distributed Systems Design: HTTP, REST and JSON 


  


Señales y sistemas / Signals and systems  


1.Señales y sus propiedades. 


2.Señales en tiempo continuo y discreto. 


3.Sistemas y sus propiedades. Sistemas LTI. Convolución. 


4.Serie de Fourier en los dominios continuo y discreto. 


5.Transformada de Fourier en los dominios continuo y discreto. Transformada rápida de 


Fourier. 


6.Generalización de la transformada de Fourier: 


6.1. Transformada de Laplace de señales en tiempo continuo y sus propiedades. 
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 6.2 Transformada Z de señales en tiempo discreto y sus propiedades. 


-- 


1. Signals and their properties. 


2. Continuous and discrete time signals. 


3. Systems and their properties. LTI systems. Convolution. 


4. Fourier series in continuous and discrete time. 


5. Fourier transform in continuous and discrete time. Fast Fourier transform. 


6. Generalization of the Fourier transform: 


                         6.1 Laplace transform of continuous-time signals and its properties. 


                         6.2 Z transform of discrete time signals and its properties. 


  


Fundamentos de comunicaciones digitales / Fundamentals of digital communications  


1. Fundamentos para las comunicaciones Señales y ruido 


1. Ondas electromagnéticas y espectro Procesos estocásticos y su 


caracterización 


2. Descripción funcional de un sistema de comunicaciones Procesos 


estacionarios en sentido amplio 


3. Recursos y prestaciones en sistemas de comunicaciones Modelos de ruido. 


2. Sistemas de transmisión digital 


1. Descripción general y bloques funcionales 


2. Modulación y demodulación digital 


3. Canales gaussianos y canales con interferencia inter-simbólica 


4. Detección óptima y el filtro adaptado 


5. Tasas de error. 


3. Codificación y decodificación de canal 


1. Modelos probabilísticos de canal Tipos de canales 


2. Códigos de canal 


3. Capacidad de canal 


---- 


1. Fundamentals of communications Signals and noise 
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1. Electromagnetic waveforms and spectrum Stochastic processes and their 


characterization 


2. Functional description of a communication system Wide sense stationary 


processes 


3. Resources and performance indicators in communication systems Noise 


models. 


2. Digital transmission systems 


1. Overview and functional blocks 


2. Digital modulation and demodulation 


3. Gaussian channels and inter-symbol interference channels 


4. Optimal detection and matched filters 


5. Error rates. 


3. Channel encoding and decoding 


1. Probabilistic channel models Types of channels 


2. Channel codes 


3. Channel capacity 


Ciberseguridad en robótica / Cybersecurity in robotics  


1. Requisitos y diseño de software seguro 


2. Requisitos y diseño de redes seguras 


3. Cifrado simétrico y asimétrico 


4. Seguridad Nivel 3, IPSec 


5. TLS 


6. Redes privadas virtuales SSL 


7. Seguridad en familia IEEE 802.11 


8. Seguridad en sistemas de control industrial 


9. Análisis de riesgos 


--- 


1. Requirements and design of Secure Software 


2. Requirements and design of secure networks 


3. Symmetric and asymmetric encryption 
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4. Security Level 3, IPSec 


5. TLS 


6. SSL virtual private networks 


7. IEEE 802.11 family security 


8. Security of industrial control systems 


9. Risk analysis 


 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


213  87 87   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


130  48 48   


AF5 
Presentacione


s 


5   1 1   


AF7 Trabajo 
en equipo 


55 17   


AF8 Trabajo 
individual  


  357 0   


AF9 Prácticas 
de laboratorio 


88   27 27   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


109   25 25   


Total 600 205 0 0 


Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1 Exámenes 
parciales 


0%   75% 70% 100% 


SE2 Examen 
Final 


0% 60% 15% 


SE3 Trabajos y 
proyectos 


0% 0% 50% 25% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


0% 10% 25% 


Observaciones  
Las horquillas de porcentajes en los SE se deben a que las asignaturas de esta materia puede 
aprobarse por evaluación continua con pesos altos para SE1 y SE3, y más bajos para SE2 
(pudiendo llegar a ser 0% en algunos casos) y SE4. En caso de no seguir la evaluación 
continua, el examen final se evalua sobre el 60% de la nota (SE2 60%) y los otros SE se 
reducen pudiendo llegar al 0%. 
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Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para cada 
una de las asignaturas: 


● Diseño de sistemas telemáticos: SE1-2 95%-75%, SE3 25%-5% 
● Señales y sistemas: SE1-2 100% 
● Fundamentos de comunicaciones digitales: SE1-2 95%-75%, SE4 25%-5% 
● Redes y protocolos de comunicación: SE1-2 100% 
● Ciberseguridad en robótica: SE1-2 95%-75%, SE4 25%-5% 


 


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS DE ROBÓTICA BÁSICA/BASIC ROBOTICS 
Número total de 
créditos ECTS ECTS 


Tipología 27 OB 


Organización temporal Cuat. 1, 4, 5, 6, 7 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Introducción a la robótica/Introduction to robotics (3 ECTS,  Cuat.1)  
● Robótica industrial/Industrial robotics (6 ECTS,  Cuat.4)  
● Programación de robots/Robot programming (6 ECTS,  Cuat.5)   
● Toma de decisión inteligente en robótica/Intelligent decision-making in robotics  


(3 ECTS,  Cuat.5)  
● Visión por computador/Computer visión (6 ECTS,  Cuat.6)   
● Arquitecturas de control de robots/Robot's control architectures (3 ECTS,  Cuat.7) 
 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K6: Identificar conceptos fundamentales de los robots 
y sus componentes. 
K8 K12: Describir los principios y los componentes del 
control automático propios de la ingeniería de control 
aplicados a la robótica. 
K9 K13: Explicar los sistemas y algoritmos que 
contribuyen al funcionamiento de un robot 
K10: Identifica las principales aplicaciones de la 
robótica 


 
Habilidades y destrezas 
 


S6:  Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S8: Aplicar los principios fundamentales y técnicas 
básicas de la programación paralela, concurrente, 
distribuida, y de tiempo real. 
S10: Aplicar algoritmos de control automático para 
aplicaciones en la ingeniería robótica. 


S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 


S17: Valorar el impacto socioeconómico y ético de la 
robótica, así como su marco legal. 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
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profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


C6: Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, 
cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e 
instalaciones robóticas para aplicaciones industriales 
o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y 
eficiencia de recursos. 


C7: Utilizar correctamente información legal y 
técnica, así como especificaciones, reglamentos y 
normas de obligado cumplimiento, en el ámbito de la 
robótica para la redacción y presentación de 
documentos de una forma profesional. 


C8: Utilizar tecnologías especializadas para la 
integración y programación de sistemas de control de 
procesos industriales en sus dimensiones de 
hardware y software. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Introducción a la robótica / Introduction to robotics 


  


1.Orígenes de la robótica 


2.Principales definiciones y terminología 


3.Clasificación de los robots: Robots industriales y de servicio. 


4.Partes fundamentales de los robots 


5.Introducción a la programación de robots 


6.Principales aplicaciones de la robótica 


7. Introducción a la seguridad, intercomunicación y ética de los robots  


--- 


1. Orígenes de la robótica 


2. Principales definiciones y terminología 


3. Clasificación de robots: Robots industriales y de servicios. 


4. Partes fundamentales de los robots 


5. Introducción a la programación de robots 


6. Principales aplicaciones de la robótica 


7. Introducción a la seguridad, la intercomunicación y la ética de los robots 
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Robótica industrial / Industrial robotics  


1. Introducción a la robótica industrial 


2. Morfología de robots (estructura, tipología, accesibilidad, etc.)  


3. Estructura del sistema de control (controladores, E/S, comunicaciones, etc.) 


4. Aplicaciones robotizadas (en diferentes sectores industriales) 


5. Análisis y control cinemático (Denavit-Hartenberg, cinemática directa e inversa) 


6. Análisis y control dinámico (velocidades, aceleraciones, fueras; matriz Jacobiana, 


Lagrange-Euler, Newton-Euler, dinámica directa e inversa) 


7. Generación de trayectorias (en el espacio articular y cartesiano) Programación de 


robots industriales 


8. Criterios de implantación de instalaciones industriales (diseño de lay-outs, sistemas 


multi-robot y sincronización, etc.) 


-- 


1. Introduction to industrial robotics  


2. Robot morphology  


3. Conntrol system structure 


4. Robotic applications  


5. Kinematic analysis and control  


6. Dynamic analysis and control  


7. Programming of industrial robots 


8. Criteria for the implementation of industrial facilities  


 


Programación de robots / Robots programming  


1. Introducción a programación de robots 


2. Clasificación y métodos de programación 


3. Lenguajes programación de robots 


4. Introducción a RAPID 


5. Estructura de programa y datos de RAPID 


6. Instrucciones de movimiento y E/S en RAPID 


7. Introducción a ROS 
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8. Mecanismos de comunicación en ROS 


9. Programación básica de nodos ROS 


10. Ejecución distribuida en ROS 


-- 


1. Introducción a la programación de robots 


2. Clasificación y métodos de programación 


3. Lenguajes de programación de robots 


4. Introducción a RAPID 


5. Programa y estructura de datos de RAPID 


6. Instrucciones de movimiento y E / S en RAPID 


7. Introducción a ROS 


8. Mecanismos de comunicación en ROS 


9. Programación básica de nodos ROS 


10. Ejecución distribuida en ROS 


  


Visión por computador/ Computer vision  


1.Introducción. 


2.Imágenes digitales.Histogramas de imágenes y operaciones de puntos 


3.Filtrado espacial de imágenes 


4.Preprocesamiento de imágenes.Pirámides de imagen y dominio de frecuencia 


5. Transformada de Hough 


5.Extracción de características. 


6.Segmentación de imágenes. 


7.Transformaciones morfológicas y descripción de objetos. 


8.Reconocimiento de objetos. 


9.Aprendizaje y aprendizaje profundo para visión por computador. 


10.Clasificación de objetos usando AM 


11.Detección de objetos usando AM 


12. Segmentación semántica usando AM  


6. Detección de esquinas 
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7. Detección y descripción de características 


8. Transformación 2D 


9. Homografías de imagen 


10. Clasificación de imágenes 


11. Redes Neuronales 


12. Redes Neuronales Convolucionales 


13. Detección y clasificación de objetos 


—-------------------------------------------------------------------------------------- 


1. Introducción. 


2. Imágenes digitales. 


3. Filtración 


4. Preprocesamiento de imágenes. 


5. Extracción de características. 


6. Segmentación de imagen. 


7. Transformaciones morfológicas y descripción de objetos. 


8. Reconocimiento de objetos. 


9. Aprendizaje automático y profundo para visión artificial. 


10. Clasificación de objetos mediante AA 


11. Detección de objetos mediante ML 


12. Segmentación semántica usando ML 


1- Introduction 


2- Image Histograms & Point Operations 


3- Image Filtering 


4- Image Pyramids and Frequency Domain 


5- Hough Transform 


6- Corner Detection 


7- Feature Detection and Description 


8- 2D transformation: 2D transformations 
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9- Image Homographies 


10- Image Classification 


11- Neural Networks 


12- Convolutional Neural Networks 


13- Object Detection and Classification 


 


Toma de decisión inteligente en robótica / Intelligent decision-making in robotics  


1. Introducción: autonomía en robots, términos comunes, ejemplos de aplicaciones, 


decisiones de alto nivel vs. decisiones de bajo nivel 


2. Paradigmas en robótica: arquitectura jerárquica, reactiva, deliberativa, híbrida 


3. Árboles de comportamiento 


4. Teoría de la decisión y de la utilidad 


5. Teoría de juegos 


6. Métodos probabilísticos (Filtro de Kalman, Filtro de partículas, Modelos Ocultos 


de Markov, Redes Bayesianas Dinámicas, Modelos Ocultos de Markov Parcialmente 


Observables) 


7. Programación dinámica 


8. Aprendizaje por Refuerzo aplicado a la toma de decisiones 


9. Sistemas de toma de decisión bio-inspirados 


 


--------------------------------------------------------------------------------------------------  


1. Introduction: autonomy in robotics, common terms, examples of applications, 


high-level vs. low-level decisions 


2. Robotics paradigms: hierarchical, reactive, deliberative, hybrid 


3. Behaviour trees 


4. Utility and Decision Theory 


5. Game Theory 


6. Probabilistic methods (Kalman filters, Particle filters, HMM, Dynamic Bayesian 


networks, POMDPs) 


7. Dynamic Programming 


8. Reinforcement Learning in decision making 


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





54 
 


9. Bio-inspired Decision Making Systems 


 


Arquitecturas de control de robots / Robots's control architectures  


1. Arquitectura de un controlador de robots 


2. Sistemas de control multi-eje 


1. Sincronización 


2. Intercambio de datos 


3. Pre-alimentación y filtros Notch 


3. Lazo de control de posición 


4. Lazo de control de velocidad 


5. Lazos de control de fuerza/par 


6. Control hibrido 


7. Control de alto nivel 


1. A nivel de tarea 


2. Navegación 


3. Manipulación 


4. Agarre 


--- 


1. Robot control architecture 


2. Multi-axis controller 


1. Synchronization 


2. Data exchange 


3. FeedForward and Notch filter 


3. Position control Loop 


4. Velocity control Loop 


5. Force-torque control loop 


6. Hybrid control 


7. High level control 


1. Task controller 
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2. Navigation 


3. Manipulation 


4. Grasping 


 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


120 120   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


40 40   


AF4 
Simulaciones 


21 21   


AF5 
Presentacione


s 


3 3   


AF7 Trabajo 
en equipo 


94 6   


AF8 Trabajo 
individual 


360 0   


AF9 Prácticas 
de laboratorio 


21 21   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


16 16   


 Total 675 227 0 0 


 Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1 Exámenes 
parciales  


10% 90% 


SE3 Trabajos y 
proyectos 


0% 90% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


0% 30% 


 


SE7 
Participación 


en 
clase/Presenta
ciones orales 


5% 40% 


Observaciones Las horquillas de porcentajes en los SE se deben a que varias de las asignaturas de esta 
materia puede aprobarse por evaluación continua distribuyendo los pesos entre los 
diveresos SE que se utilicen. Para los estudiantes que decidan no seguir la evaluación 
continua el examen final (SE2) se valora sobre un 60%, y se reducen los pesos de los otros SE 
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pudiendo llegar a ser 0% en algunos casos. 
 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para cada 
una de las asignaturas: 


● Introducción a la robótica: SE1-2 50-30%, SE3 60-40%, SE7 25-5% 
● Robótica industrial: SE1-2 70-50%, SE3 50-30% 
● Programación de robots: SE1-2 60-40%, SE3 60-40% 
● Toma de decisiones inteligente en robótica: SE1-2 90-70%, SE4 30-10% 
● Visión por computador: SE1-2 40-20%, SE3 50-30%, SE7 40-20% 
● Arquitecturas de control de robots: SE1-2 30-10%, SE3 90-70% 


 


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS DE ROBÓTICA AVANZADA/ADVANCED ROBOTICS 
Número total de 
créditos ECTS 24 ECTS 


Tipología OB 


Organización temporal Cuat.  7 y 8 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Interacción humano-robot/Human-robot interaction (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Robots colaborativos/Collaborative robots (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Soft robotics Robótica blanda/Soft robotics (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Sistemas flexibles de producción/Flexible production Systems (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Manipuladores móviles/Mobile manipulators (3 ECTS,  Cuat.8)   
● Robots sociales/Social robotics  (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Ética e implicación social en la robótica/Ethics and social implication of robotics (3 


ECTS,  Cuat.8)   
● Proyecto de ingeniería robótica (3 ECTS,  Cuat.7)  


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K2-FT:Conocer contenidos básicos humanísticos, de 
expresión oral y escrita, siguiendo principios éticos y 
completando un perfil formativo multidisciplinar. 
K8 K12: Describir los principios y los componentes del 
control automático propios de la ingeniería de control 
aplicados a la robótica. 
K9 K13: Explicar los sistemas y algoritmos que 
contribuyen al funcionamiento de un robot 
K10: Identifica las principales aplicaciones de la 
robótica 
K11: Explicar el funcionamiento de las interfaces 
entre el hombre y el robot 
 


 
Habilidades y destrezas 
 


S1-FT: Planificar y organizar trabajos en equipo 
tomando las decisiones correctas basadas en la 
información disponible y reuniendo datos en 
entornos digitales 


S6:  Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S10: Aplicar algoritmos de control automático para 
aplicaciones en la ingeniería robótica. 
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S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles.  
S14: Diseñar sistemas de control y automatización 
para procesos industriales, incorporando la 
interconexión entre sus diferentes módulos mediante 
la aplicación de metodologías de la automática 


S17: Valorar el impacto socioeconómico y ético de la 
robótica, así como su marco legal. 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


C3: Gestionar Desarrollar proyectos en el ámbito de 
la ingeniería robótica. 


C6: Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, 
cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e 
instalaciones robóticas para aplicaciones industriales 
o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y 
eficiencia de recursos. 


C7: Utilizar correctamente información legal y 
técnica, así como especificaciones, reglamentos y 
normas de obligado cumplimiento, en el ámbito de la 
robótica para la redacción y presentación de 
documentos de una forma profesional. 


C8: Utilizar tecnologías especializadas para la 
integración y programación de sistemas de control de 
procesos industriales en sus dimensiones de 
hardware y software. 


 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Interacción humano-robot / Human-robot interaction  


1. Introducción a la interacción humano-robot (HRI) 


1. Interacción física y mental 


2. Robots humanoides (brazos, piernas, torso, cabeza) 


2. Factores técnicos y humanos 


1. Compartición del espacio físico entre de los humanos y robots 


2. Tipología de usuarios de HRI 


3. HRI de robots teleoperados 


1. Sistemas hápticos 


2. Teleoperación segura de robots, control de colisiones, modelo master-slave 
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3. Arquitecturas de teleoperación (bidireccional, con exclusiones, con retardo) 


4. HRI de robots autónomos 


1. Diseño orientado al usuario 


2. Interacción segura con robots autónomos (usuarios, entornos, multirobots) 


3. Arquitecturas de interacción de robots autónomos (planificado, deliberativo) 


5. Interacción física multimodal humano-robot 


1. Interacción corporal y verbal (gestos, voz, expresión corporal, etc.) 


2. Replica corporal y verbal de los robots (empatía robótica) 


    6. Aplicaciones de la HRI (Salud, rehabilitación, robots personales) 


--- 


1. Introduction to human-robot interaction (HRI) 


1. Physical and mental interaction 


2. Humanoid robots (arms, legs, torso, head) 


2. Technical and human factors 


1. Physical space sharing among humans and robots 


2. Typology of the users of HMI 


3. HRI of teleoperated robots 


1. Haptic devices 


2. Safe teleoperation of robots, collision control. master-slave model 


3. Teleoperation architectures (bidirectional, with exclusions, with delays) 


4. HRI of autonomous robots 


1. User oriented design 


2. Safe interaction with autonomous robots (users, environments, multirobots) 


3. Autonomous robots interaction architectures (planning, deliberating) 


5. Multimodal physical human-robot interaction 


1. Body and verbal interaction (gesture, voice, corporal expression, etc.) 


2. Robot corporal and verbal replication of robots (robotic empathy) 


6. HRI applications (healthcare, rehabilitation, personal robots) 
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Sistemas flexibles de producción / Flexible production systems  


1. Introducción a los Sistemas Flexibles de Producción 


2. Planificación y diseño de sistemas flexibles de producción 


3. Conceptos avanzados de diseño de sistemas flexibles de producción: Gemelo Digital 


4. Desarrollo de un sistema flexible de producción virtual (I) 


5. Desarrollo de un sistema flexible de producción virtual (II) 


6. Conceptos avanzados de diseño de sistemas flexibles de producción: Puesta en 


marcha virtual 


7. Puesta en marcha de un sistema flexible de producción virtual (I) 


8. Puesta en marcha de un sistema flexible de producción virtual (II) 


9. Del diseño virtual al sistema real 


10. Puesta en marcha de un sistema real diseñado en un entorno virtual 


--- 


1. Introduction to Flexible Production Systems 


2. Planning and design of Flexible Production Systems 


3. Advanced design concepts for Flexible Production Systems: Digital Twin 


4. Development of a flexible virtual production system (I) 


5. Development of a flexible virtual production system (II) 


6. Advanced Design Concepts for Flexible Production Systems: Virtual Commissioning 


7. Implementation of a flexible virtual production system (I) 


8. Implementation of a flexible virtual production system (II) 


9. From virtual design to the real system 


10. Commissioning a physical system designed in a virtual environment 


 


Robots colaborativos / Collaborative robots  


1. Introducción a Cobots, ecosistema, definiciones y aplicaciones industriales y de 


servicio. 


2. Morfología de Cobot: robots diseñados para colaborar. 


3. Interacción física humano-robot y aplicación de normativa de seguridad específica 


para colaboración humano robot en entornos industriales. 
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4. Programación, integración, instalación y puesta en marcha  de robots colaborativos. 


5. Evaluación de riesgos para instalaciones robóticas colaborativas. 


--- 


1. Introduction to Cobots, Ecosystem, Definitions, and Industrial and Service 


Applications. 


2. Morphology of Cobots: Robots Designed for Collaboration. 


3. Physical Human-Robot Interaction. 


4. Programming, Integration, Installation, and Commissioning of Collaborative Robots. 


5. Risk Assessment for Collaborative Robotic Installations. 


 


Robótica blanda / Soft robotics  


11.Introducción a la robótica blanda 


1.1.Introducción y fundamentos 


1.2.Ejemplos de robótica blanda 


1.2.Robótica blanda vs robótica dura 


2. Componentes de un robot blando 


3.Aplicaciones de la robótica blanda 


4.Modelado de robots blandos Modelo matemático de articulaciones robóticas 


blandas 


2.3.  Modelos linealizados 


5.Control de robots blandos 


3.1.Requerimientos de control 


3.2.Control basado en modelo matemático del sistema 


3.3.Control robusto y adaptativo de robots blandos 


4.Herramientas software para el análisis de robots blandos 


4.1.Herramientas para el modelado 


4.2.Herramientas para el control 


4.3.Herramientas de programación 


6.Casos de estudio Casos prácticos de control de robots blandos 


5.1.Control de cuello robótico blando 
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               5.2 Control de brazo robótico blando 


— 


1. Introduction to soft robotics 


2. Soft robot components 


3. Soft robotics applications 


4. Soft robot modeling 


5. Soft robot control 


6. Case studies 


 


1. Introduction to soft robotics 


1. Introduction 


2. Examples of soft robots 


3. Soft robotics vs hard robotics 


2. Mathematical model of soft robotics links 


1. Control requirements 


2. Nonlineal models 


3. Lineal models 


3. Control of soft robots 


1. Control requirements 


2. Model-based control 


3. Robust and adaptive control of soft robots 


4. Software tools for soft robots analysis 


1. Modeling tools 


2. Control tools 


3. Programming tools 


5. Use cases of control of soft robots 


1. Control of a soft robotic neck 


2. Control of a soft robotic arm 
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Manipuladores móviles / Mobile manipulators  


1.Introducción. 


1.1.¿Qué es un manipulador móvil? 


1.2.Robots de servicio: manipuladores móviles, robots humanoides. 


2.Fundamentos cinemáticos y dinámicos: el problema de la coordinación base móvil-


manipulador. Arquitecturas de control. 


3. Movilidad.Percepción y modelado del entorno. 


3.1.Percepción: visión, telemetría. 


3.2.Modelado del entorno. El problema tridimensional. 


3.3.Planificación, navegación y localización de manipuladores móviles. 


4.Navegación de manipuladores móviles. 


4.Manipulación y control de interacciones. 


4.1.Percepción: visión, sensores de fuerza. 


4.2.Control de fuerza 


4.3.Agarre 


4.4.Percepción y modelado de los objetos a manipular 


4.5.Integración percepción-acción 


5.Manipulación y agarre. 


6.Interfaces humano-robot en navegación y manipulación 


7.Aplicaciones reales. Proyectos relacionados con los manipuladores móviles. 


— 


1. Introduction. 


1.1. What is a mobile manipulator? 


1.2.Service robots: mobile manipulators, humanoid robots. 


2. Kinematic and dynamic fundamentals: the problem of mobile base-manipulator 


coordination. Control architectures. 


3. Mobility. Perception and modeling of the environment. 


3.1.Perception: vision, telemetry. 


3.2.Environment modeling. The three-dimensional problem. 


3.3.Planning, navigation and location of mobile manipulators. 
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4. Navigation of mobile manipulators. 


4. Manipulation and interaction control 


4.1.Perception: vision, force sensors. 


4.2.Force control 


4.3.Grasping 


4.4.Perception and modeling of the objects to be manipulated 


4.5.Perception-action integration 


5.Manipulation and grip. 


6. Human-robot interfaces in navigation and manipulation 


7. Real-world applications. Projects related to mobile manipulators. 


 


Robots sociales / Social robotics  


1.Fundamentos de robótica social: ¿Qué es un robot social? 


2.Principales características de los robots sociales. 


3.Componentes hardware de los robots sociales. 


4.Arquitecturas software para robótica social. 


5.Principios de diseño de robots sociales. Entendiendo el rol de los usuarios. 


6.Habilidades sociales para interacción humano-robot usando una plataforma 


robótica. 


7.Tipos de robots sociales. 


8.Computación afectiva. 


9.Aplicaciones de la robótica social. 


           10. Impacto en la privacidad y autonomía de las personas. 


-- 


1. Foundations of Social Robotics: What is a social robot? 


2. Main features of Social robots. 


3. Hardware components of Social Robots. 


4. Software architectures for Social Robotics. 


5. Design principles in Social Robotics: Understanding the role of the users. 


6. Social skills for Human-Robot Interactions through a robotic platform. 
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7. Kinds of Social Robots. 


8. Affective Computing. 


9. Applications of Social Robotics. 


10. Impact on privacy and autonomy of users. 


 


Ética e implicación social en la robótica / Ethics and social implication of robotics 


1 Introducción general a la perspectiva moral 


2 Hibridación de humanos y robots: sociabilidad de los robots 


2 Tres marcos normativos generales - consecuencias, deberes y virtudes 


3 Principio y niveles de responsabilidad 


4 Principio de autonomía 


5 Principio de no-daño 


6 Principio de control y trazabilidad 


7 Dilemas morales y resolución de conflictos 


8 Robots entre otros seres inteligentes 


--- 


1 General introduction to the moral perspective 


2 Hybridization of humans and robots: robot sociability 


2 Three general normative frameworks - consequences, duties, and virtues 


3 Principle and levels of responsibility 


4 Principle of autonomy 


5 Non-harm principle 


6 Principio de control y trazabilidad 


7 Dilemas morales y resolución de conflictos 


8 Robots entre otros seres inteligentes 


  


Proyecto en ingeniería robótica/Project in robotics engineering 


  


1.       Objetivos 
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1.1.        Planteamiento de los objetivos generales 


1.2.        Papel de los usuarios finales 


1.3.        Elaboración de las especificaciones técnicas 


1.4.        Ciclo de vida del proyecto 


2.            Estudio económico-financiero 


2.1.        Metodología del cálculo económico-financiero 


2.2.        Elaboración de los objetivos económico-financieros 


2.3.        Estudio de las ventajas esperadas frente a las soluciones tradicionales 


3.            Desarrollo técnico del proyecto 


3.1.        Ingeniería del proyecto 


3.2.        Soluciones técnicas adoptadas 


3.3.        Reglamentos, normativas y estándares utilizados 


4.            Morfología del proyecto 


4.1.        Organización documental del proyecto 


4.2.        Memoria, esquemas, planos 


4.3.        Conclusiones de la implantación del proyecto 


5.            Gestión del proyecto 


5.1.        Herramientas de gestión técnica de proyectos 


5.2.        Gestión administrativa 


5.3.        Aspectos éticos, legales y medioambientales 


6.            Presentación, comunicación y responsabilidad social 


6.1.        Presentación del proyecto y elaboración de resúmenes 


6.2.        Comunicación y divulgación de los objetivos y resultados 


6.3.        Deontología profesional y responsabilidad social 


 -- 


1. Objectives 


1.1. Development of the general objectives 


1.2. Role of end users 


1.3. Preparation of technical specifications 


1.4. Project life cycle 
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2. Economic-financial study 


2.1. Methodology of the economic-financial calculation 


2.2. Development of economic-financial objectives 


2.3. Study of the expected advantages over traditional solutions 


3. Technical development of the project 


3.1. Project engineering 


3.2. Technical solutions adopted 


3.3. Regulations, regulations, and standards used 


4. Morphology of the project 


4.1. Documentary organization of the project 


4.2. Document, diagrams, drawings 


4.3. Conclusions of the implementation of the project 


5. Project management 


5.1. Technical project management tools 


5.2. Administrative management 


5.3. Ethical, legal, and environmental aspects 


6. Presentation, communication, and social responsibility 


6.1. Presentation of the project and preparation of summaries 


6.2. Communication and dissemination of the objectives and results 


6.3. Professional deontology and social responsibility 


 


 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


101 101   


AF2 
Seminarios-


Talleres 


3 3   


AF3 
Resolución de 


Ejercicios y 
Problemas 


22 22   


AF4 
Simulaciones 


12 12   


AF5 
Presentacione


s 


6 6   
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AF6 Tutorías     


AF7 Trabajo 
en equipo 


 44 6   


AF8 Trabajo 
individual 


361 0   


AF9 Prácticas 
de laboratorio 


28 28   


 AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


23 23   


Total 600 201 0 0 


Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1 Exámenes 
parciales  


0% 90% 


SE2 Examen 
Final 


  


 


SE3 Trabajos y 
proyectos 


0% 80% 


 


SE4 
Informes/me


morias de 
prácticas 


0% 40% 


 


SE7 
Participación 


en 
clase/Presenta
ciones orales 


0% 30% 


Observaciones Las horquillas de porcentajes en los SE se deben a que varias de las asignaturas de esta 
materia puede aprobarse por evaluación continua distribuyendo los pesos entre los 
diveresos SE que se utilicen. Para los estudiantes que decidan no seguir la evaluación 
continua el examen final (SE2) se valora sobre un 60%, y se reducen los pesos de los otros SE 
pudiendo llegar a ser 0% en algunos casos. 
 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para cada 
una de las asignaturas: 


● Interacción humano-robot: SE1-2 90-70%, SE4 30-10% 
● Robots colaborativos: SE1-2 70-50%, SE3 50-30% 
● Soft robotics: SE1-2 80-60%, SE3 25-5%, SE4 30-10% 
● Sistemas flexibles de producción: SE3 80-60%, SE4 40-20% 
● Manipuladores móviles: SE1-2 70-50%, SE4 40-20%, SE7 25-5% 
● Robots sociales: SE1-2 60-40%, SE3 60-40% 
● Ética e implicación social en la robótica: SE1-2 70-50%, SE3 30-10%, SE7 30-10% 
● Proyecto de ingeniería robótica: SE1-2 50-30%, SE3 30-10%, SE4 30-10%, SE7 30-


10% 
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación OPTATIVAS/ELECTIVES 
Número total de 
créditos ECTS 63 ECTS 


Tipología OP 


Organización temporal Cuat. 7 y 8 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Aplicaciones biomédicas de la robótica/Biomedical applications of robotics
 (3 ECTS,  Cuat.7)  


● Aplicaciones aeroespaciales de la robótica/Robotics application in Space  (3 ECTS,  
Cuat.8)  


● Redes de sensores inalámbrico/Wireless sensor networks (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Analítica de datos/Data analitics (3 ECTS,  Cuat.7)    
● Internet de las cosas en industria /Industrial internet of things (3 ECTS,  Cuat.8)  
● Interfaces cerebro-máquina/Brain Machine Interfaces (3 ECTS,  Cuat.8)    
● Almacenamiento de energía en sistemas autónomos con baterías para robots/ 


Energy Storage for Autonomous Systems Battery storage for robots (3 ECTS,  Cuat.8)
   


● Marco laboral de la robótica/Labor Legal Framework of Robotics (3 ECTS,  Cuat.8)   
● Prácticas de mini-robots/Mini-robots Laboratory  (3 ECTS,  Cuat.7)  
● Aprendizaje profundo/Deep learning (6 ECTS, Cuat.7) 
● Computación masiva/Massive computing (6 ECTS, Cuat.7) 


● Tratamiento de datos masivos/Massive data processing (6 ECTS, Cuat.8) 


● Aplicaciones del aprendizaje automático/Machine learning applications (6 ECTS, 
Cuat.8) 


●  Procesamiento de lenguaje natural/Natural language processing (6 ECTS, Cuat.7) 
● Sistemas de recomendación/Recommendation systems (3 ECTS, Cuat.8 
● Programación funcional/Functional programming (6 ECTS, Cuat.7) 
 
 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K10: Identificar los conceptos fundamentales de los 
sistemas de comunicación que son de aplicación en la 
ingeniería robótica 
K9 K13: Explicar los sistemas y algoritmos que 
contribuyen al funcionamiento de un robot 
K16: Explicar el marco legal, socioeconómico y ético 
de la robótica 
K10: Identifica las principales aplicaciones de la 
robótica 
K11: Explicar el funcionamiento de las interfaces 
entre el hombre y el robot 
KOPT-1: Comprender en profundidad tecnologías 
avanzadas en un área específica relacionada con la 
ingeniería robótica incluyendo tendencias 
emergentes y desarrollos recientes 


 
Habilidades y destrezas 
 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S7: Aplicar los conocimientos en sistemas distribuidos 
y las redes de comunicaciones para el diseño, análisis 
y construcción de sistemas robóticos. 
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S8: Aplicar los principios fundamentales y técnicas 
básicas de la programación paralela, concurrente, 
distribuida, y de tiempo real. 
S9-FB: Utilizar los lenguajes de programación, los 
sistemas operativos, los algoritmos y los programas 
informáticos para aplicaciones en la ingeniería. 


S17: Valorar el impacto socioeconómico y ético de la 
robótica, así como su marco legal. 


 
Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


C6: Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, 
cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e 
instalaciones robóticas para aplicaciones industriales 
o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y 
eficiencia de recursos. 


C7: Utilizar correctamente información legal y 
técnica, así como especificaciones, reglamentos y 
normas de obligado cumplimiento, en el ámbito de la 
robótica para la redacción y presentación de 
documentos de una forma profesional. 


C8: Utilizar tecnologías especializadas para la 
integración y programación de sistemas de control de 
procesos industriales en sus dimensiones de 
hardware y software. 


COPT-1: Integrar conocimientos avanzados 
aportando soluciones innovadoras en el ámbito de la 
ingeniería robótica. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Aplicaciones biomédicas de la robótica / Biomedical applications of robotics  


1 Introducción 


2 Robots para la investigación biomédica 


6 2 Modalidades de Imagen médica 


3 Sistemas de posicionamiento para aplicaciones clínicas 


4 Navegación quirúrgica. Cirugía robótica, teleoperación, manipulación cooperativa 


4 Prótesis robóticas5 Impresión 3D en medicina: guías y prótesis personalizadas 


6 Realidad virtual y aumentada para entrenamiento, planificación y guiado del 


tratamiento médico 


5 Robótica de neuro-rehabilitación 


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





70 
 


7 Robótica biomimética 


--- 


1 Introduction 


2 Robots for biomedical research 


6 2 Medical imaging modalities 


3 Tracking systems for clinical applications 


4 Surgical navigation. Surgery Surgical robotics, teleoperation, cooperative 


manipulation 


5 Robotics prosthetics 5 3D printing in medicine: personalized guides and 


prostheses 


  


6 Virtual and augmented reality for training, planning and guiding medical 


treatment 


6 Neuro-rehabilitation robotics 


8 Biomimetic robotics 


  


Redes de sensores inalámbrico / Wireless sensor networks  


1.Introducción 


2.Redes de sensores inalámbricas (RSIs) y sus aplicaciones 


2.1.Tipos de sensores 


2.2.Tipo de datos 


2.3.Principales aplicaciones 


3.Comunicaciones en RSIsA 


3.1.Arquitecturas de red 


3.2.Enlaces de transmisión y protocolos de acceso al medio 


3.3.Encaminamiento 


3.4.Rendimiento y eficiencia. 


4.Procesamiento de datos y señales en RSIs 


4.1.Detección 


4.2.Estimación 
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4.3.Filtrado y predicción 


4.4.Recuperación de fallos 


               4.5 Ejemplos de aplicaciones de procesamiento 


-- 


1. Introduction 


2. Types of wireless sensor networks (WSNs) and their applications 


1. Types of sensors 


2. Types of data 


3. Main applications 


3. Communications in WSNs 


1. Network architectures 


2. Transmission links and media access protocols 


3. Routing 


4. Performance and energy efficiency. 


4. Data & signal processing in WSNs 


1. Detection 


2. Estimation 


3. Filtering and prediction 


4. Application examples of processing 


 


Analítica de datos / Data analytics  


1. Introducción 


1.1 Introducción al análisis de datos multivariantes y aprendizaje estadístico 


1.2 Aprendizaje supervisado frente a no supervisado 


1.3 Técnicas de visualización de datos 


2. Aprendizaje supervisado: Regresión 


2.1 Regresión lineal 


2.2 Selección del modelo lineal y regularización 


2.3 Validación cruzada en problemas de regresión 


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





72 
 


3. Aprendizaje supervisado 


3.1 Regresión logística 


3.2 Clasificador de Bayes 


3.3 Análisis discriminante lineal y k-Vecinos más cercanos 


3.5 Random forests 


3.6 Máquinas de vector soporte 


4. Aprendizaje no supervisado y técnicas de reducción de la dimensión 


4.1 Análisis cluster: k-medias y clustering jerárquico 


4.2 Análisis de componentes principales 


4.3 Escalado multidimensional 


4.4 ISOMAP y locally-linear embedding 


-- 


1. Introduction 


1.1 Basics of multivariate data analysis and statistical learning 


1.2 Supervised vs. unsupervised learning 


1.3 Data visualization techniques 


2. Supervised Learning: Regression 


2.1 Linear regression 


2.2 Linear model selection and regularization 


2.3 Cross-validation on regression problems 


3. Supervised learning 


3.1 Logistic regression 


3.2 Bayes classifier 


3.3 Linear discriminant analysis and k-Nearest neighbor classifier 


3.5 Random Forests 


3.6 Support vector machines 


4. Unsupervised Learning and Dimensionality Reduction Techniques 


4.1 Clustering methods: k-means and hierarchical clustering 


4.2 Principal component analysis 


4.3 Multidimensional scaling 
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    4.4 ISOMAP and locally-linear embedding 


 


Practicas de minirobots / Practices with mini-robots   Mini-robots Laboratory 


 


1 Introducción a los mini-robots 


2 Introducción a Python para mini-robots  y micro Python 


3 Introducción a Lego Mindstorms   al robot e-puck2 y a mini-humanoides 


4 Ejemplos de programación mini-robots 


5 Prácticas con mini-robots 


--- 


1 Introduction to mini-robots 


2 Introduction to Python  for mini-robots and micro Python 


3 Introduction to Lego Mindstorms to the e-puck2 robot and mini-humanoids 


4 Examples of mini-robots programming 


5 Practices with mini-robots 


 


Aplicaciones aeroespaciales de la robótica / Space applications of robotics  


1.Evolución histórica y tecnológica de la robótica espacial 


2.Necesidades de robots en el espacio 


3.  Introducción al entorno espacial (físico y de desarrollo) 


4. Desarrollo de sistemas espaciales e ingeniería de sistemas 


5.Teleoperación frente autonomía para robots espaciales 


6.Sistemas y tecnología de robots espaciales teleoperación 


7.Principales aplicaciones de los robots en el espacio (rovers, manipualdores) 


7.Ejemplos prácticos de aplicaciones de robots espaciales 


8.Ejemplo práctico de aplicación de control teloperado 


9 Futuras aplicaciones de robótica espacial 


--- 


  1. Historical and technological evolution of space robotics 


  2. Robot needs in space 
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  3. Introduction to the space environment (physical and developments) 


  4. Space Systems Development and Systems Engineering 


  5. Teleoperation versus autonomy for Space Robots 


  6. Teleoperation Space Robots systems and technology 


  6. Main applications of robots in space (rovers, amanipulators) 


  7. Practical examples of Space Robots of autonomous control applications 


  8. Practical example of a teleoperated control application 


  9. Future applications of space robotics 


 


Internet de las cosas en industria  / Industrial Internet of Things  


1. Introducción a IIoT 


2. Arquitecturas IIoT 


3. Conectividad IIoT: IEEE 802.15.4, Zigbee, LoRaWAN, NB-IoT, LTE-M, 


4. IEEE 1901.2a, IEEE 802.11ah, SigFox 


5. IP en IIoT: 6LowPan, RPL 


6. IIoT protocolos: HTTP, CoAP, MQTT / MQTT-SN, otros 


7. Servicios Web para robots 


8. Capa de descubrimiento: DNS-SD / mDNS, CoAP Resource Discovery 


---- 


1. Introduction to IIoT 


2. IIoT architectures 


3. IIoT connectivity: IEEE 802.15.4, Zigbee, LoRaWAN, NB-IoT, LTE-M, 


4. IEEE 1901.2a, IEEE 802.11ah, SigFox 


5. IP in IIoT: 6LowPan, RPL 


6. IIoT application protocolos: HTTP, CoAP, MQTT / MQTT-SN, otros 


7. Web services for robots 


8. Discovery layer: DNS-SD / mDNS, CoAP Resource Discovery. 
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Interfaces cerebro-máquina / Brain-machine interfaces  


1 Neurofisiología 


2 Señales cerebrales: EEG, MEG, EMG registro  e imagen. 


3 Estimulación cerebral, interna y externa 


4 Procesado de señales neuronales 


5 Aprendizaje máquina para señales cerebrales 


6 Tipos principales de Interfaces cerebro-máquina 


7 Aplicaciones clínicas y prácticas de las Interfaces cerebro-máquina 


8 Ética Desafíos en el desarrollo de las Interfaces cerebro-máquina 


--- 


1 Neurophysiology 


2 Brain signals: EEG, MEG, EMG recording and Imaging 


3 Internal and external Brain stimulation 


4 Neural Signal processing 


5 Machine learning for brain signals 


6 Main types of Brain Machine Interfaces 


7 Clinical and practical applications of Brain Machine Interfaces 


8 Ethics Challenges in the development of Brain Machine Interfaces 


Almacenamiento de energía en sistemas autónomos/Energy Storage for 
Autonomous Systems 


1. Introducción a la autonomía energética en robótica 


2. Tipos y características técnicas de sistemas de almacenamiento de energía 


3.  Selección y modelado de sistemas de almacenamiento de energía 


4. Sistemas de gestión energética e integración en el resto del sistema 


5. Ejemplos de aplicaciones en sistemas autónomos. 


6.  Sesiones prácticas en laboratorio 


●        Modelado de sistemas de almacenamiento de energía: Caracterización 


experimental de parámetros de baterías comerciales (experimental en 


laboratorio). 


●        Control de un sistema de gestión de energía de baterías (BMS) 


(experimental en laboratorio). 


 --- 
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1. Introduction to energy autonomy in robotics 


2. Types and technical characteristics of energy storage systems 


3. Selection and modeling of energy storage systems 


4. Energy storage systems’ energy management and integration with the rest of 
the system 


5. Examples of applications in autonomous systems. 


6. Practical sessions in the laboratory 


● Energy storage systems modeling: Experimental characterization of 


commercial battery parameters (experimentation in laboratory). 


● Control of a battery energy management system (BMS) (experimentation in 


laboratory). 


 


Marco laboral de la robótica / Robotics labor framework  


1. Robótica y relaciones laborales. 


2. Fuentes laborales de la regulación de la robótica. 


3. El impacto de la robótica en el concepto de trabajo por cuenta ajena. 


4. El empresario ante la robótica: usos, problemas prácticos y delimitación de 


responsabilidades. 


5. La gestión algorítmica de las condiciones de trabajo. 


6. Condiciones de trabajo y robótica:  botsourcing, vigilancia robótica y derechos 


fundamentales, propiedad intelectual e industrial, secreto empresarial y protección 


de datos. 


7. La regulación de la robótica desde la negociación colectiva. 


8. Conflicto colectivo y robótica: el esquirolaje tecnológico. 


9. Implicaciones de la robótica para la prevención de riesgos laborales. 


10. Robots y Seguridad Social. 


--- 


1. Robotics and industrial relations. 


2. Labor sources of robotics regulation. 


3. The impact of robotics on the concept of employment relationship. 


4. The employer before robotics: uses, practical problems and delimitation of 


responsibilities. 
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5. Algorithmic management of working conditions. 


6. Working conditions and robotics: botsourcing, robotic surveillance and fundamental 


rights, intellectual and industrial property, business secrecy and data protection. 


7. Regulation of robotics from collective bargaining. 


8. Industrial action and robotics: the technological strikebreaking. 


9. Implications of robotics for the prevention of occupational risks. 


10. Robots and Social Security. 


Aprendizaje profundo/Deep learning 


PARTE I: CONCEPTOS GENERALES 


1. Introducción a las Redes Neuronales. El perceptrón multicapa. 


2. Entrenamiento de una Red Neuronal. Cálculo de gradientes usando propagación 


inversa. 


3. Regularización. 


PARTE II: APRENDIZAJE SUPERVISADO 


1. Aprendizaje Supervisado con redes neuronales profundas. Ejemplo de aplicación. 


2. Modelado Secuencial: redes neuronales recursivas. Ejemplo de aplicación. 


PARTE III: APRENDIZAJE NO SUPERVISADO 


1. Aprendizaje no supervisado con redes neuronales profundas. Ejemplo de 


aplicación. 


2. Modelos generativos utilizando redes neuronales profundas. 


––––– 


PART I: GENERAL CONCEPTS 


1. Introduction to neural networks. The multilayer perceptron. 


2. Training of a neural network. Calculation of gradients using reverse propagation. 


3. Regularization. 


PART II: SUPERVISED LEARNING 


1. Supervised learning with deep neural networks. An introductory example. 


2. Sequential modeling: recursive neural networks. An introductory example. 


PART III: LEARNING NOT SUPERVISED 


1. Non-Supervised Learning with deep neural networks. An introductory example. 
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2. Generative models using deep neural networks. 


  


Computación masiva/Massive computing 


Programación Paralela: 


* Programación Multiprocesador/Multicore 


* Programación Paralela con Memoria Compartida (y los peligros para los datos) 


* Programación Paralela con Memoria Compartida con semáforos y bloqueo 


Programación Hibrida 


* Uso de las GPUs y su diferencia con el procesador del ordenador común. 


* Como se programan las GPUs: cuando y como se pueden utilizar. 


* Uso de técnicas avanzadas de programación en GPUs, gestión de los recursos de 


GPU. 


* COmo usar la GPU en Aprendizaje Máquina 


Programación Distribuida 


* Que es la computación distribuida y como podemos aprovecharla. 


* Uso de plataformas para programación distribuida para BigData y Aprendizaje 


Máquina 


* Casos de uso de Apache Spark para aprendizaje máquina 


––––– 


Parallel Programming: 


* Multiprocessor/Multicore Programming. 


* Parallel Programming with Shared Memory (and the dangers for data) 


* Parallel Programming with Shared Memory with traffic lights and locking 


Hybrid Programming 


* Use of GPUs and how they differ from ordinary computer processors. 


* How GPUs are programmed: when and how they can be used. 


* Use of advanced GPU programming techniques, GPU resource management. 


* How to use GPUs in Machine Learning. 


Distributed Programming 


* What is distributed computing and how can we take advantage of it? 
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* Use of distributed programming platforms for BigData and Machine Learning. 


* Use cases of Apache Spark for machine learning. 


  


Tratamiento de datos masivos/Massive data processing 


1. Regresión con dispersión en los datos 


2. Algoritmos tipo matching pursuit 


3. Optimizaciones convexas con y sin restricciones 


4. Optimizaciones con regularización L1 


5. Selección de características, compresión y reducción de la dimensionalidad 


6. Aprendizaje en línea 


7. Problemas lineales inversos con alta dispersión en los datos 


8. Aplicaciones como sistemas de recomendación, deconvolución ciega, 


clasificación de imágenes con oclusiones 


––––– 


1. Sparse regression 


2. Greedy algorithms such as matching pursuit 


3. Convex optimization with and without constraints 


4. Optimization with L1 regularization 


5. Feature selection, compression and dimensionality reduction 


6. Online learning 


7. Linear inverse problems with high sparsity 


8. Applications such as recommender systems, blind deconvolution, image 


classification with block occlusion 


  


Aplicaciones del aprendizaje automático/Machine learning applications 


PARTE I: TÉCNICAS DE ADAPTACIÓN Y LIMPIEZA DE DATOS 


1. Introducción al problema. Representación y visualización de datos. 


2. Organización e integración de bases de datos provenientes de distintas fuentes. 


3. Extracción y selección de características. Métodos de Análisis de múltiples 


variables y métodos basados en Información Mutua. 
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4. Limpieza de datos: caracterización de datos, detección e imputación de datos 


corruptos. Detección de puntos atípicos. 


PARTE II: PROCESADO DE LENGUAJE NATURAL 


5. Pipelines para procesamiento de textos. Representación vectorial de palabras y 


documentos 


6. Modelado de Tópicos: Latent Dirichlet Allocation. 


7. Introducción a los Transformers 


8. Visualización y Análisis de Grafos 


PARTE III: SISTEMAS DE RECOMENDACIÓN 


9. Sistemas de recomendación guiados por contenido. 


10. Sistemas de recomendación basados en filtrado colaborativo. ALS y Prod2Vec. 


11. DL en sistemas de recomendación: Neutral Colaborative Filtering (NCF) y 


Prod2Vec 


––––––– 


PART I: TECHNIQUES DATA CURATION AND CLEANING 


1. Problem Introduction. Data representation and visualization. 


2. Organization and integration of databases from different sources. 


3. Feature extraction and selection. Multivariate Analysis and Mutual Information 


Methods. 


4. Data cleaning: data characterization, detection and imputation of corrupt data. 


Outlier detection. 


PART II: NATURAL LANGUAGE PROCESSING 


5. Text processing pipelines. Words and documents vectorization 


6. Topic Modeling: Latent Dirichlet Allocation. 


7. Introduction to transformers 


8. Graphs visualization and analysis 


PART III: RECOMMENDATION SYSTEMS 


9. Content-based recommendation systems. 


10. Collaborative filtering recommendation systems. ALS and Prod2Vec. 


11. DL based recommendation systems: Neutral Colaborative Filtering (NCF) and 


Prod2Vec 
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Procesamiento de lenguaje natural/Natural language processing 


1. Preprocesamiento de Textos y Aplicaciones Clásicas de NLP 


2. Modelado de Tópicos 


3. Representación Vectorial de Documentos y Similitud Semántica 


4. Modelos Seq2seq para Traducción Automática 


5. Otras aplicaciones del PLN con transformadores 


6. Modelos fundacionales 


––––– 


1. Text Preprocessing and Classical NLP Applications 


2. Topic Modeling 


3. Document Vector Representation. Semantic Similarity 


4. Seq2seq models for Neural Machine Translation 


5. Other NLP applications using Transformers 


6. Foundation models 


 Sistemas de recomendación/Recommendation systems 


Introducción a los sistemas de recomendación. Tipo de datos para el diseño de un 


sistema de recomendación, clasificación de los diferentes métodos y métricas para 


su evaluación. 


Sistemas de recomendación basados en popularidad, basados en contenido y/o 


usuario. 


Filtrado colaborativo: modelos de vecindad y modelos basados en latentes 


Sistemas de recomendación basados en redes neuronales profundas: Neutral 


Collaborative Filtering (NFC) y extensiones. 


––––– 


Introduction to recommender systems. Type of data for the design of a 


recommender system, classification of the different methods and metrics for its 


evaluation. 


Popularity-based, content-based and/or user-based recommender systems. 


Collaborative filtering: neighborhood models and latent-based models. 


Deep recommender systems: Neutral Collaborative Filtering (NFC) and extensions. 


  


Programación funcional/Functional programming 


- Paradigma de programación funcional. 


- Funciones y reducción de expresiones. 


- Programación funcional y sistemas de tipos. 


- Clases de tipos. 
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- Funciones de orden superior. 


- Programación monádica. 


- Teoría de la demostración 


––––– 


- Functional programming. 


- Functions and expressions reductions. 


- Functional programming and type system. 


- Type classes. 


- Higher order functions. 


- Monadic programming. 


- Proof theory 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


600 232 234  232   


AF3 Resolución 
de Ejercicios y 


Problemas 


262  101 103 101   


AF4 
Simulaciones 


28  12 12   


AF5 
Presentaciones 


34  14 14   


AF7 Trabajo en 
equipo 


264 77   


AF8 Trabajo 
individual 


92  859 0   


AF9 Prácticas de 
laboratorio 


175  54 54   


AF15 
Actividades de 


evaluación 
presencial 


120-122  39 31-36 39   


Total 1575 525-530 529 0 0 


Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1: Exámenes 
parciales 


0% 80% 95% 


SE2 0% 60% 


SE3: Trabajos y 
proyectos 


20% 0% 60% 70% 


SE4: Informes/ 
memorias de 
prácticas 


0% 70% 80% 
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SE5: Pruebas de 
ejecución de 
tareas reales 
y/o simuladas 


20% 0% 20% 30% 


SE7:  
participación en 
clase/ 
Presentaciones 
orales 


15% 0% 30%  30% 


SE8: Resolución 
de trabajos y 
casos prácticos 


0% 80% 90% 


Observaciones La horquilla de horas en la AF15 se debe a que dos asignaturas pueden aprobarse por 
evaluación continua sin necesidad de realizar un examen final de la asignatura. Sin embargo, 
aquella parte del alumnado que no apruebe por evaluación continua tendrá que asistir a un 
examen final para superar la asignatura. Este examen conlleva un tiempo añadido presencial 
(examen) y de trabajo (preparación del examen final). La horquilla de tiempo de trabajo se 
explica en la necesidad o no de realizar ese examen final de la asignatura. 
 
La horquilla de los SE está relacionada con el mismo motivo. Para SE1, SE4 y SE8 existen 
asignaturas donde los parciales, las memorias de prácticas y la resolución de trabajos y casos 
prácticos pueden alcanzar una ponderación importante en la evaluación continua, llegando 
hasta el 80%, el 70% y el 80% respectivamente. Sin embargo, en el caso de estudiantes que 
no sigan la evaluación continua, su peso se ve reducido, en algunos casos, hasta el 0%. 
 
Para SE2, existen asignaturas que no es necesario realizar el examen final si aprueban 
mediante la evaluación continuada pero, en caso de no ser así, éste puede llegar hasta el 
60%. También existen otras asignaturas donde el peso del examen final es de 60% y es 
obligatorio para todos los estudiantes. 


 
Las horquillas correspondientes a los SE de esta materia se detallan a continuación para 
cada una de las asignaturas: 


● Aplicaciones biomédicas de la robótica: SE1-2 95-75%, SE4 25-5% 
● Aplicaciones espaciales de la robótica: SE1-2 90-70%, SE3 30-10% 
● Redes de sensores inalámbricos: SE1-2 90-70%, SE4 30-10% 
● Internet de la cosas en industria: SE1-2 70-50%, SE4 30-10%, SE8 30-10% 
● Interfaces cerebro-máquina: SE1-2 70-50%, SE4 50-30% 
● Almacenamiento de energía en sistemas autónomos: SE1-2 60-40%, SE3 35-15%, 


SE4 35-15% 
● Marco laboral de la robótica: SE3 60-40%, SE7 30-10%, SE8 40-20% 
● Prácticas de mini-robots: SE1-2 40-20%, SE4 80-60% 
● Aprendizaje profundo: SE1-2 70-50%, SE3 30-10%, SE5 30-10% 
● Computación masiva: SE4 30-10%, SE8 90-70% 
● Tratamiento de datos masivos: SE4 30-10%, SE8 90-70% 
● Aplicaciones del aprendizaje automático: SE1-2 70-50%, SE3 50-30% 
● Procesamiento de lenguaje nagural: SE1-2 70-50%, SE3 50-30% 
● Sistemas de recomendación: SE1-2 50-30%, SE3 70-50% 
● Programación funcional: SE1-2 65-45%, SE3 40-20%, SE7 25-5% 


 
 


 


 


 


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





84 
 


  
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación 


Prácticas Académicas externas/Professional internship 


 


 


Número total de 
créditos ECTS 


 6 ECTS  


Tipología  P  


Organización temporal  Cuat 7  


Nivel Materia: Asignaturas que 


componen la materia (en su caso) 


Nivel asignatura: Materia en la que 


se ubica la asignatura 


Prácticas Académicas Externas/Professional internship  


Idioma  Inglés  


Resultados del proceso de formación 


y del aprendizaje 
  


Conocimientos y 


contenidos 


  


  
Habilidades y destrezas 


S1-FT: Planificar y organizar trabajos en equipo 
tomando las decisiones correctas basadas en la 
información disponible y reuniendo datos en 
entornos digitales 


S2-FT: Utilizar la información interpretando 
datos relevantes evitando el plagio, y de acuerdo 
con las convenciones académicas y profesionales 
del área de estudio, siendo capaz de evaluar la 
fiabilidad y la calidad de dicha información 


 


  
Competencias 


C1-FT: Conocer y ser capaz de manejar 
habilidades interpersonales sobre iniciativa, 
responsabilidad, resolución de conflictos, 
negociación, etc., que se requieren en el ámbito 
profesional. 


C4-PAE: Aplicar conocimientos técnicos y 
habilidades prácticas en el ámbito de la 
ingeniería robótica, desarrollando capacidades 
de análisis, resolución de problemas y trabajo en 
equipo en un entorno profesional. 


 


Contenidos específicos de las 


asignaturas que componen la materia 


o de la asignatura 


 Prácticas Académicas externas/Professional internship 


Completar los conocimientos básicos, transversales y obligatorios 


propios del Grado con una formación laboral complementaria en 


empresas del sector. 


--- 


To complete the basic, transversal and compulsory knowledge of the 


Bachelor with a complementary job training in companies of the field. 
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Materia/Asignatura, 


Actividades 


Formativas 


Horas 


totales 


Horas 


presenciales 


Horas 


virtuales 


síncrona


s 


Horas 


virtuales 


asíncronas 


 


AF10 Estancia 
en instituciones 
colaboradoras 


para el 
desarrollo de 


prácticas 
académicas 


externas 


135 135    


AF11 
Realización de 
la memoria de 


prácticas 
académicas 


externas 


12,5 0    


AF12 
Supervisión de 


prácticas 
académicas 


externas 


2,5 2,5    


Total 150 137,5 0 0  


Sistemas de 


evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO  


SE9 Evaluación 
del tutor 


profesional de 
prácticas 


académicas 
externa 


70% 70% 


 


SE10 
Evaluación del 


tutor 
académico de 
la memoria de 


las prácticas 
académicas 


externas 


30% 30% 


 


Observaciones   
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MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación CONOCIMIENTOS EN FORMACIÓN TRANSVERSAL/TRANSVERSAL SKILLS 
Número total de 
créditos ECTS   15 


Tipología  Obligatoria 


Organización temporal  Cuat. 1, 3, 6 y 8 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


● Técnicas de expresión oral y escrita Estrategias de expresión (3 ECTS, cuat 1) 
● Competencias digitales para el uso de la información / Hojas de cálculo. Nivel 


avanzado  Competencias digitales para la ingeniería (3 ECTS, cuat 6) 
● Humanidades I y II (6 ECTS, cuat 1 y 3) 
● Habilidades profesionales interpersonales  (3 ECTS, cuat 8) 


Idioma  Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K1-FT: Conocer los principios y valores democráticos 
y de desarrollo sostenible, en particular, el respeto a 
los derechos humanos y derechos fundamentales, a 
la igualdad de género y no discriminación, a los 
principios de accesibilidad universal y cambio 
climático.  
K2-FT: Conocer contenidos básicos humanísticos, de 
expresión oral y escrita, siguiendo principios éticos y 
completando un perfil formativo multidisciplinar. 


 
Habilidades y destrezas 
 


S1-FT: Planificar y organizar trabajos en equipo 
tomando las decisiones correctas basadas en la 
información disponible y reuniendo datos en 
entornos digitales 
S2-FT: Utilizar la información interpretando datos 
relevantes evitando el plagio, y de acuerdo con las 
convenciones académicas y profesionales del área de 
estudio, siendo capaz de evaluar la fiabilidad y la 
calidad de dicha información 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


 


 
Competencias 
 


C1-FT: Conocer y ser capaz de manejar habilidades 
interpersonales sobre iniciativa, responsabilidad, 
resolución de conflictos, negociación, etc., que se 
requieren en el ámbito profesional. 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


C6: Aplicar conocimientos y técnicas de diseño, 
cálculo y puesta en marcha de sistemas, algoritmos e 
instalaciones robóticas para aplicaciones industriales 
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o de servicios bajo estándares de calidad, seguridad y 
eficiencia de recursos. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Técnicas expresión oral y escrita / Digital skills for the use of information 


El programa consta de dos bloques temáticos: el primero aborda cuestiones que, en general, 


afectan tanto a la expresión escrita como a la expresión oral, y el segundo se ocupa de 


aspectos relacionados más específicamente con esta última modalidad. El método de trabajo 


no excluye una base teórica, imprescindible para la labor que habremos de desarrollar, pero 


da prioridad a la aplicación práctica de esas enseñanzas, por lo que el programa deberá 


aplicarse en forma de seminarios o talleres, con grupos reducidos, que posibiliten esa 


práctica y la tarea de corrección inmediata y seguimiento eficaz por parte de los profesores. 


Al rigor, a la intensidad, al dinamismo y a la utilidad de la tarea pretendemos sumar su 


condición de trabajo divertido y estimulante, de manera que el alumno compruebe 


eficazmente sus avances y sus logros. 


1. Cómo organizar los contenidos 


La página en blanco: ¿por dónde empezar? 


Ya sé de qué quiero hablar: ¿cómo organizo ahora el contenido? 


Introducción y conclusión: dos partes fundamentales de la exposición. 


2. El buen uso del lenguaje 


La frase bien construida. 


Consejos para utilizar el vocabulario correctamente. 


Norma y uso de la lengua: lo que se puede y lo que no se debe decir. 


3. La expresión escrita 


La estructura del texto escrito: el párrafo. 


Coherencia y cohesión. 


La escritura creativa al alcance de todos. 


La revisión del texto. 


4. La expresión oral 


Pronunciación y entonación. 


El diálogo. 


El trabajo en grupo ante una presentación oral pública. Requisitos previos. Distribución de 


tareas y papeles. 


Aspectos formales de la presentación. 


La organización del discurso. Estructura de las intervenciones. 


El uso de la palabra y la entonación. Aspectos que deben tenerse en cuenta y aspectos que 


deben evitarse. 


La importancia de la gestualidad en la exposición. 


La improvisación de situaciones. 
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La entrevista. 


Estrategias de expresión 


El objetivo fundamental de esta asignatura es que los y las estudiantes adquieran las 


habilidades necesarias para expresarse correctamente, tanto de manera oral como escrita, 


y atendiendo también a los distintos soportes, como la comunicación interpersonal o en la 


red.  


Los conocimientos básicos que se pretenden conseguir son los siguientes: comprender un 


texto escrito; aprender a redactar un texto; preparar una exposición oral. Por otro lado, los 


conocimientos avanzados que se pretenden conseguir son los siguientes: trabajar sobre un 


texto escrito y sus contenidos; elaborar un resumen; aprender a redactar distintos tipos de 


textos; aprender a estructurar una intervención oral; aprender técnicas de comunicación en 


la red; aprender a trabajar tanto de manera individual como en grupo; atender al lenguaje 


inclusivo. 


 


The main objective of this course is that students acquire the necessary skills to express 


themselves correctly, both orally and in writing, and taking into account the different media, 


such as interpersonal communication or online as well. The basic skills to be acquired are the 


following: understanding a written text; learning how to write a text; preparing an oral 


presentation. On the other hand, the advanced skills to be achieved are the following: 


working on a written text and its contents; writing a summary; learning to write different 


types of texts; learning to structure an oral presentation; learning some skills to 


communicate adequately on the net; learning to work both individually and in groups; paying 


attention to inclusive language 


 


Contenidos digitales para el uso de la información/ Spreadsheets, advanced level 


TEMA 1. IDENTIFICAR INFORMACIÓN FIABLE EN LA SOCIEDAD DIGITAL 


La información, su exceso y la desinformación. Riesgos y oportunidades de la información en 


la sociedad digital. El uso crítico, reflexivo y proactivo de la información digital. Las fuentes 


de información: identificación, selección y evaluación. Nuevos espacios de interacción con el 


conocimiento. Las redes sociales como fuente de información científica. 


TEMA 2. RECUPERAR Y ORGANIZAR LA INFORMACIÓN 


Principios y estrategias de recuperación eficiente de la información en el entorno digital. 


Conocimiento y uso de las principales plataformas y vías de acceso a los recursos digitales de 


información: generales y especializados. Herramientas para la organización de la información 


y la gestión bibliográfica. 


TEMA 3. USAR ÉTICAMENTE LA INFORMACIÓN 


Uso ético de la información: Ética y propiedad intelectual. El trabajo académico sin plagio. 


Crear y gestionar citas y referencias bibliográficas en los trabajos académicos. Cómo 


presentar y ordenar las referencias bibliográficas. Herramientas de análisis automático de 


originalidad para la prevención del plagio. 


 


Hoja de cálculo. Nivel avanzado 
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Conocimientos avanzados de hojas de cálculo: crear libros y hojas, editar formatos, trabajar 


con tablas, fórmulas y gráficos, análisis de datos, representar información y automatizar 


tareas. 


 


Competencias digitales para la Ingeniería/ Digital Skills for Engineering 
Incluye cuatro bloques de contenidos: cómo evaluar la credibilidad y fiabilidad de la 
información en entornos digitales; cómo buscar, recoger y organizar la información; uso 
ético de la información; uso de la inteligencia artificial aplicada a la creación de 
contenidos. 


Four main content units are included: how to assess the credibility and reliability of 
information in digital environments; how to search, collect, and organize the information; 
ethical use of information; the use of artificial intelligence applied to content creation. 


 


Habilidades profesionales interpersonales/ Soft skills 


El catálogo de actividades desarrolla habilidades, conocimientos y herramientas que se 
suman a la formación académica con el fin de preparar al estudiantado en las destrezas 
eminentemente prácticas que exige el mercado laboral y profesional. Dicho catálogo se 
revisa anualmente para mejorarlo y adaptarlo continuamente a las necesidades que 
demanda la sociedad.  


Entre otras habilidades, se incluyen las relativas a liderazgo, motivación, negociación, 
gestión del tiempo, interacción personal y comunicación, resolución de conflictos, trabajo 
en equipo, creatividad e innovación, análisis y toma de decisiones, emprendimiento, etc. 


The catalogue of activities develops skills, knowledge and tools that are added to the 
academic training in order to prepare students in the eminently practical skills demanded 
by the labour and professional market. This catalogue is reviewed annually to 
continuously improve and adapt it to the needs demanded by society.  
 
It includes skills as leadership, motivation, negotiation, time management, personal 
interaction and communication, conflict resolution, teamwork, creativity and innovation, 
analysis and decision making or entrepreneurship, among others. 
 
Humanidades/ Humanities 


Los cursos proporcionan al estudiantado una formación vinculada al ámbito de las 


humanidades. El catálogo de cursos cuya vigencia oscila entre los dos y tres cursos 


académicos da una idea del dinamismo de la oferta y la mejora continua, fruto de su 


revisión. Dicho catálogo incluye las competencias principales que la Universidad Carlos III 


tiene en las disciplinas humanísticas, debiéndose adscribir los cursos a uno de los 


siguientes ámbitos temáticos o dominios de las disciplinas humanísticas y de la cultura 


científica: 


•         Arte 


•         Artes escénicas 


•         Cine y comunicación  


•         Cultura científica y sostenibilidad 


•         Estudios culturales 


•         Estudios de género e igualdad 


•         Estudios religiosos 


•         Filosofía 


•         Geografía y urbanismo  
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•         Historia 


•         Humanidades digitales 


•         Lengua  


•         Literatura 


•         Política, valores democráticos y sociedad 


  


The courses provide students with training linked to the humanities. The course catalogue, 


which is valid for between two and three academic years, gives an idea of the dynamism 


of the offer and the continuous improvement resulting from its revision. This catalogue 


includes the main competencies that Universidad Carlos III has in the humanistic 


disciplines, and the courses must be assigned to one of the following thematic areas or 


domains of the humanistic disciplines and scientific culture: 


  


•         Art 


•         Performing arts 


•         Cinema and communication 


•         Scientific culture and sustainability 


•         Cultural Studies 


•         Gender and equality studies 


•         Religious studies 


•         Philosophy 


•         Geography and urban planning 


•         History 


•         Digital humanities 


•         Language 


•         Literature 


•         Politics, democratic values and society 


 
 


 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF1 Lección 
Magistral 


45 45   


AF2 
Seminarios-


Talleres 


34 34   


AF3 
Resolución 


de Ejercicios 
y Problemas 


9 9   


AF4 
Simulaciones 


7 7   


AF5 
Presentacione


s 


15 15   


AF7 Trabajo 
en equipo 


44 4   


AF8 Trabajo 
individual 


215 0   


AF16 Debates 10 10   
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 AF17 
Visualización y 


análisis de 
videos 


6 6   


Total 385 130 0 0 


Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE1 Exámenes 
parciales 


20% 55% 


SE3 Trabajos y 
proyectos 


0% 80% 


SE7 
Participación 


en clase 
0% 5% 


Observaciones  


 


 


 
MATERIA /ASIGNATURA 


Denominación TRABAJO FIN DE GRADO/ BACHELOR THESIS 
Número total de 
créditos ECTS 12 ECTS 


Tipología TFG 


Organización temporal Cuat. 8 


Nivel Materia: Asignaturas 
que componen la materia 
(en su caso) 


Nivel asignatura: Materia 
en la que se ubica la 
asignatura 


 
● Trabajo Fin de Grado/ Bachelor Thesis 


Idioma Inglés 


Resultados del proceso de 
formación y del 
aprendizaje 


 


 
Conocimientos y contenidos 
 
 


K1-FT: Conocer los principios y valores democráticos 
y de desarrollo sostenible, en particular, el respeto a 
los derechos humanos y derechos fundamentales, a 
la igualdad de género y no discriminación, a los 
principios de accesibilidad universal y cambio 
climático.  


 
Habilidades y destrezas 
 


S2-FT: Utilizar la información interpretando datos 
relevantes evitando el plagio, y de acuerdo con las 
convenciones académicas y profesionales del área de 
estudio, siendo capaz de evaluar la fiabilidad y la 
calidad de dicha información 


S6: Utilizar lenguajes de programación, sistemas 
operativos, algoritmos, herramientas informáticas de 
modelado y simuladores y programas informáticos 
propios de la ingeniería robótica. 


S13: Interpretar información técnica con el fin último 
de lograr aplicaciones robóticas industriales, 
autónomas y flexibles. 
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Competencias 
 


C2: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


C5-TFG: Desarrollar un trabajo individual y original, en 
el ámbito de la ingeniería robótica en el que se 
sinteticen e integren los conocimientos, habilidades y 
competencias adquiridos en las enseñanzas, incluida 
su defensa ante un tribunal universitario. 


C6: Aplicar conocimientos y técnicas de la ingeniería 
para resolver problemas del área del ámbito de la 
ingeniería robótica en diferentes situaciones 
profesionales o entornos tecnológicos cambiantes 
presentando la solución de forma profesional 
mediante los conocimientos, habilidades, 
herramientas y estrategias adquiridas. 


C7: Utilizar correctamente información legal y 
técnica, así como especificaciones, reglamentos y 
normas de obligado cumplimiento, en el ámbito de la 
robótica para la redacción y presentación de 
documentos de una forma profesional. 


Contenidos específicos de 


las asignaturas que 


componen la materia o de la 


asignatura 


Trabajo Fin de Grado/Bachelor Thesis 


 


Ejercicio original en inglés a presentar y defender ante un tribunal universitario, consistente 


en un proyecto integral del ámbito de la ingeniería robótica, de naturaleza profesional, en el 


que se sinteticen las competencias adquiridas en las enseñanzas, o en un trabajo de carácter 


innovador de desarrollo de una idea, un prototipo o un modelo, en alguno de los ámbitos de 


competencia del Grado. 


--- 


Original exercise in English to present and defend before a university court, consisting of a 


comprehensive project in the field of robotic engineering, of a professional nature, in which 


the competences acquired in teaching are synthesized, or in an innovative development 


work of an idea, a prototype or a model, in any of the fields of competence of the Degree. 


 
 
 
 
 
 
 
 


 
Materia/Asignatura, 


Actividades 
Formativas 


Horas totales 
Horas 


presenciales 
Horas 
virtuales 
síncronas 


Horas 
virtuales 


asíncronas 


AF6 Tutorías 10 10   


AF13 Trabajo 
individual 


sobre el TFG 


289 0   


AF14 
Presentación 
Oral del TFG 


1 1   


Total 300 11 0 0 
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Sistemas de 
evaluación 


MÍNIMO MÁXIMO 


SE11 
Evaluación 


final oral del 
Trabajo Fin de 


Grado 
(evaluación de 
la memoria y 
presentación 


oral) 


80% 80% 


 


SE12 
Evaluación del 


tutor del 
trabajo fin de 


grado 


20% 20% 


Observaciones  
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A continuación, se adjunta una matriz de cruce de los Ras del título frente a las materias/asignaturas que los desarrollan: 


 


  Conocimientos (Knowledge) 


Asignatura 
K1-
FT 


K2-
FT 


K3-
FB 


K4-
FB 


K5-
FB 


K
6 


K
7 


K
8 


K69-
FB 


K1
0 


K711-
FB 


K8 
K12 


K9 
K13 


K1
4 


K1
5 


K1
6 


K1
7 


K1
8 


K1
0 


K1
1 


KOPT
-1 


Álgebra Lineal     X                                     


Cálculo     X                                     


Competencias 
Digitales para la 
Ingeniería X                                         


Física I       X                                   


Introducción a la 
Robótica           X                   X     X     


Programación         X                                 


Ampliación de 
Matemáticas     X                                     


Estructura de Datos y 
Algoritmos         X                                 


Física II       X                                   


Fundamentos de 
Ingeniería Eléctrica               X                           


Humanidades I X X                                       


Estrategias de 
expresión X X                                       


Diseño de Sistemas 
Telemáticos                   X                       


Expresión Gráfica                     X                     


Fundamentos de 
Ingeniería Electrónica             X                             


Ingeniería de Control 
I                       X                   


Señales y Sistemas                   X                       
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  Conocimientos (Knowledge) 


Asignatura 
K1-
FT 


K2-
FT 


K3-
FB 


K4-
FB 


K5-
FB 


K
6 


K
7 


K
8 


K69-
FB 


K1
0 


K711-
FB 


K8 
K12 


K9 
K13 


K1
4 


K1
5 


K1
6 


K1
7 


K1
8 


K1
0 


K1
1 


KOPT
-1 


Estadística     X                                     


Fundamentos de 
Gestión Empresarial                 X                         


Fundamentos de 
Mecánica de 
Máquinas                                 X         


Instrumentación 
Electrónica             X                             


Robótica Industrial                         X           X     


Sistemas en Tiempo 
Real                         X         X       


Actuadores y 
Sensores para 
Robótica                       X X                 


Aprendizaje 
Automático                         X                 


Fundamentos de 
Comunicaciones 
Digitales                   X                       


Humanidades II X X                                       


Máquinas Eléctricas               X                           


Microprocesadores y 
Microcontroladores             X           X                 


Programación de 
Robots                                           


Toma de Decisión 
Inteligente en 
Robótica                         X                 


Automatización 
Industrial                       X                   


Ingeniería de Control 
II                       X X                 
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  Conocimientos (Knowledge) 


Asignatura 
K1-
FT 


K2-
FT 


K3-
FB 


K4-
FB 


K5-
FB 


K
6 


K
7 


K
8 


K69-
FB 


K1
0 


K711-
FB 


K8 
K12 


K9 
K13 


K1
4 


K1
5 


K1
6 


K1
7 


K1
8 


K1
0 


K1
1 


KOPT
-1 


Materiales para 
Robots                             X             


Redes y Protocolos 
de Comunicación                   X                       


Resistencia de 
Materiales                           X               


Visión por 
Computador                         X                 


Arquitecturas de 
Control de Robots                       X X                 


Ciberseguridad en 
Robótica                   X                       


Habilidades 
Profesionales 
Interpersonales X X                                       


Interacción Humano-
Robot                         X     X       X   


Robots Colaborativos                         X           X     


Sistemas Flexibles de 
Producción                       X                   


Robótica blanda                       X X           X     


Proyecto de 
ingeniería robótica                                           


Aplicaciones 
biomédicas de la 
robótica                                     X   X 


Prácticas de 
Minirobots                         X           X     


Prácticas Académicas 
Externas                                           


Redes de sensores 
inalámbricos                   X                     X 
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  Conocimientos (Knowledge) 


Asignatura 
K1-
FT 


K2-
FT 


K3-
FB 


K4-
FB 


K5-
FB 


K
6 


K
7 


K
8 


K69-
FB 


K1
0 


K711-
FB 


K8 
K12 


K9 
K13 


K1
4 


K1
5 


K1
6 


K1
7 


K1
8 


K1
0 


K1
1 


KOPT
-1 


Ética e Implicación 
Social en la Robótica                               X           


Manipuladores 
Móviles                       X X           X     


Robots Sociales                         X     X     X     


Trabajo Fin de Grado X                                         


Almacenamiento de 
energía en sistemas 
autónomos                                         X 


Aplicaciones 
Espaciales de la 
Robótica                                     X   X 


Internet de las Cosas 
en Industria                                         X 


Interfaces Cerebro-
Máquina                                       X X 


Marco Laboral de la 
Robótica                               X         X 


Aprendizaje 
profundo                                         X 


Computación masiva                                         X 


Tratamiento de datos 
masivos                                         X 


Aplicaciones del 
aprendizaje 
automático                                         X 


Procesamiento de 
lenguaje nagural                                         X 


Sistemas de 
recomendación                                         X 


Programación 
funcional                                         X 
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  Habilidades (Skills)       


Asignatura 
S1-
FT 


S2-
FT 


S3-
FB 


S4-
FB 


S
5 


S
6 


S
7 


S
8 


S9-
FB 


S1
0 


S1
1 


S11 
S12 


S12 
S13 


S1
3 


S1
4 


S1
5 S16 S17 S18 


Álgebra Lineal     X     X               X           


Cálculo     X     X               X           


Competencias 
Digitales para la 
Ingeniería X X       


X 


              


  


          


Física I       X   X               X           


Introducción a la 
Robótica           


X 
              


  
      X   


Programación           X     X         X           


Ampliación de 
Matemáticas     X     


X 
              


X 
          


Estructura de Datos y 
Algoritmos           


X 
    X         


X 
          


Física II       X   X               X           


Fundamentos de 
Ingeniería Eléctrica         X 


X 
              


X 
          


Humanidades I                                       


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





99 
 


  Habilidades (Skills)       


Asignatura 
S1-
FT 


S2-
FT 


S3-
FB 


S4-
FB 


S
5 


S
6 


S
7 


S
8 


S9-
FB 


S1
0 


S1
1 


S11 
S12 


S12 
S13 


S1
3 


S1
4 


S1
5 S16 S17 S18 


Estrategias de 
expresión           


X 
              


  
          


Diseño de Sistemas 
Telemáticos           


X 
X X           


X 
          


Expresión Gráfica           X               X           


Fundamentos de 
Ingeniería Electrónica           


X 
              


X 
        X 


Ingeniería de Control I           X       X       X           


Señales y Sistemas           X               X           


Estadística     X     X               X           


Fundamentos de 
Gestión Empresarial           


X 
              


X 
          


Fundamentos de 
Mecánica de 
Máquinas           


X 


              


X 


    X     


Instrumentación 
Electrónica           


X 
              


X 
        X 


Robótica Industrial           X               X           


Sistemas en Tiempo 
Real           


X 
  X           


X 
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  Habilidades (Skills)       


Asignatura 
S1-
FT 


S2-
FT 


S3-
FB 


S4-
FB 


S
5 


S
6 


S
7 


S
8 


S9-
FB 


S1
0 


S1
1 


S11 
S12 


S12 
S13 


S1
3 


S1
4 


S1
5 S16 S17 S18 


Actuadores y Sensores 
para Robótica         X 


X 
              


X 
          


Aprendizaje 
Automático           


X 
              


X 
          


Fundamentos de 
Comunicaciones 
Digitales           


X 


X             


X 


          


Humanidades II                                       


Máquinas Eléctricas         X X               X           


Microprocesadores y 
Microcontroladores           


X 
              


X 
        X 


Programación de 
Robots           


X 
  X           


  
          


Toma de Decisión 
Inteligente en 
Robótica           


X 


              


  


          


Automatización 
Industrial           


X 
      X X     


X 
X         


Ingeniería de Control II           X       X       X           


Materiales para 
Robots           


X 
              


X 
  X       


C
SV


: 9
88


26
77


43
99


49
85


44
65


12
31


4 
- V


er
ifi


ca
bl


e 
en


 h
ttp


s:
//s


ed
e.


ed
uc


ac
io


n.
go


b.
es


/c
id


 y
 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=988267743994985446512314





101 
 


  Habilidades (Skills)       


Asignatura 
S1-
FT 


S2-
FT 


S3-
FB 


S4-
FB 


S
5 


S
6 


S
7 


S
8 


S9-
FB 


S1
0 


S1
1 


S11 
S12 


S12 
S13 


S1
3 


S1
4 


S1
5 S16 S17 S18 


Redes y Protocolos de 
Comunicación           


X 
X             


X 
          


Resistencia de 
Materiales           


X 
            X 


X 
          


Visión por 
Computador           


X 
              


  
          


Arquitecturas de 
Control de Robots           


X 
      X       


X 
          


Ciberseguridad en 
Robótica           


X 
X         X   


X 
          


Habilidades 
Profesionales 
Interpersonales X         


  


              


  


          


Interacción Humano-
Robot           


X 
              


  
      X   


Robots Colaborativos           X               X           


Sistemas Flexibles de 
Producción           


X 
        X     


X 
X         


Robótica blanda           X       X                   


Proyecto de ingeniería 
robótica           


  
        X       X         
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  Habilidades (Skills)       


Asignatura 
S1-
FT 


S2-
FT 


S3-
FB 


S4-
FB 


S
5 


S
6 


S
7 


S
8 


S9-
FB 


S1
0 


S1
1 


S11 
S12 


S12 
S13 


S1
3 


S1
4 


S1
5 S16 S17 S18 


Aplicaciones 
biomédicas de la 
robótica           


X 


                          


Prácticas de 
Minirobots           


X 
              


  
          


Prácticas Académicas 
Externas X X       


  
              


  
          


Redes de sensores 
inalámbricos           


X 
X             


  
          


Ética e Implicación 
Social en la Robótica           


  
              


  
      X   


Manipuladores 
Móviles           


X 
              


X 
          


Robots Sociales           X                       X   


Trabajo Fin de Grado   X       X               X           


Almacenamiento de 
energía en sistemas 
autónomos           


X 


              


  


          


Aplicaciones 
Espaciales de la 
Robótica           


X 


              


  


          


Internet de las Cosas 
en Industria           


X 
X             
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  Habilidades (Skills)       


Asignatura 
S1-
FT 


S2-
FT 


S3-
FB 


S4-
FB 


S
5 


S
6 


S
7 


S
8 


S9-
FB 


S1
0 


S1
1 


S11 
S12 


S12 
S13 


S1
3 


S1
4 


S1
5 S16 S17 S18 


Interfaces Cerebro-
Máquina           


X 
              


  
          


Marco Laboral de la 
Robótica           


  
              


  
      X   


Aprendizaje profundo           X                           


Computación masiva           X   X                       


Tratamiento de datos 
masivos           


X 
              


  
          


Aplicaciones del 
aprendizaje 
automático           


X 


              


  


          


Procesamiento de 
lenguaje natural           


X 
                          


Sistemas de 
recomendación           


X 
                          


Programación 
funcional           


X 
  X                       
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  Competencias (Competence) 


Asignatura C1-FT C2 C3 C4-PAE 
C5-
TFGETETFGGT1 C6 C7 C8 COPT-1 


Álgebra Lineal   X               


Cálculo   X               


Competencias Digitales para la Ingeniería   


X 


              


Física I   X               


Introducción a la Robótica   X       X       


Programación   X               


Ampliación de Matemáticas   X               


Estructura de Datos y Algoritmos   X               


Física II   X               


Fundamentos de Ingeniería Eléctrica   


X 


              


Humanidades I           X       


Estrategias de expresión                   


Diseño de Sistemas Telemáticos   X               


Expresión Gráfica   X               


Fundamentos de Ingeniería Electrónica   


X 
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  Competencias (Competence) 


Asignatura C1-FT C2 C3 C4-PAE 
C5-
TFGETETFGGT1 C6 C7 C8 COPT-1 


Ingeniería de Control I   X               


Señales y Sistemas   X               


Estadística   X               


Fundamentos de Gestión Empresarial   


X 


              


Fundamentos de Mecánica de Máquinas   


X 


              


Instrumentación Electrónica   X               


Robótica Industrial   X       X X X   


Sistemas en Tiempo Real   X               


Actuadores y Sensores para Robótica   


X 


              


Aprendizaje Automático   X               


Fundamentos de Comunicaciones Digitales   


X 


              


Humanidades II           X       


Máquinas Eléctricas   X               


Microprocesadores y Microcontroladores   


X 
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  Competencias (Competence) 


Asignatura C1-FT C2 C3 C4-PAE 
C5-
TFGETETFGGT1 C6 C7 C8 COPT-1 


Programación de Robots   X       X       


Toma de Decisión Inteligente en Robótica   


X 


      X       


Automatización Industrial   X           X   


Ingeniería de Control II   X               


Materiales para Robots   X               


Redes y Protocolos de Comunicación   


X 


              


Resistencia de Materiales   X               


Visión por Computador   X       X       


Arquitecturas de Control de Robots   X               


Ciberseguridad en Robótica   X               


Habilidades Profesionales Interpersonales X 


X 


              


Interacción Humano-Robot   X       X       


Robots Colaborativos   X       X X     


Sistemas Flexibles de Producción   X       X   X   


Robótica blanda   X       X       
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  Competencias (Competence) 


Asignatura C1-FT C2 C3 C4-PAE 
C5-
TFGETETFGGT1 C6 C7 C8 COPT-1 


Proyecto de ingeniería robótica   X X       X     


Aplicaciones biomédicas de la robótica   


X 


      X     X 


Prácticas de Minirobots   X       X       


Prácticas Académicas Externas X     X   X       


Redes de sensores inalámbricos   X       X     X 


Ética e Implicación Social en la Robótica   


X 


      X X     


Manipuladores Móviles   X       X       


Robots Sociales   X       X       


Trabajo Fin de Grado   X     X X X     


Almacenamiento de energía en sistemas autónomos   


X 


      X     X 


Aplicaciones Espaciales de la Robótica   


X 


      X     X 


Internet de las Cosas en Industria   X       X   X X 


Interfaces Cerebro-Máquina   X       X     X 


Marco Laboral de la Robótica   X       X X   X 


Aprendizaje profundo   X       X     X 
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  Competencias (Competence) 


Asignatura C1-FT C2 C3 C4-PAE 
C5-
TFGETETFGGT1 C6 C7 C8 COPT-1 


Computación masiva   X       X     X 


Tratamiento de datos masivos   X       X     X 


Aplicaciones del aprendizaje automático   


X 


      X     X 


Procesamiento de lenguaje nagural   


X 


      X     X 


Sistemas de recomendación   X       X     X 


Programación funcional   X       X     X 
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A continuación, se incluye una tabla que detalla la equivalencia entre las antiguas 
competencias y los nuevos Resultados de Aprendizaje: 


 


Competencias  Resultados de Aprendizaje 


Básicas  


CB1 
Las Competencias Básicas recogidas en la anterior memoria del 
GIR estaban definidas en el anterior Real Decreto que ha sido 
derogado por el nuevo Real Decreto 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. 


 


CB2 


CB3 


CB4 


CB5 


Generales 


Las antiguas Competencias Generales (CG) han sido adaptadas a 
RA y su vinculación con las asignaturas ha sido revisada para 
hacerla más coherente con los contenidos concretos de cada 
asignatura. A modo de ejemplo, cabe mencionar la adaptación de 
CG1 como conocimientos de materias básicas, y CG4 como 
habilidades de resolución de problemas.  


CG1 


K3-FB 


K4-FB 


K5-FB 


K9-FB 


K11-FB 


C2 


CG2 S15 


CG3 C6 


CG4 


S3-FB 


S4-FB 


S5 


S6 


S7 


S8 


S9-FB 


S10 
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S12 


S13 


S16 


CG5 S6 


CG6 C7 


CG7 C2 


CG8 S19 


CG9 K9-FB 


Transversales   


CT1 


Las Competencias Transversales recogidas en la anterior 
memoria del GIR han sido modificadas para adaptarse a lo 
establecido en el artículo 4 del nuevo RD 820. Los nuevos RA 
fueron aprobados por Consejo de Gobierno de la UC3M el 14 de 
septiembre de 2023. 
 
K1-FT. Conocer los principios y valores democráticos y de 
desarrollo sostenible, en particular, el respeto a los derechos 
humanos y derechos fundamentales, a la igualdad de género y no 
discriminación, a los principios de accesibilidad universal y 
cambio climático. 
K2-FT. Conocer contenidos básicos humanísticos, de expresión 
oral y escrita, siguiendo principios éticos y completando un perfil 
formativo multidisciplinar. 
C1-FT. Conocer y ser capaz de manejar habilidades 
interpersonales sobre iniciativa, responsabilidad, resolución de 
conflictos, negociación, etc., que se requieren en el ámbito 
profesional. 


CT2 


CT3 


CT4 


CT5 


Específicas  


CE1 
K12 


S10 


CE2 


K5-FB 


K13 


S6 


S9-FB 


CE3 S7 


CE4 S7 


CE5 
S6 


S7 
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S8 


S10 


CE6 S8 


CE7 


K4-FB 


S18 


S13 


CE8 S20 


CE9 S5 


CE10 K9-FB 


CE11 S17 


CE12 S20 


CE13 S20 


CE14 S13 


CE15 S16 


CE16 K19 


CE17 S12 


CE18 S16 


CE19 S3-FB 


CE20 S3-FB 


CE21 
K4-FB 


S4-FB 


CE22 C8 


CE23 S19 


CE24 K20 


CETFG1 C5-TFG 
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5. PERSONAL ACADÉMICO Y DE APOYO A LA DOCENCIA 


5.1. Perfil básico del profesorado 


5.1.a) Información básica de estructuración de grupos de docencia. 


 


El Consejo de Gobierno celebrado el pasado 14 de julio de 2025 aprobó un nuevo modelo 
docente para la EPS de cara al próximo curso académico 2026/2027. Este modelo conlleva 
una modificación en la organización horaria de la EPS. 
 
El modelo busca superar la tradicional distribución entre teoría y práctica permitiendo ajustar 
la distribución de las distintas actividades formativas a las sesiones según las necesidades 
concretas de cada asignatura y se caracteriza por su gran flexibilidad para adaptarse a las 
necesidades de las distintas asignaturas, que cobra especial relevancia en el Grado en 
Ingeniería Robótica donde existen asignaturas de muy distinta naturaleza aportando esa 
interdisciplinariedad que caracteriza a este Grado. 
 
Los aspectos fundamentales, para una asignatura de 6 ECTS, se resumen a continuación:  
 


● Se pasa de 2 a 3 sesiones diarias. 
● Cada sesión tendrá una duración de 90 minutos (1,5 horas por ECTS), salvo las sesiones 


de laboratorio que, a diferencia de las clases teóricas/problemas, tendrán una 
duración de 100 minutos (1,66 horas por ECTS).  


● El número de sesiones recibidas por el estudiantado será de 32, con independencia de 
la carga de prácticas de laboratorio, que puede oscilar, cuando esté así prevista en la 
asignatura, entre 4 y 8 sesiones. 


● Se podrán impartir hasta 3 sesiones semanales por asignatura (incluyendo las 
prácticas) hasta cubrir el máximo de 32 sesiones. 


 
 
De acuerdo con este nuevo modelo docente y en función del número de plazas verificadas 
(50 estudiantes), se establece un grupo único, sin perjuicio de la creación de subgrupos para 
las prácticas de laboratorios en aquellas asignaturas en que sea necesario. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


C
SV


: 9
88


26
73


18
04


04
29


79
43


88
75


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=988267318040429794388752





2 


 


TABLA 5A. AGRUPACIONES DE ESTUDIANTES 


 


  GRUPO PRINCIPAL SUBGRUPOS LABORATORIOS 


Modalidad Nº Grupos Nº Estudiantes/grupo Nº Grupos Nº Estudiantes/grupo* 


Presencial 1 50 2 25 


25 


* Los estudiantes se dividirán en los subgrupos indicados en las asignaturas con “Prácticas de laboratorios”. 


 


Tal como se ha comentado anteriormente en el apartado 3, la docencia de este Grado es 
completamente en inglés. En este sentido la UC3M se ha caracterizado por tener una amplia 
oferta de estudios en inglés o bilingües (inglés y español). Tiene, por lo tanto, una amplia 
experiencia en este sentido como se puede observar en la siguiente página Web: 


https://www.uc3m.es/grado/uc3m-plus/estudiar-ingles 


Conviene destacar que la mayor parte del profesorado de la Universidad tiene acreditada una 
amplia experiencia profesional en el ámbito internacional tanto en cuanto a la publicación de 
artículos de investigación, la participación en congresos o conferencias internacionales e 
incluso en la colaboración con otras Universidades extranjeras en el ámbito docente o de 
investigación donde el idioma natural de trabajo es el inglés. 


Consecuentemente, la Universidad tiene experiencia acreditada en la impartición de docencia 
en idioma inglés y, para ello, garantiza que el profesorado responsable de las asignaturas 
que se imparten en dicho idioma posee el nivel equivalente correspondiente al nivel C1 del 
marco común europeo de referencia 


 


5.1.b) Información básica sobre la previsión de docencia para supervisión de 
prácticas académicas y TFG/TFM 


 


TABLA 5B. PRÁCTICAS ACADÉMICAS EXTERNAS Y DIRECCIÓN DE TFG/TFM 


Modalidad 


Actividad del Profesor Conjunto de horas en el 
título de dedicación del 
profesor 


Horas de dedicación 
media por estudiante 
destinadas  


 


Presencial Dirección de TFG/TFM 500 10 


Supervisión Prácticas 
externas 


31,25 125 2,5 
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5.1.c) Estructura de profesorado 


TABLA 5C. RESUMEN DEL PROFESORADO ASIGNADO AL TÍTULO 


 


Categoría Núm 
ECTS 


Asignados 


Horas de 
Act 


docentes 
Totales 


Horas de Act 
Docentes 


Presenciales 
Doctores Acreditados 


CATEDRATICOS 3 17,10 598,50 168,00 3 3 


TITULAR 11 65,99 2.309,73 620,93 11 11 


VISITANTE 8 27,99 979,61 261,57 8 1 


AYUDANTE DOCTOR 16 70,52 2.468,16 671,22 16 0 


ASOCIADO 10 62,40 2.184,00 564,69 2 0 


OTRO PERSONAL CONTRATADO (POST 
DOC) 3 11,50 402,50 106,83 3 0 


OTRO PERSONAL CONTRATADO (FPU, FPI) 7 11,50 402,50 118,42 1 0 


 TOTAL 58 267,00 9.345,00 2.511,65 44 15 


 


 


Categoría Núm 
ECTS 


Asignados 


Horas de 
Act 


docentes 
Totales 


Horas de Act 
Docentes 


Presenciales 
Doctores Acreditados 


CATEDRATICOS 3 18,0 630 160 167 3 3 


TITULAR 11 68,1 2383 633 638 11 11 


VISITANTE 4 18,1 634 171  172 4 1 


AYUDANTE DOCTOR 15 70,7 2474 672 669 15 0 


ASOCIADO 10 13 71,6 2506 646 647 3 0 


OTRO PERSONAL CONTRATADO (POST 
DOC) 2 11,0 385 97 100 2 0 


OTRO PERSONAL CONTRATADO (FPU, FPI) 4 9,5 333 93 97 0 0 


 TOTAL 49 52 267 9345 2472 2491 38 15 


 


La coordinación del título será asumida por un profesor permanente de universidad con 
experiencia docente e investigadora suficiente en uno de los ámbitos de conocimiento con 
mayor peso relativo en el título. 
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5.2. Perfil detallado del profesorado 
5.2.a) Especificación del profesorado asignado al título 


 


La participación prevista del profesorado se ha realizado teniendo en cuenta los créditos de las materias incluidas en el plan de estudios, y sin 
perjuicio de que esta distribución pueda ser susceptible de pequeñas modificaciones en el futuro, ya que puede haber más de un Departamento 
con profesorado capacitado para la impartición de las materias del plan de estudios. 


 


TABLA 5D. DETALLE DEL PROFESORADO ASIGNADO AL TÍTULO. INFORMACIÓN BÁSICA Y DOCENCIA ASIGNADA POR PERFIL. 


 


PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
TFG/PA


E 
Área de conocimiento Categoría 


Doctorad
o 


Acreditació
n 


Nivel Idioma 
Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
1   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 


FUNDAMENTOS DE COMUNICACIONES 
DIGITALES 2,6 91 24 


PERFIL 
1   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 REDES DE SENSORES INALÁMBRICOS 3,0 105 32 


PERFIL 
2 * TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 APRENDIZAJE PROFUNDO  6,0 210 51 


PERFIL 
3   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 COMPUTACIÓN MASIVA 6,0 210 56 


PERFIL 
3   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 TRATAMIENTO DE DATOS MASIVOS 6,0 210 56 


PERFIL 
4   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 


APLICACIONES DEL APRENDIZAJE 
AUTOMÁTICO 6,0 210 50 


PERFIL 
4   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 PROCESAMIENTO DE LENGUAJE NATURAL 6,0 210 51 


PERFIL 
4   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 SISTEMAS DE RECOMENDACIÓN 3,0 105 24 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
5   CIENCIA E ING.DE MATERIALES E ING. QCA. 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 MATERIALES PARA ROBOTS 3,0 105 31 


PERFIL 
6   


MECANICA DE MEDIOS CONT.Y T. 
ESTRUCTURAS 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 RESISTENCIA DE MATERIALES 3,0 105 28 


PERFIL 
7   INGENIERÍA AEROESPACIAL 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 APLICACIONES ESPACIALES DE LA ROBÓTICA 3,0 105 27 


PERFIL 
8   


DERECHO SOCIAL E INTERNACIONAL 
PRIVADO 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 MARCO LABORAL DE LA ROBÓTICA 3,0 105 24 


PERFIL 
9   BIOINGENIERIA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 APLICACIONES BIOMEDICAS DE LA ROBÓTICA 3,0 105 35 


PERFIL 
9   BIOINGENIERIA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 INTERFACES CEREBRO-MÁQUINA 3,0 105 32 


PERFIL 
10   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 45 INTRODUCCIÓN A LA ROBÓTICA 2,5 88 23 


PERFIL 
10 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 45 INTRODUCCIÓN A LA ROBÓTICA 0,5 18 5 


PERFIL 
10   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 45 ACTUADORES Y SENSORES PARA ROBÓTICA 2,6 91 31 


PERFIL 
11   TECNOLOGIA ELECTRONICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 27 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELECTRÓNICA 1,0 35 10 


PERFIL 
12   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ROBÓTICA INDUSTRIAL 0,5 18 5 


PERFIL 
12   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ROBÓTICA INDUSTRIAL 1,0 35 11 


PERFIL 
12   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ARQUITECTURAS DE CONTROL DE ROBOTS 3,0 105 24 


PERFIL 
13   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 3 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 3,0 105 28 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 1,3 44 13 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 INTERACCIÓN HUMANO-ROBOT 3,0 105 32 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 SISTEMAS FLEXIBLES DE PRODUCCIÓN 2,6 91 28 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 ROBÓTICA BLANDA 3,0 105 28 


PERFIL 
15 * INFORMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 18 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 4,1 143 40 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
16 * MATEMATICAS 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 36 ÁLGEBRA LINEAL 5,0 175 43 


PERFIL 
16   MATEMATICAS 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 36 ÁLGEBRA LINEAL 1,0 35 9 


PERFIL 
17   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL I 1,0 35 10 


PERFIL 
18   TECNOLOGIA ELECTRONICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELECTRÓNICA 2,7 95 26 


PERFIL 
19 * FISICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 FÍSICA II 0,8 27 8 


PERFIL 
20   INGENIERIA MECANICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 1,0 35 8 


PERFIL 
21   MATEMATICAS 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 AMPLIACIÓN DE MATEMÁTICAS 5,0 175 43 


PERFIL 
21   MATEMATICAS 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 AMPLIACIÓN DE MATEMÁTICAS 1,0 35 9 


PERFIL 
22   FISICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 FÍSICA I 4,0 140 39 


PERFIL 
22   FISICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 FÍSICA I 1,0 35 10 


PERFIL 
23   ESTADISTICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 12 ESTADÍSTICA 5,0 175 40 


PERFIL 
23   ESTADISTICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 12 ESTADÍSTICA 1,0 35 8 


PERFIL 
24   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 21 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 2,5 88 21 


PERFIL 
25   


HUMANIDADES:FILOSOFIA, LENGUAJE Y 
LITERA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 3 ESTRATEGIAS DE EXPRESIÓN 2,5 88 22 


PERFIL 
25   


HUMANIDADES:FILOSOFIA, LENGUAJE Y 
LITERA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 3 


ÉTICA E IMPLICACIÓN SOCIAL EN LA 
ROBÓTICA 3,0 105 24 


PERFIL 
26 * TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 21 SEÑALES Y SISTEMAS 5,0 175 52 


PERFIL 
26   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 21 SEÑALES Y SISTEMAS 0,5 18 7 


PERFIL 
27 * TECNOLOGIA ELECTRONICA VISITANTE S S 


C1 o 
equivalente 18 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 1,4 48 13 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
27   TECNOLOGIA ELECTRONICA VISITANTE S S 


C1 o 
equivalente 18 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 0,5 18 5 


PERFIL 
28 # INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 INGENIERÍA DE CONTROL I 1,8 63 17 


PERFIL 
28   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 INGENIERÍA DE CONTROL I 0,9 32 8 


PERFIL 
28   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 PROGRAMACIÓN DE ROBOTS 6,0 210 51 


PERFIL 
28 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 


TOMA DE DECISIÓN INTELIGENTE EN 
ROBÓTICA 3,0 105 32 


PERFIL 
29   FISICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) S N 


C1 o 
equivalente 3 FÍSICA I 0,5 18 5 


PERFIL 
30   


HUMANIDADES:FILOSOFIA, LENGUAJE Y 
LITERA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ESTRATEGIAS DE EXPRESIÓN 0,5 18 4 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 2,0 70 19 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 1,0 35 9 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 MÁQUINAS ELÉCTRICAS 3,0 105 29 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 


ALMACENAMIENTO DE ENERGÍA EN SISTEMAS 
AUTÓNOMOS 3,0 105 28 


PERFIL 
32   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 9 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 


PERFIL 
32   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 9 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 


PERFIL 
33   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 EXPRESIÓN GRÁFICA 3,0 105 28 


PERFIL 
34   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 


PERFIL 
35   FISICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 9 FÍSICA II 4,0 140 39 


PERFIL 
35   FISICA 


OTRO 
PERSONAL S N 


C1 o 
equivalente 9 FÍSICA II 1,0 35 10 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


CONTRATADO 
(POST DOC) 


PERFIL 
36   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL I 1,8 63 17 


PERFIL 
36   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBOTS COLABORATIVOS 3,0 105 32 


PERFIL 
36 # INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 PROYECTO DE INGENIERÍA ROBÓTICA 3,0 105 24 


PERFIL 
37 * INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 30 


COMPETENCIAS DIGITALES PARA LA 
INGENIERÍA 0,5 18 4 


PERFIL 
37   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 30 PROGRAMACIÓN 5,0 175 43 


PERFIL 
37   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 30 PROGRAMACIÓN 1,0 35 9 


PERFIL 
38 * INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 1,8 62 17 


PERFIL 
38   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 REDES Y PROTOCOLOS DE COMUNICACIÓN 6,0 210 58 


PERFIL 
38   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 PRÁCTICAS DE MINIROBOTS 3,0 105 29 


PERFIL 
38   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 INTERNET DE LAS COSAS EN INDUSTRIA 3,0 105 28 


PERFIL 
39   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 3 FUNDAMENTOS DE MECÁNICA DE MÁQUINAS 5,0 175 49 


PERFIL 
39   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 3 FUNDAMENTOS DE MECÁNICA DE MÁQUINAS 1,0 35 10 


PERFIL 
40   INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 3,2 113 32 


PERFIL 
40   INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 1,0 35 10 


PERFIL 
40 * INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 CIBERSEGURIDAD EN ROBOTICA 3,0 105 29 


PERFIL 
41   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 ROBÓTICA INDUSTRIAL 2,0 70 21 


PERFIL 
41 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 AUTOMATIZACIÓN INDUSTRIAL 4,8 168 50,56 


PERFIL 
41   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 INGENIERÍA DE CONTROL II 5,4 189 54,00 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
42   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 1,4 48 13 


PERFIL 
42   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 0,5 19 5 


PERFIL 
42 * INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 APRENDIZAJE AUTOMÁTICO 3,0 105 32 


PERFIL 
43 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBÓTICA INDUSTRIAL 0,5 18 5 


PERFIL 
43   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 MANIPULADORES MÓVILES 3,0 105 35 


PERFIL 
44   TECNOLOGIA ELECTRONICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELECTRÓNICA 2,3 81 22 


PERFIL 
44   TECNOLOGIA ELECTRONICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 1,1 40 11 


PERFIL 
44   TECNOLOGIA ELECTRONICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 


MICROPROCESADORES Y 
MICROCONTROLADORES 6,0 210 56 


PERFIL 
45 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 1,3 44 13 


PERFIL 
45   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 0,5 18 5 


PERFIL 
45   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 VISIÓN POR COMPUTADOR 6,0 210 51 


PERFIL 
46   FISICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 12 FÍSICA II 0,2 8 2 


PERFIL 
47   INFORMATICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 2 


COMPETENCIAS DIGITALES PARA LA 
INGENIERÍA 2,5 88 22 


PERFIL 
47   INFORMATICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 2 PROGRAMACIÓN FUNCIONAL 6,0 210 63 


PERFIL 
48   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL I 0,5 18 5 


PERFIL 
48 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBOTS SOCIALES 3,0 105 27 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


CONTRATADO 
(FPU, FPI) 


PERFIL 
49   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 21 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 2,5 88 21 


PERFIL 
50   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBÓTICA INDUSTRIAL 2,0 70 21 


PERFIL 
51   FISICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 3 FÍSICA I 0,5 18 5 


PERFIL 
52   MATEMATICAS 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 3 CÁLCULO 5,0 175 43 


PERFIL 
52   MATEMATICAS 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 3 CÁLCULO 1,0 35 9 


PERFIL 
53   INGENIERÍA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 21 AUTOMATIZACIÓN INDUSTRIAL 1,2 42 12,00 


PERFIL 
54   INGENIERÍA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL II 0,6 21 7 


PERFIL 
55   INGENIERÍA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 ACTUADORES Y SENSORES PARA ROBÓTICA 0,4 14 4 


PERFIL 
56   INGENIERÍA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 2 SISTEMAS FLEXIBLES DE PRODUCCIÓN 0,4 14 4 


PERFIL 
57   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 2 SEÑALES Y SISTEMAS 0,5 18 7 


PERFIL 
58   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 


FUNDAMENTOS DE COMUNICACIONES 
DIGITALES 0,4 14 4 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
1   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 


FUNDAMENTOS DE COMUNICACIONES 
DIGITALES 3,0 105 28 


PERFIL 
1   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 REDES DE SENSORES INALÁMBRICOS 3,0 105 32 


PERFIL 
2 * TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 APRENDIZAJE PROFUNDO  6,0 210 51 


PERFIL 
3   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 COMPUTACIÓN MASIVA 6,0 210 56 


PERFIL 
3   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 TRATAMIENTO DE DATOS MASIVOS 6,0 210 56 


PERFIL 
4   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 


APLICACIONES DEL APRENDIZAJE 
AUTOMÁTICO 6,0 210 50 


PERFIL 
4   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 PROCESAMIENTO DE LENGUAJE NATURAL 6,0 210 51 


PERFIL 
4   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 SISTEMAS DE RECOMENDACIÓN 3,0 105 24 


PERFIL 
5   CIENCIA E ING.DE MATERIALES E ING. QCA. 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 MATERIALES PARA ROBOTS 3,0 105 31 


PERFIL 
6   


MECANICA DE MEDIOS CONT.Y T. 
ESTRUCTURAS 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 RESISTENCIA DE MATERIALES 3,0 105 28 


PERFIL 
7   INGENIERÍA AEROESPACIAL 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 APLICACIONES ESPACIALES DE LA ROBÓTICA 3,0 105 27 


PERFIL 
8   


DERECHO SOCIAL E INTERNACIONAL 
PRIVADO 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 MARCO LABORAL DE LA ROBÓTICA 3,0 105 24 


PERFIL 
9   BIOINGENIERIA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 APLICACIONES BIOMEDICAS DE LA ROBÓTICA 3,0 105 35 


PERFIL 
9   BIOINGENIERIA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 INTERFACES CEREBRO-MÁQUINA 3,0 105 32 


PERFIL 
10   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 45 INTRODUCCIÓN A LA ROBÓTICA 2,5 88 23 


PERFIL 
10 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 45 INTRODUCCIÓN A LA ROBÓTICA 0,5 18 5 


PERFIL 
10   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 45 ACTUADORES Y SENSORES PARA ROBÓTICA 3,0 105 31 


PERFIL 
11   TECNOLOGIA ELECTRONICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 27 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELECTRÓNICA 1,0 35 10 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
12   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ROBÓTICA INDUSTRIAL 0,5 18 5 


PERFIL 
12   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ROBÓTICA INDUSTRIAL 1,0 35 11 


PERFIL 
12   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ARQUITECTURAS DE CONTROL DE ROBOTS 3,0 105 24 


PERFIL 
13   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 3 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 3,0 105 28 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 1,3 44 13 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 INTERACCIÓN HUMANO-ROBOT 3,0 105 32 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 SISTEMAS FLEXIBLES DE PRODUCCIÓN 3,0 105 28 


PERFIL 
14   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 ROBÓTICA BLANDA 3,0 105 28 


PERFIL 
15 * INFORMATICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 6 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 4,1 143 40 


PERFIL 
16 * MATEMATICAS 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 36 ÁLGEBRA LINEAL 5,0 175 43 


PERFIL 
16   MATEMATICAS 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 36 ÁLGEBRA LINEAL 1,0 35 9 


PERFIL 
17   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL I 0,5 18 5 


PERFIL 
18   TECNOLOGIA ELECTRONICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELECTRÓNICA 2,7 95 26 


PERFIL 
19 * FISICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 FÍSICA II 0,8 27 8 


PERFIL 
20   INGENIERIA MECANICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 1,0 35 8 


PERFIL 
21   MATEMATICAS 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 AMPLIACIÓN DE MATEMÁTICAS 5,0 175 43 


PERFIL 
21   MATEMATICAS 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 AMPLIACIÓN DE MATEMÁTICAS 1,0 35 9 


PERFIL 
22   FISICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 FÍSICA I 4,0 140 39 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
22   FISICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 FÍSICA I 1,0 35 10 


PERFIL 
23   ESTADISTICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 12 ESTADÍSTICA 5,0 175 40 


PERFIL 
23   ESTADISTICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 12 ESTADÍSTICA 1,0 35 8 


PERFIL 
24   INGENIERIA MECANICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 6 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 2,5 88 21 


PERFIL 
25   


HUMANIDADES:FILOSOFIA, LENGUAJE Y 
LITERA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 3 ESTRATEGIAS DE EXPRESIÓN 2,5 88 22 


PERFIL 
25   


HUMANIDADES:FILOSOFIA, LENGUAJE Y 
LITERA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 3 


ÉTICA E IMPLICACIÓN SOCIAL EN LA 
ROBÓTICA 3,0 105 24 


PERFIL 
26 * TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 21 SEÑALES Y SISTEMAS 5,0 175 49 


PERFIL 
26   TEORIA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES 


CATEDRATICO
S S S 


C1 o 
equivalente 21 SEÑALES Y SISTEMAS 1,0 35 10 


PERFIL 
27 * TECNOLOGIA ELECTRONICA VISITANTE S S 


C1 o 
equivalente 18 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 1,4 48 13 


PERFIL 
27   TECNOLOGIA ELECTRONICA VISITANTE S S 


C1 o 
equivalente 18 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 0,5 18 5 


PERFIL 
28 # INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 INGENIERÍA DE CONTROL I 2,0 70 18 


PERFIL 
28   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 INGENIERÍA DE CONTROL I 1,0 35 9 


PERFIL 
28   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 PROGRAMACIÓN DE ROBOTS 6,0 210 51 


PERFIL 
28 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 


TOMA DE DECISIÓN INTELIGENTE EN 
ROBÓTICA 3,0 105 32 


PERFIL 
29   FISICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 2 FÍSICA I 0,5 18 5 


PERFIL 
30   


HUMANIDADES:FILOSOFIA, LENGUAJE Y 
LITERA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 9 ESTRATEGIAS DE EXPRESIÓN 0,5 18 4 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 2,0 70 19 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 1,0 35 9 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 MÁQUINAS ELÉCTRICAS 3,0 105 29 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
31   INGENIERIA ELECTRICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 


ALMACENAMIENTO DE ENERGÍA EN SISTEMAS 
AUTÓNOMOS 3,0 105 28 


PERFIL 
32   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 9 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 


PERFIL 
32   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 9 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 


PERFIL 
33   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 EXPRESIÓN GRÁFICA 3,0 105 28 


PERFIL 
34   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 6 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 


PERFIL 
35   FISICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 9 FÍSICA II 4,0 140 39 


PERFIL 
35   FISICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 9 FÍSICA II 1,0 35 10 


PERFIL 
36   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL I 2,0 70 18 


PERFIL 
36   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBOTS COLABORATIVOS 3,0 105 32 


PERFIL 
36 # INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 PROYECTO DE INGENIERÍA ROBÓTICA 3,0 105 24 


PERFIL 
37 * INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 30 


COMPETENCIAS DIGITALES PARA LA 
INGENIERÍA 0,5 18 4 


PERFIL 
37   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 30 PROGRAMACIÓN 5,0 175 43 


PERFIL 
37   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 30 PROGRAMACIÓN 1,0 35 9 


PERFIL 
38 * INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 1,8 62 17 


PERFIL 
38   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 REDES Y PROTOCOLOS DE COMUNICACIÓN 6,0 210 58 


PERFIL 
38   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 PRÁCTICAS DE MINIROBOTS 3,0 105 29 


PERFIL 
38   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 2 INTERNET DE LAS COSAS EN INDUSTRIA 3,0 105 28 


C
SV


: 9
88


26
73


18
04


04
29


79
43


88
75


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=988267318040429794388752





15 


 


PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
39   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 3 FUNDAMENTOS DE MECÁNICA DE MÁQUINAS 5,0 175 49 


PERFIL 
39   INGENIERIA MECANICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 3 FUNDAMENTOS DE MECÁNICA DE MÁQUINAS 1,0 35 10 


PERFIL 
40   INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 3,2 113 32 


PERFIL 
40   INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 1,0 35 10 


PERFIL 
40 * INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 21 CIBERSEGURIDAD EN ROBOTICA 3,0 105 29 


PERFIL 
41   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 ROBÓTICA INDUSTRIAL 2,0 70 21 


PERFIL 
41 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 AUTOMATIZACIÓN INDUSTRIAL 6,0 210 63,20 


PERFIL 
41   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 INGENIERÍA DE CONTROL II 6,0 210 56 


PERFIL 
42   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 1,4 48 13 


PERFIL 
42   INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 0,5 19 5 


PERFIL 
42 * INFORMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 18 APRENDIZAJE AUTOMÁTICO 3,0 105 32 


PERFIL 
43 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBÓTICA INDUSTRIAL 0,5 18 5 


PERFIL 
43   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 MANIPULADORES MÓVILES 3,0 105 35 


PERFIL 
44   TECNOLOGIA ELECTRONICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELECTRÓNICA 2,3 81 22 


PERFIL 
44   TECNOLOGIA ELECTRONICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 1,1 40 11 


PERFIL 
44   TECNOLOGIA ELECTRONICA 


AYUDANTE 
DOCTOR S N 


C1 o 
equivalente 2 


MICROPROCESADORES Y 
MICROCONTROLADORES 6,0 210 56 


PERFIL 
45 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 1,3 44 13 
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PERFIL 
TFG/PA
E 


Área de conocimiento Categoría 
Doctorad


o 
Acreditació


n 
Nivel Idioma 


Experienci
a Docente 


(Años) 
Asignaturas 


ECT
S 


Horas 
Dedicació


n 


Horas 
Presencial


es 


PERFIL 
45   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 0,5 18 5 


PERFIL 
45   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA TITULAR S S 


C1 o 
equivalente 15 VISIÓN POR COMPUTADOR 6,0 210 51 


PERFIL 
46   FISICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 FÍSICA II 0,2 8 2 


PERFIL 
47   INFORMATICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 2 


COMPETENCIAS DIGITALES PARA LA 
INGENIERÍA 2,5 88 22 


PERFIL 
47   INFORMATICA ASOCIADO S N 


C1 o 
equivalente 2 PROGRAMACIÓN FUNCIONAL 6,0 210 63 


PERFIL 
48   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 INGENIERÍA DE CONTROL I 0,5 18 5 


PERFIL 
48 * INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBOTS SOCIALES 3,0 105 27 


PERFIL 
49   INGENIERIA MECANICA ASOCIADO N N 


C1 o 
equivalente 2 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 2,5 88 21 


PERFIL 
50   INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(FPU, FPI) N N 


C1 o 
equivalente 2 ROBÓTICA INDUSTRIAL 2,0 70 21 


PERFIL 
51   FISICA VISITANTE S N 


C1 o 
equivalente 3 FÍSICA I 0,5 18 5 


PERFIL 
52   MATEMATICAS 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 3 CÁLCULO 5,0 175 43 


PERFIL 
52   MATEMATICAS 


OTRO 
PERSONAL 
CONTRATADO 
(POST DOC) S N 


C1 o 
equivalente 3 CÁLCULO 1,0 35 9 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 1   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


CATEDRATICOS S S 
C1 o 
equivalent
e 


45 ACTUADORES Y SENSORES PARA ROBÓTICA 3,0 105 28 


Perfil 1 * 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


CATEDRATICOS S S 
C1 o 
equivalent
e 


45 INTRODUCCIÓN A LA ROBÓTICA 3,0 105 25 


Perfil 2   TECNOLOGIA ELECTRONICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


27 
FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA 
ELECTRÓNICA 


1,0 35 9 


Perfil 3   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


9 ARQUITECTURAS DE CONTROL DE ROBOTS 3,0 105 25 


Perfil 3   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


9 ROBÓTICA INDUSTRIAL 1,5 53 16 


Perfil 4   INGENIERIA ELECTRICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


3 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 3,0 105 28 


Perfil 5   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 INTERACCIÓN HUMANO-ROBOT 3,0 105 33 


Perfil 5   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 ROBÓTICA BLANDA 3,0 105 28 


Perfil 5   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 1,3 44 13 


Perfil 5   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 SISTEMAS FLEXIBLES DE PRODUCCIÓN 3,0 105 28 


Perfil 6 * INFORMATICA ASOCIADO S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 4,1 143 39 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 7 * MATEMATICAS CATEDRATICOS S S 
C1 o 
equivalent
e 


36 ÁLGEBRA LINEAL 6,0 210 50 


Perfil 8   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (FPU, 
FPI) 


N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 INGENIERÍA DE CONTROL I 0,5 18 5 


Perfil 9   TECNOLOGIA ELECTRONICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


18 
FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA 
ELECTRÓNICA 


2,7 95 26 


Perfil 10 * FISICA ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 FÍSICA II 0,8 27 7 


Perfil 11   INGENIERIA MECANICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


15 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 1,0 35 8 


Perfil 12   MATEMATICAS AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 AMPLIACIÓN DE MATEMÁTICAS 6,0 210 50 


Perfil 13   FISICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


18 FÍSICA I 5,0 175 47 


Perfil 14   ESTADISTICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


12 ESTADÍSTICA 6,0 210 50 


Perfil 15   INGENIERIA MECANICA ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


6 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 2,5 88 21 


Perfil 16   
HUMANIDADES:FILOSOFIA, 
LENGUAJE Y LITERA 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


3 ESTRATEGIAS DE EXPRESIÓN 2,5 88 21 


Perfil 16   
HUMANIDADES:FILOSOFIA, 
LENGUAJE Y LITERA 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


3 
ÉTICA E IMPLICACIÓN SOCIAL EN LA 
ROBÓTICA 


3,0 105 25 


Perfil 17 * 
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


CATEDRATICOS S S 
C1 o 
equivalent
e 


21 SEÑALES Y SISTEMAS 6,0 210 57 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 18 * TECNOLOGIA ELECTRONICA VISITANTE S S 
C1 o 
equivalent
e 


18 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 1,9 65 17 


Perfil 19 # 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


21 INGENIERÍA DE CONTROL I 3,0 105 27 


Perfil 19   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


21 PROGRAMACIÓN DE ROBOTS 6,0 210 50 


Perfil 19 * 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


21 
TOMA DE DECISIÓN INTELIGENTE EN 
ROBÓTICA 


3,0 105 33 


Perfil 20   FISICA ASOCIADO S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 FÍSICA I 0,5 18 5 


Perfil 21   
HUMANIDADES:FILOSOFIA, 
LENGUAJE Y LITERA 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


9 ESTRATEGIAS DE EXPRESIÓN 0,5 18 4 


Perfil 22   INGENIERIA ELECTRICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 
ALMACENAMIENTO DE ENERGÍA EN 
SISTEMAS AUTÓNOMOS 


3,0 105 28 


Perfil 22   INGENIERIA ELECTRICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA ELÉCTRICA 3,0 105 28 


Perfil 22   INGENIERIA ELECTRICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 MÁQUINAS ELÉCTRICAS 3,0 105 28 


Perfil 23   INGENIERIA MECANICA VISITANTE S N 
C1 o 
equivalent
e 


9 EXPRESIÓN GRÁFICA 2,0 70 19 


Perfil 24   INGENIERIA MECANICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 EXPRESIÓN GRÁFICA 3,0 105 28 


Perfil 25   INGENIERIA MECANICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


6 EXPRESIÓN GRÁFICA 1,0 35 9 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 26   FISICA 
OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (POST 
DOC) 


S N 
C1 o 
equivalent
e 


9 FÍSICA II 5,0 175 47 


Perfil 27   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 INGENIERÍA DE CONTROL I 2,0 70 18 


Perfil 27 # 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 PROYECTO DE INGENIERÍA ROBÓTICA 3,0 105 25 


Perfil 27   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 ROBOTS COLABORATIVOS 3,0 105 32 


Perfil 28 * INFORMATICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


30 
COMPETENCIAS DIGITALES PARA LA 
INGENIERÍA 


0,5 18 4 


Perfil 28   INFORMATICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


30 PROGRAMACIÓN 6,0 210 50 


Perfil 29 * INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 1,8 62 17 


Perfil 29   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 INTERNET DE LAS COSAS EN INDUSTRIA 3,0 105 28 


Perfil 29   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 PRÁCTICAS DE MINIROBOTS 3,0 105 28 


Perfil 29   INGENIERIA TELEMATICA VISITANTE S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 REDES Y PROTOCOLOS DE COMUNICACIÓN 6,0 210 57 


Perfil 30   INGENIERIA MECANICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


3 
FUNDAMENTOS DE MECÁNICA DE 
MÁQUINAS 


6,0 210 57 


Perfil 31 * INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


21 CIBERSEGURIDAD EN ROBOTICA 3,0 105 26 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 31   INGENIERIA TELEMATICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


21 DISEÑO DE SISTEMAS TELEMÁTICOS 4,2 148 40 


Perfil 32 * 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


15 AUTOMATIZACIÓN INDUSTRIAL 6,0 210 64 


Perfil 32   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


15 INGENIERÍA DE CONTROL II 6,0 210 57 


Perfil 32   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


15 ROBÓTICA INDUSTRIAL 2,0 70 21 


Perfil 33 * INFORMATICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


18 APRENDIZAJE AUTOMÁTICO 3,0 105 32 


Perfil 33   INFORMATICA TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


18 ESTRUCTURA DE DATOS Y ALGORITMOS 1,9 67 18 


Perfil 34   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (FPU, 
FPI) 


N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 MANIPULADORES MÓVILES 3,0 105 32 


Perfil 34 * 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (FPU, 
FPI) 


N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 ROBÓTICA INDUSTRIAL 0,5 18 5 


Perfil 35   TECNOLOGIA ELECTRONICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 
FUNDAMENTOS DE INGENIERÍA 
ELECTRÓNICA 


2,3 81 22 


Perfil 35   TECNOLOGIA ELECTRONICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 INSTRUMENTACIÓN ELECTRÓNICA 1,1 40 11 


Perfil 35   TECNOLOGIA ELECTRONICA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 
MICROPROCESADORES Y 
MICROCONTROLADORES 


6,0 210 64 


Perfil 36 * 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


15 SISTEMAS EN TIEMPO REAL 1,8 61 19 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 36   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


TITULAR S S 
C1 o 
equivalent
e 


15 VISIÓN POR COMPUTADOR 6,0 210 50 


Perfil 37   FISICA ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 FÍSICA II 0,2 8 2 


Perfil 38   INFORMATICA ASOCIADO S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 
COMPETENCIAS DIGITALES PARA LA 
INGENIERÍA 


2,5 88 21 


Perfil 38   INFORMATICA ASOCIADO S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 PROGRAMACIÓN FUNCIONAL 6,0 210 60 


Perfil 39   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (FPU, 
FPI) 


N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 INGENIERÍA DE CONTROL I 0,5 18 5 


Perfil 39 * 
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (FPU, 
FPI) 


N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 ROBOTS SOCIALES 3,0 105 25 


Perfil 40   INGENIERIA MECANICA ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 FUNDAMENTOS DE GESTIÓN EMPRESARIAL 2,5 88 21 


Perfil 41   
INGENIERIA DE SISTEMAS Y 
AUTOMATICA 


OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (FPU, 
FPI) 


N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 ROBÓTICA INDUSTRIAL 2,0 70 21 


Perfil 42   FISICA VISITANTE S N 
C1 o 
equivalent
e 


3 FÍSICA I 0,5 18 5 


Perfil 43   MATEMATICAS 
OTRO PERSONAL 
CONTRATADO (POST 
DOC) 


S N 
C1 o 
equivalent
e 


3 CÁLCULO 6,0 210 50 


Perfil 44   
CIENCIA E ING.DE MATERIALES 
E ING. QCA. 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 MATERIALES PARA ROBOTS 3,0 105 28 


Perfil 45   
MECANICA DE MEDIOS CONT.Y 
T. ESTRUCTURAS 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 RESISTENCIA DE MATERIALES 3,0 105 28 
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Perfil 


TF
G/
PA
E 


Área de conocimiento Categoría 


Do
cto
rad
o 


Acr
edi
tac
ión 


Nivel 
Idioma 


 Experiencia 
Docente 


Universitari
a 


Asignaturas ECTS 
Horas 


Dedicació
n 


Horas 
Presencial


es 


Perfil 46   INGENIERÍA AEROESPACIAL AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 APLICACIONES ESPACIALES DE LA ROBÓTICA 3,0 105 25 


Perfil 47   
DERECHO SOCIAL E 
INTERNACIONAL PRIVADO 


AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 MARCO LABORAL DE LA ROBÓTICA 3,0 105 25 


Perfil 48   BIOINGENIERIA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 
APLICACIONES BIOMEDICAS DE LA 
ROBÓTICA 


3,0 105 32 


Perfil 48   BIOINGENIERIA AYUDANTE DOCTOR S N 
C1 o 
equivalent
e 


2 INTERFACES CEREBRO-MÁQUINA 3,0 105 32 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 
APLICACIONES DEL APRENDIZAJE 
AUTOMÁTICO 


6,0 210 50 


Perfil 49 * 
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 APRENDIZAJE PROFUNDO  6,0 210 50 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 COMPUTACIÓN MASIVA 6,0 210 57 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 
FUNDAMENTOS DE COMUNICACIONES 
DIGITALES 


3,0 105 28 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 PROCESAMIENTO DE LENGUAJE NATURAL 6,0 210 50 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 REDES DE SENSORES INALÁMBRICOS 3,0 105 32 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 SISTEMAS DE RECOMENDACIÓN 3,0 105 25 


Perfil 49   
TEORIA DE LA SEÑAL Y 
COMUNICACIONES 


ASOCIADO N N 
C1 o 
equivalent
e 


2 TRATAMIENTO DE DATOS MASIVOS 6,0 210 57 
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Dedicación en horas a las actividades docentes: 


La Universidad establece que los profesores requieren, aproximadamente, 35 horas de 
trabajo para la impartición de 1 ECTS según la siguiente estructura aproximada: 


Actividad Horas 
por ECTS 


Clases Presenciales 8-9 


Tutorías: Atención a los alumnos en tutorías individuales o grupales 4 


Preparación de las clases 9 


Corrección de trabajos, prácticas, exámenes finales, etc.  9-10 


Realización del examen final 4 


TOTAL 35 


 


Todos los departamentos implicados en la docencia de estas asignaturas tienen amplia 
experiencia docente en la impartición de asignaturas equivalentes en otros estudios 
oficiales de la Universidad.  


Por otro lado, todos ellos tienen también suficiente experiencia investigadora sobre 
dichos ámbitos.  


Puede consultarse dicha información en la página Web de los departamentos 
correspondientes: 


https://www.uc3m.es/conocenos/departamentos 


 


5.2.b) Méritos docentes del profesorado no acreditado y/o méritos de 
investigación del profesorado no doctor 


 


Entre este tipo de profesorado encontramos estudiantes de doctorado que, pese a tener 
una trayectoria más breve en la vida académica, ya resultan competitivos en las 
convocatorias de complementos docente. Así lo demuestra que más de la mitad del 
profesorado no doctor ha obtenido, mediante convocatoria pública, el complemento 
retributivo ligado a méritos individuales para el personal docente e investigador en el 
que se valoran aspectos cómo: la coordinación de asignaturas, las encuestas docentes, 
la dirección de Trabajos Fin de Grado, la publicación de libros/manuales de Texto, la 
elaboración de materiales de apoyo (discapacidad/solidaridad), los proyectos de 
innovación en los que han participado, la docencia en inglés o la promoción de 
convenios internacionales de movilidad). 


Se trata de una convocatoria de carácter competitivo y para su participación se requiere 
haber desempeñado la actividad docente durante los últimos cursos académicos sin 
incumplimientos justificados.  
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5.2.c) Perfil del profesorado necesario y no disponible y plan de contratación 


No procede 
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6. RECURSOS PARA EL APRENDIZAJE: MATERIALES E 


INFRAESTRUCTURALES, PRÁCTICAS Y SERVICIOS 


6.1. Recursos materiales y servicios 


En el siguiente enlace A continuación, se encuentra la información sobre los medios 
materiales y servicios disponibles para la impartición de la docencia: espacios docentes, 
instalaciones y equipamientos académicos; laboratorios; aulas de informática; 
equipamiento científico, técnico, humanístico o artístico; biblioteca y salas de lectura; y 
disponibilidad de nuevas tecnologías –internet, campus virtual docente–, etc. Todos 
ellos adecuados para garantizar con calidad la adquisición de conocimientos o 
contenidos, competencias y habilidades o destrezas y el desarrollo de las actividades 
formativas planificadas, observando los criterios de accesibilidad universal y diseño para 
todas/os del título propuesto. 


● Aulas docentes e informáticas 


La Universidad Carlos III de Madrid ha impulsado desde su creación la mejora continua 
de las infraestructuras necesarias para la docencia y la investigación 


A continuación, se indican los espacios directamente destinados a aulas de clase y aulas 
informáticas, así como las aulas de grados, y aula magna. Todas las aulas de la 
universidad están dotadas de PC y de sistema de videoproyección fija; todo ello además 
de la pizarra. El aula dispone de una toma secundaria de HDMI adicional, para que el 
profesor pueda utilizar su portátil y mostrarlos a través del sistema de 
proyección.  Dentro del plan plurianual de inversiones, la Universidad ha dotado las 
aulas de un mobiliario más flexible para las clases en grupos con diferente metodología 
docente de los nuevos grados. Se está acometiendo un plan de modernización de aulas 
docentes mediante la instalación de elementos tecnológicos integrados (cámaras, 
micrófonos, pizarras digitales, otros elementos...) orientados a crear espacios flexibles y 
aptos para el aprendizaje activo. También se han dotado aulas en cada campus con 
sistema de grabación de clases, dentro de la línea de mejora docente en la que está 
inmersa la universidad. 


Asimismo, la universidad dispone de espacios de trabajo para los estudiantes para 
facilitar la interacción entre los estudiantes y el trabajo en grupo: boxes de trabajo, 
espacios con bancos de trabajo, en los cuales los alumnos pueden interactuar y trabajar 
de forma colaborativa. 
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ESPACIOS DE TRABAJO 


ESPACIOS DE TRABAJO 


  


COLMENAREJO GETAFE LEGANÉS TOTALES 


Núm. M2 Núm. M2 Núm. M2 Núm. M2 


AULA INFORMÁTICA 6 542 11 


 


1708 14 2276 31 4526 


AULA DE DOCENCIA 27 2309 140 12269 81 8518 248 23096 


AULA MAGNA/AUDITORIOS 1 286 1 413 1 1200 3 1899 


AULA MULTIMEDIA  1   3 295 3 181 7 476 


SALÓN DE GRADOS 1 240 1 188 1 205 3 633 


TOTALES 36 3377 156 14873 100 12380 292 30630 


  


La Universidad dispone de aproximadamente 700 PCs en sus aulas informáticas, para 
tareas de docencia y realización de prácticas y trabajos libres de los alumnos en horario 
de 9 a 21 horas. Existen puestos de trabajo con Windows y con Linux Ubuntu. Desde 
cada puesto se ofrece acceso libre a Internet, el uso de los programas más habituales de 
ofimática, y el software específico de docencia, facilitando a los alumnos la realización 
de prácticas y otros trabajos del ámbito académico. Dentro del plan plurianual también 
se han creado aulas más polivalentes con un equipamiento diferente y sistemas para 
conexión de ordenadores portátiles. 


Como se ha indicado, todos los PCs de las aulas tienen acceso a Internet y están 
equipados con software básico: diferentes navegadores, paquetes ofimáticos, lectores 
PDF, compresores, etc. y software específico relacionado con la docencia impartida que 
se renueva con carácter anual: Autocad, Solidedge, Ansys, Matlab, SPSS, statgraphics 
son algunos ejemplos. 


Las aulas informáticas están dotadas de proyección fija y pantalla robotizada por si fuera 
necesaria su utilización por el profesor. Asimismo, la universidad ha desarrollado un 
sistema de aulas virtuales para facilitar a los alumnos el uso de software de docencia 
desde sus propios ordenadores y dispone de licencias de software que facilitan su uso a 
los alumnos también fuera de las aulas informáticas (Office 365 y Matlab entre otros). 
Estas iniciativas van en la línea de acercar las aulas informáticas al propio PC del 
alumno.           
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Además, los Pc físicos de las Aulas informáticas, alumnos y profesores tienen a su 
disposición, el Aula Virtual UC3M, con escritorios virtuales a los que puedes conectarte 
desde cualquier sitio y en cualquier momento.   Estos escritorios virtuales contienen los 
programas necesarios para que el alumno pueda realizar sus prácticas.   


 


●       Biblioteca y recursos electrónicos 


La Universidad cuenta con cinco bibliotecas en sus diferentes Campus, que se configuran 
como Centros de recursos para el aprendizaje y la investigación, en las que se integran 
recursos y servicios de diverso tipo, todos ellos orientados a las finalidades indicadas. 


  


BIBLIOTECAS PUESTOS DE ESTUDIO / 
TRABAJO 


SUPERFICIE 
M2 


PUESTOS 
MULTIMEDIA 


 Ciencias Sociales y Jurídicas (Getafe) 694 6.530 124 


Humanidades, Comunicación y 
Documentación (Getafe) 


506 4.490 98 


Escuela Politécnica Superior (Leganés) 807 9.429 178 


Menéndez Pidal (Colmenarejo) 595 4.300 88 


Madrid-Pta. de Toledo 90 450 10 


Total 2692 25.199 498 


Total portátiles para préstamo                                                                   110 


Nº de alumnos por puesto 8,1 


WIFI En todos los edificios 


 


Como centros de recursos para el aprendizaje, las bibliotecas de la universidad disponen 
de puestos informáticos y salas de trabajo en grupo para los estudiantes. Conviene 
resaltar que todos sus edificios, como el resto de instalaciones universitarias, tienen 
conexión inalámbrica (WiFi) lo que posibilita el acceso a Internet en todos sus espacios. 
En estos últimos años además se han habilitado armarios para el autopréstamo de 
portátiles y buzones de préstamo y devolución de libros que favorecen el autoservicio 
de los estudiantes. Asimismo, las bibliotecas tienen diversos tipos de recursos 
audiovisuales y dentro de ellas se encuentran también los centros de recursos para el 
aprendizaje de idiomas de la Universidad[1]. 


 Todos los estudiantes de Grado pueden acceder a cualquiera de las bibliotecas de los 
otros campus o estudios en las mismas condiciones, así como recibir en su biblioteca 
libros de las restantes que sean de su interés. Se trata de favorecer así el intercambio de 
fondos bibliográficos en un ámbito cada vez más multidisciplinar. 


 Aparte del medio millón de ejemplares impresos y audiovisuales que alberga la 
colección de la biblioteca, esta se ha dotado en los últimos años de una colección 
electrónica a texto completo de 400.000 libros y revistas, sin olvidar las usuales bases 
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de datos referenciales o factuales. Todo ello fácilmente localizable gracias al actual 
buscador de contenidos. También puede acceder directamente a todos los recursos en: 


https://bibliotecas.uc3m.es/primo-
explore/search?sortby=rank&vid=34UC3M_VU1&lang=es_ES 


La bibliografía recomendada por los profesores en sus asignaturas y publicada en los 
programas de estudio es actualizada y completada anualmente, y se encuentra 
disponible y accesible a través del catálogo en línea así como a través de la plataforma 
de docencia Aula Global. Se puede acceder en: 


 https://bibliotecas.uc3m.es/primo-
explore/search?query=lsr02,contains,Introduzca%20aqu%C3%AD%20el%20nombre%2
0de%20la%20asignatura,AND&tab=tab1&search_scope=TAB1_SCOPE1&sortby=rank&
vid=34UC3M_VU1&lang=es_ES&mode=advanced&offset=0 


Además, los fondos especializados y de investigación son seleccionados por los 
Departamentos para su adquisición en base al presupuesto dotado por la Universidad y 
son accesibles tanto a profesores como a estudiantes. 


 La Biblioteca realiza guías temáticas de información especializada por área de 
conocimiento para facilitar el acceso a los recursos, así como para la realización del 
Trabajo Fin de Grado, Fin de Máster y Tesis Doctoral. Se puede acceder en: 


http://uc3m.libguides.com/guias_tematicas 


Merece especial alusión el Centro de Documentación Europea, localizado en la 
Biblioteca de Ciencias Sociales y Jurídicas (Getafe), que cuenta con una rica colección 
especializada, así como con una sección de referencia centrada en temas de la Unión 
Europea. Para conocer sus fondos, se puede consultar la guía especializada: 
https://uc3m.libguides.com/guias_tematicas/unioneuropea. 


En las mismas instalaciones, también destaca la colección de 75.000 volúmenes 
proveniente de la Biblioteca de Ciencias Sociales del antiguo Centro de Estudios 
Avanzados en Ciencias Sociales (CEACS) del Instituto Juan March, principalmente 
dedicada a la ciencia política y la sociología y con un fuerte perfil internacional. 


  


Una de las principales líneas de trabajo de la Biblioteca en materia de apoyo a 
investigación es el impulso a la ciencia abierta; más información sobre políticas, 
proyectos e infraestructuras en https://www.uc3m.es/openscience/inicio.  


De esta manera, la colección electrónica a texto completo se ve incrementada gracias al 
Repositorio institucional (e-Archivo) que reúne publicaciones académicas tales como 
tesis, proyectos fin de carrera, documentos de trabajo, comunicaciones o ponencias y 
artículos o monografías libres de derechos. Puede acceder en: http://e-
archivo.uc3m.es/ 


También la Biblioteca facilita la edición digital de las revistas científicas de la 
Universidad, disponibles en https://e-revistas.uc3m.es. Por otro lado, también se 
colabora con proyectos de investigación en el desarrollo de iniciativas de humanidades 
digitales cuyos contenidos se difunden en acceso abierto; información y acceso a los 
recursos en https://www.uc3m.es/biblioteca/humanidades-digitales.  
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Asimismo, desde 2020 la Biblioteca coordina UC3M Digital (denominada Unidad de 
Tecnología Educativa e Innovación Docente (UTEID) entre 2012 y 2020), integrada 
también por el Servicio de Informática y Comunicaciones, y promovida por el 
Vicerrectorado de Estrategia y Educación Digital para impulsar la transformación digital 
en la Universidad Carlos III de Madrid. En especial, apuesta por el uso de metodologías 
innovadoras basadas en las nuevas tecnologías y tiene como objetivo fomentar la 
excelencia docente y el aprendizaje activo.  


UC3M Digital da soporte a las convocatorias de innovación docente, la creación de 
MOOCs (Massive Open Online Courses) y SPOCs (Small Private Online Courses), así como 
el uso de los Cursos Cero para los estudiantes de nuevo ingreso. De igual modo, la 
Universidad participa en OCW (Open Course Ware o Materiales de estudio en abierto), 
publicando cursos en abierto seleccionados también mediante convocatorias. Toda la 
información está en https://www.uc3m.es/uc3mdigital/inicio. 


 


Más información en: http://biblioteca.uc3m.es 


  


●       UC3M DIGITAL 


La Universidad ha puesto en marcha la unidad transversal UC3M Digital cuya misión es 
ofrecer una docencia de calidad y fomentar el aprendizaje activo de los alumnos 
facilitando a los profesores la realización de proyectos educativos innovadores. Más allá 
de promover proyectos de innovación docente y gestionar las convocatorias 
correspondientes, como se indica en el apartado anterior, se pone a disposición de los 
docentes y estudiantes una amplia gama de herramientas y aplicaciones digitales para 
gestionar y crear contenidos, organizar y dinamizar la docencia tanto presencial como, 
en su caso, on line. 


A continuación, se describen alguna de las herramientas de gestión más utilizadas: 


a)  Aula Global es la plataforma de docencia online de la UC3M. Este servicio nos 
permite gestionar materiales educativos interactivos para nuestros cursos, realizar 
actividades formativas prácticas y de evaluación y fomentar la participación de los 
estudiantes a través del uso del foro y el chat. 


Aula Global está basada en la plataforma de libre distribución Moodle. Los docentes 
pueden crear una estructura de contenidos y enriquecer sus cursos con multitud de 
elementos de aprendizaje. Aula Global es mucho más que un simple repositorio de 
documentos: dispone de actividades y tareas, intercambiar información y resolver dudas 
en el foro, compartir recursos de ampliación del conocimiento y muchas cosas más. 


Es una plataforma diseñada para servir de apoyo virtual a la docencia. Es el espacio 
indicado para gestionar los cursos y crear contenido didáctico, tanto en el marco de la 
docencia híbrida y online como en la docencia presencial. 


Los docentes disponen de un espacio en Aula Global para cada uno de sus cursos. Este 
espacio será el punto de referencia para sus estudiantes a la hora de encontrar 
información relativa al curso, hacer preguntas en el foro, consultar material educativo, 
ver vídeos y realizar actividades de formación asíncronas como consultas, glosarios, 
talleres, cuestionarios... o acceder a la sala de clase online para las clases síncronas. 
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b)     Blackboard Collaborate es el servicio de videoconferencia utilizado para la docencia 
en la UC3M. Blackboard Collaborate permite crear salas de clase online desde cualquier 
lugar y a través de cualquier dispositivo. Este servicio está integrado con Aula Global. 


Blackboard Collaborate es una herramienta colaborativa y de comunicación con los 
estudiantes e incorpora distintas funcionalidades: el chat permite a los asistentes 
participar durante la sesión. Podemos compartir el escritorio, una aplicación o una 
pizarra digital, para que puedan ser vistos en tiempo real por los asistentes. También 
podemos compartir archivos, realizar sondeos y establecer grupos de trabajo 
colaborativos durante la clase online. 


c)     Aula Virtual es un servicio de escritorios virtuales que permite hacer uso de las 
aplicaciones necesarias para realizar las prácticas de la titulación desde cualquier lugar 
sin necesidad de instalar nada en el equipo, independientemente del sistema operativo 
o potencia del ordenador. 


d) Turnitin: A través de esta herramienta la Universidad puede asegurar la autoría de las 
entregas, TFG/TFM, pruebas de evaluación continua..., recogidas en los sistemas de 
evaluación de las materias o asignaturas. 


  


Se pueden encontrar más herramientas digitales en el siguiente enlace: 


https://www.uc3m.es/uc3mdigital/guia-herramientas 


  


De este modo facilitamos el acceso de todos los alumnos a los recursos necesarios para 
sus prácticas en igualdad de condiciones. 


 ●       Laboratorios 


La Universidad cuenta con laboratorios y talleres destinados a la impartición de clases 
prácticas y experimentales en las áreas que se indican a continuación, 
fundamentalmente en la Escuela Politécnica Superior del Campus de Leganés, pero 
también en otros centros como la Facultad de Humanidades, Comunicación y 
Documentación para los grados en Periodismo y Comunicación Audiovisual: 


 ⮚           Lab. De Física 


⮚           Lab. De Química 


⮚           Lab. De Materiales e Ingeniería Metalúrgica 


⮚           Lab. De Ingeniería Mecánica 


⮚           Lab. De Ingeniería de Organización 


⮚           Lab. De Ingeniería de Sistemas y Automática 


⮚           Lab. De Ingeniería Térmica y de Fluidos 


⮚           Lab. De Mecánica de Medios Continuos y Teoría de Estructuras 


⮚           Lab. De Tecnología electrónica 


⮚           Lab. De Ingeniería Biomédica 
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⮚           Lab. De Ingeniería Aeroespacial 


⮚           Lab. De Periodismo y Comunicación Audiovisual 


  


Tanto el nº de locales como los m2 que representan, se reflejan en la tabla inferior: 


   


ESPACIOS DE 
TRABAJO 


COLMENAREJO GETAFE LEGANÉS TOTALES 


  Nº 


Locales 


M2 


Superficie 


Nº 


Locales 


M2 


Superficie 


Nº 


Locales 


M2 


Superficie 


Nº 


Locales 


M2 


Superficie 


LABORATORIO DE 
DOCENCIA 


    1 18 53 4.252 54 4.270 


LABORATORIO DE 
INVESTIGACIÓN 


        47 3.300 47 3.300 


LAB. MIXTO 
DOCENCIA 
/INVESTIGACIÓN 


2 169     20 1.663 22 1.832 


REDACCIÓN 
RADIO Y T.V. 


    3 237     3 237 


  


En particular, en la docencia e investigación de Leganés se usan 120 laboratorios que 
ocupan 9215 m2. De ellos, en el apartado 7.1.2 se especifican cuáles se destinan en 
concreto a la docencia del Grado. 


El mantenimiento en condiciones adecuadas de estos laboratorios y talleres se lleva a 
cabo por los Departamentos a los que se adscriben y cuentan con la colaboración de la 
Oficina Técnica que, junto al Comité de Seguridad y Salud han impulsado además 
acciones correctoras o medidas preventivas encaminadas a mejorar el nivel de 
seguridad, salud y protección del medio ambiente. Entre estas medidas se encuentra la 
elaboración de un plan de prevención de riesgos y de autoprotección, un manual de 
seguridad en los laboratorios, la promoción del uso de ropa adecuada y equipos de 
protección individual, la gestión y traslado de residuos químicos y gases industriales, y 
la asesoría y formación específicas tal y como puede verse en: 


https://www.uc3m.es/prevencion/seguridad-laboratorios 
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●       Apoyo y Orientación a los estudiantes. 


 


La Universidad dispone de un servicio especializado de Apoyo y Orientación a los 
estudiantes cuya información está disponible en: 


https://www.uc3m.es/orientacion/inicio 


 


●       Accesibilidad 


Finalmente, la Universidad ha puesto en marcha desde hace años diversas actuaciones 
para la mejora de la accesibilidad de sus instalaciones y servicios (Plan de Accesibilidad 
Integral), así como recursos específicos para la atención a las necesidades especiales de 
personas con discapacidad: 


  


▪         Edificios y urbanización de los Campus. 


▪         Equipamientos especiales (mobiliario) 


▪         Residencias de estudiantes 


▪      Web e Intranet en proceso de mejora de accesibilidad, con previsión de alcanzar 
próximamente el nivel Doble A según las Pautas de Accesibilidad de Contenidos Web 
WCAG 1.0 (W3C, 1999). 


▪  Sistemas y recursos de comunicación, información y gestión de servicios: 
procedimientos, formularios, folletos, guías, mostradores, tablones informativos. 


▪   Recursos para la docencia y el aprendizaje: materiales didácticos accesibles, 
adaptación de materiales y recursos para el aprendizaje, ayudas técnicas, apoyo 
humano especializado 


▪        Planes de emergencia y evacuación. 


▪        Sensibilización y conocimiento de la discapacidad en la comunidad universitaria 


  


Puede consultarse la guía de servicios a estudiantes con necesidades especiales en: 


https://www.uc3m.es/orientacion/discapacidad_neae 


Recursos materiales y servicios destinados a la docencia de este Grado. 


En primer lugar, es necesario tener en cuenta que, con objeto de optimizar los recursos, 
los medios materiales no están asociados a un título concreto. Esto permite dotar de 
mayor flexibilidad al sistema y mejorar su eficacia y eficiencia. 


En cualquier caso, a continuación, se determinan, en función del número de estudiantes 
admitidos, los recursos específicamente destinados a la docencia de este Grado. Para 
ello se ha realizado una estimación teniendo en cuenta los recursos directamente 
relacionados con la actividad docente en el Campus (las aulas y la biblioteca) y la 
previsión de estudiantes admitidos en esta titulación en relación con el total del 
Campus.  
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Esta titulación se va a impartir en el Campus de Leganés, en el que se encuentra la sede 
de la Escuela Politécnica Superior. Se estima, de acuerdo con los datos del último curso 
cerrado, para este Campus un número de estudiantes admitidos en titulaciones de 
Grado de 6.960 


Tal y como se ha indicado en los apartados anteriores, en el Campus de Leganés hay 14 
aulas informáticas (2.276 m2) y 81 aulas de clase (8.518 m2). Por otro lado, las 
Bibliotecas tienen un total de 9.429 m2 y 807 puestos de lectura. Durante este curso, el 
Grado ha tenido 200 estudiantes admitidos lo que representa alrededor de un 3 % del 
total de estudiantes del Campus. Este porcentaje, aplicado a los recursos del Campus, 
permite asignar al Grado 3 aulas docentes y 1 aula informática con exclusividad que 
permite impartir 180 horas de clase en aula y 60 horas de clase en aulas informática (a 
razón de 12 horas/aula x 5 días semanales= 60 horas semana/aula). 


Si consideramos que cada estudiante va a recibir unas 15 horas semanales de clase 
presencial en aula y que el Grado tendrá (como ya se ha comentado) 200 estudiantes 
admitidos con grupos de 32 estudiantes de promedio1 necesitaremos impartir  94  
horas2 a la semana. 


Como resultado de lo anterior podemos concluir que los recursos disponibles se 
consideran suficientes para cubrir sobradamente el horario de aprendizaje en aula 
previsto en la programación docente para los estudiantes de este grado. También se 
considera que son adecuados los espacios y recursos de Biblioteca disponibles ya que la 
ratio de estudiantes por m2 se encuentra en torno a 0,73y la de número de estudiantes 
por puesto de lectura es de 8,64. 


 


Por lo tanto, como se puede observar el número de horas disponibles es superior al 
número de horas que es necesario impartir. 


A continuación, se puede acceder a la información de estos Laboratorios y sus 
equipamientos. 


Los laboratorios listados incluyen, no solo los aquellos utilizados en la docencia de 
prácticas de laboratorio del GIR, sino también otros laboratorios disponibles para 
docencia de los distintos departamentos, mostrando la flexibilidad de espacios 
disponibles en la docencia del Grado. 


 


 


 


 


                                                      
1 Es el promedio de estudiantes por grupo en asignaturas básicas y obligatorias del Grado 


2 Nº horas/semana por estudiante x Nº de Estudiantes / Promedio de estudiantes/grupo en asignaturas 


básicas y obligatorias. 


3 Número de estudiantes por m2 de las Bibliotecas de dicho campus. 


4 Número de estudiantes del campus entre puestos de lectura/trabajo en la Biblioteca de dicho Campus. 
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LAB. DE ING. DE SISTEMAS Y AUTOMÁTICA 
 


Identificador 
laboratorio 


TIPO 
 Nº 
PUESTOS 


1.0B06-A 
Lab. Docente alumnos para prácticas de Automatización, y Visión por 
computador y Automatización Edificios. 


20 


1.0B06-B Lab. Docente alumnos para prácticas de Robótica y Automatización 20 


1.0B06-C Lab. Docente alumnos para prácticas de Robótica Industrial 12 


1.1L01 Lab. Docente alumnos para prácticas de Control y Automatización 24 


1.1L02 Lab. Docente alumnos para prácticas de Control y Automatización 24 


 
Los laboratorios 1.L01 y 1.L02 disponen de instrumentación propia- 24 osciloscopios digitales, 24 
generadores de señal, 24 tarjetas de adquisición de datos y  equipos de control en automatización -24 
autómatas programables TSX Premiun. 


Los laboratorios situados en la zona 1.0B06 cuentan con equipos de control en automatización -10 
autómatas programables S7-1500, 6 controladores en PC con periferia distribuida, equipos para visión por 
computador, equipos de control de instalaciones domóticas bajo KNX, 8 puestos con sensores, cilindros 
electroneumáticos, válvulas electroneumáticas, 4 robots ABB, 1 robot Mitsubushi, 1 robot FESTO para la 
realización de prácticas de robótica y 1 célula de fabricación flexible completa. 


 


LAB. DE INFORMÁTICA 
 


1. 4 laboratorios con 82 estaciones de trabajo, 50 de ellas equipadas con un ordenador de 
sobremesa y monitores de 19 pulgadas,y 14 puestos de trabajo para conexión de portátiles con 
portátil, monitor y ratón disponible (dockstation). 


2. Todas las estaciones de trabajo están equipadas con los sistemas operativos Windows 10 y Linux 
Debian Bookworm.  


3. El centro de cálculo tiene equipamiento de climatización adecuado y conexión con 4 servidores 
Linux, 2 servidores Windows, un sistema de almacenamiento iSCSI y servidores externos de copia 
de seguridad. 


4. Además, en el centro de cálculo se cuenta con un Cloud privado para el soporte de entornos de 
prácticas a disposición de los alumnos. Dicho entorno está preparado para desplegar instancias 
con una capacidad total de: 


1. 1,9TB de Memoria RAM. 


2. 452 CPUs. 


3. 35 TB de datos 


4. 1000 redes internas y 387 direcciones IPs públicas. 


5. Todos los laboratorios tienen un proyector conectado a un ordenador. Además, dos laboratorios 
disponen de pizarra virtual. 


 
Código de las salas 


 
Laboratorios en Leganés: 


o    2.2.C05: 11 estaciones de trabajo 
o    2.2.C06: 11 estaciones de trabajo 
o    4.0.F16: 14 estaciones de trabajo y 7 dockstations 
o    4.0.F18: 14 estaciones de trabajo y 7 dockstations 


Hardware: 
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● Cada laboratorio contiene el siguiente equipamiento (además de los ordenadores) 
1. Un ordenador conectado a un proyector 
2. 4 de estos laboratorios 2 en Leganés (4.0.F16, 4.0.F18)  también tienen una pizarra 


virtual. 
2. Cada estación de trabajo tiene las siguientes especificaciones: 
 


o    Procesador Intel Core i5 
o    16 GB de RAM 
o    Monitor TFT de 17 pulgadas 
o    Teclado con lector de tarjetas inteligentes integrado 
o    Ratón óptico 
o    Sistemas operativos: 


Windows 10 de 64 Bits 
Linux Bookworm versión 64 bits 


 


LABORATORIOS DE TELEMÁTICA 
 


Identificador 
laboratorio 


TIPO 
 Nº 
PUESTOS 


4.1.B01 Equipos para prácticas de Telemática 
31 equipos 


tipo PC 


4.1.B02 Equipos para prácticas de Telemática 
31 equipos 


tipo PC 


7.0.J02  
28 equipos 


tipo PC 


7.0.J03  
28 equipos 


tipo PC 


4.S.D03  
19 equipos 


tipo PC 


4.S.D04  
23 equipos 


tipo PC 
1.1.A.16 


(Colmenarejo)  
20 equipos 


tipo PC 


4.1.A05 


Servidores de docencia, departamentales equipos de prácticas 
y hasta 6 PCs adicionales de acceso remoto para realización de 
prácticas. 


 


 


4.1.F01/4.1F03 
Sala con equipamiento para retrasmisión telemática de eventos 
y teleducación. 


 


 


 


El departamento de Ingeniería Telemática gestiona 6 laboratorios con alrededor 180 clientes, 
infraestructura de red específica, servidores y servicios asociados. En total el departamento gestiona 
hasta 16 espacios con equipamiento informático y de comunicaciones de red. 


 


Equipamiento: 
1. Laboratorio 4.1.B01:  


1. Modelo equipos: 


1. it001-it020-> PLACA BASE: P8H77-V PROCESADOR: INTEL I3 3240 mhz MEMORIA: 4GB 
DISCO DURO: 500GB 


2. lm001-lm010-> PLACA BASE: P8H77-V PROCESADOR: INTEL I3 3240 mhz MEMORIA: 4GB 
DISCO DURO: 500GB 
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https://www.etl.it.uc3m.es/~etl/estado/estado.php#Aula_4.S.D03_2

https://www.etl.it.uc3m.es/~etl/estado/estado.php#Aula_4.S.D04_2
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- Sistemas duales Windows XP/Linux (Debian).  


- Equipamiento: RDSI, Wi-Fi. Ethernet de prácticas. 


- Equipamiento adicional para prácticas: 


1. Teldat Cebra(33). 


2. Teldat Cebra 20 (6). 


3. Hub D-Link DE 808TP (38). 


4. Linksys 10/100 5Port (7). 


5. Fax-Modem Sitre Telecom (29). 


6. Linksys wireless-G (30). 


7. Modem Comtrend ADSL CPE Model CT5622 (28). 


2. Laboratorio 4.1.B02:  


1. Modelo equipos:  


1. VIA VT8237; Intel(R) Core(TM)2 Duo 2.20GHz; 2GB RAM; 160GB disco duro. 


2. Sistemas duales Windows XP/Linux.  


3. Equipamiento: RDSI, ATM, Wi-Fi. Ethernet de prácticas. 


4. Equipamiento adicional para prácticas:  


1. Altavoces Multimedia Speaker-System(64). 


2. Cable 2mm alimentación CPU (13) 


3. Alfombrilla ratón (12). 


4. Micrófono Mic48 (2). 


5. Cámaras WebCam Logitech(66). 


6. Samsung magic-speaker(24). 


7.  Hub D-Link DE-808TP(2). 


8. Linksys Wireless – G (27). 


9. Linksys Wireless– G (9). 


10. Volp Wifi Phone ZyXEL (36). 


11. Linksys Wireless - G Modem Router (6). 


12. Linksys Wireless - G Router sans fil (74). 


2. Laboratorio 4.1.F01: 


5. Modelo equipos:  


1. PLACA BASE: Asus P8H61-V PROCESADOR: Intel I3; 4GB RAM; 500GB disco duro. 


6. Sistemas duales Windows XP/Linux.  


7. Equipamiento: Wi-Fi. Ethernet de prácticas. 


8. Equipamiento adicional para prácticas:  


1. Linksys (16). 


2. Cable modem ARRIS (18).  


3. Laboratorio 4.1F03: 


● Modelo equipos:  
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1. PLACA BASE: Asus P8H61-V PROCESADOR: Intel I3; 4GB RAM; 500GB disco duro. 


2. Sistemas duales Windows XP/Linux.  


3. Equipamiento: Wi-Fi. Ethernet de prácticas. 


4. Equipamiento adicional para prácticas:  


1. Cable-modem(20). 


1. Laboratorio 4.S.D03: 


1. Modelo equipos:  


1. Intel 82801JI; Intel(R) Core(TM)2 Duo 2.93GHz; 4GB RAM; 500GB disco duro 


2. Sistemas duales Windows XP/Linux.  


3. Equipamiento: Wi-Fi.  


2. Laboratorio 4.S.D04: 


4. Modelo equipos:  


1. Intel 82801JI; Intel(R) Core(TM)2 Duo 2.93GHz; 4GB RAM; 500GB disco duro 


5. Sistemas duales Windows XP/Linux.  


6. Equipamiento: Wi-Fi.  


3. Laboratorio 1.1.A.16 (Colmenarejo): 


7. Modelo equipos:  


1. Realtek 8168B, Intel(R)I3-2100 3.10GHz; 4GB RAM; 500GB disco duro. 


8. Sistemas duales Windows XP/Linux.  


9. Equipamiento: Red de prácticas. 


 
 
LABORATORIOS DE FÍSICA 


 


Identificador 
laboratorio 


TIPO 
 Nº 
PUESTOS 


4.S.B01 Laboratorio de Mecánica y Termodinámica 15 puestos 


4.S.B02 Laboratorio de Óptica y Electricidad 16  puestos 


4.S.B03 
Laboratorio para prácticas de Electricidad, Magnetismo y 


Ondas 
14 puestos 


4.S.D.04 Laboratorio de Física Cuántica 15  puestos 


 


En condiciones normales de ocupación, cada puesto tiene capacidad para 2 alumnos. 
 


Equipamiento: 


1. Equipos de propósito general: 


2. Multímetros digitales. 
3. Osciloscopios. 
4. Fuentes de alimentación universales. 
5. Generadores. 
6. Calibres.  
7. Termómetros. 
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8. Cronómetros. 
9. Escalas métricas,  
10. Soportes, bases, barras, nueces, pinzas... 
11. etc.  
 


1. Prácticas a realizar con los equipos generales: 
 


a. Ley de Hooke 
b. Péndulo simple 
c. Conservación de la Energía mecánica. Rueda de Maxwell 
d. Dilatación térmica 
e. Calor de fusión del hielo. 
f. Calor de vaporización del nitrógeno líquido 
g. Medida de magnitudes eléctricas 
h. Campo magnético en circuitos sencillos. 
i. Campo y potencial eléctrico en un condensador plano 
j. Fuerzas magnéticas  
k. Ley de Faraday 
l. El transformador 
m. Ondas estacionarias en tubos 
n. Ondas estacionarias transversales 
o. Experimento de Franck Hertz 
p. Efecto Zeeman 
q. Efecto Hall en Metales 
r. Experimento de Milikan 
s. etc. 


 


LABORATORIOS DE TECNOLOGÍA ELECTRÓNICA 
 


Identificador 
laboratorio 


TIPO 
 


Nº PUESTOS 


1.1 F28 Lab. de electrónica general 15 puestos(1). 


1.1 F30 Lab. de electrónica general 12 puestos(1). 


1.1 I09 Lab. de electrónica general 18 puestos(1). 


1.1 F32 Lab. de electrónica general 12 puestos(1). 


1.1 F34 Lab. de electrónica general 15 puestos(1). 


1.0 E01 Lab. de electrónica general 
42 puestos(1), divididos en dos espacios de 
21 puestos cada uno. 


1.1.I04 
Lab. para fabricación de 
circuitos impresos. 


 


1.1.I05 
Lab. para fabricación de 
circuitos impresos. 


 


 
NOTAS: (1) Cada puesto está pensado para ser utilizado por 1-3 estudiantes. 


 


Equipamiento  


a) Equipos  disponibles en cada puesto: 


a) Osciloscopio. 


b) Generador de señal. 


c) Fuente de alimentación. 


d) Multímetro. 


e) Entrenador electrónico. 
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f) Transformador. 
5 Equipos disponibles para uso compartido: 


1) Microprocesador/Programador PROM universal. 


2) Medidor LCR. 


3) Hardware: circuitos impresos. 


4) Board for Altera MAX7000 CPLDs (University made) 


5) Microprocessor peripheral board (University made) para utilizar con placa de 
evaluación MCB2100. 


6) Placa de evaluación Keil MCB2100 (microprocesador ARM) 


7) Dispositivo de programación de microcontroladores PIC PICkit 2. 


a) Software: 
● Orcad PSpice. 
● Altera Quartus II. 
● Keil uVision IDE. 
● MicroChip MPLAB IDE. 


● Equipos para fabricación de circuitos impresos: 
● Estación de soldadura. 
● Brazos aspiradores. 
● Taladros. 
● Aspiradores. 
● Insoladora. 
● Guillotina. 
● Reveladora. 


● Máquina de grabado por aspersión de doble cara. 
 


LAB. DE ING. ELÉCTRICA 


 


Identificador laboratorio TIPO 
Nº 


PUESTOS 


11S02*, 11S05* y 11S06* Lab. Docente de Análisis de Circuitos 
 


18 


10S01 
Lab. Docente de Máquinas Eléctricas 


6 


10D04 Lab. Docente de Accionamientos Eléctricos 6 


12D17* 
Lab. Aula informática para análisis y simulación por 
ordenador de sistemas eléctricos con equipamiento para 
prácticas de almacenamiento de energía eléctrica. 


10 


*Estos son los laboratorios que se usan en las asignaturas del GIR y permiten una configuración modular 
del espacio para albergar al número de estudiantes necesarios. 
 


● Análisis de Circuitos Eléctricos: tres salas de 42 m2 cada una, con un total de 18 puestos de trabajo 
dobles triples destinada a prácticas de fundamentos de ingeniería eléctrica, análisis de circuitos, 
medidas eléctricas y caracterización de paneles fotovoltaicos. Todos los puestos están equipados con 
fuentes de alimentación de cc y ca, aparatos de medida (analógicos y digitales), cargas (R-L-C), 
osciloscopios y accesorios. 
 


● Máquinas Eléctricas: una sala de 75 m2 con 6 puestos dobles. Todos los puestos están equipados con 
un conjunto de transformadores monofásicos y trifásicos, máquinas rotativas de cc y ca, fuentes de 
alimentación de ca y rectificadores, cargas eléctricas, paneles de mando y maniobra, sistemas de 
variación de velocidad y medida de par con toma digital de datos, y osciloscopio.  
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● Accionamientos Eléctricos: una sala de 60 m2 con seis puestos de trabajo dobles, equipados con 
bancadas motor cc/dinamo-freno y motor ca/dinamo-freno de 5 kW, con accionamientos a velocidad 
variable de cc y ca (estos últimos con control vectorial) de tipo industrial, junto con la instrumentación 
eléctrica necesaria. 
 


- Instalaciones Eléctricas y Protecciones: una sala de 60 m2 con 6 puestos de trabajo dobles. El 
equipamiento de este laboratorio incluye equipos de experimentación y coordinación de protecciones 
mediante relés, equipos de alumbrado con diferentes tipos de luminarias, equipos de medida de la 
calidad de la energía eléctrica y telurómetros para las prácticas de medida de la resistencia de puesta a 
tierra. Estas últimas se realizan en los jardines interiores de la Escuela. Se dispone además de una celda 
de MT (simula el aspecto y dimensiones de una de 20 kV) trabajando a 380 V, para práctica de 
maniobras, medidas y protecciones. 
 


1. Aula informática: un aula de 60 m2 con 10 puestos informáticos para análisis y simulación por ordenador 
de sistemas eléctricos (flujos de potencia, cortocircuitos, estabilidad, etc.) con PSS/E y programas de 
simulación de mercados eléctricos, iluminación y otros. Además del equipamiento software, se dispone 
de: 


- 6 fuentes de potencias regulables controladas por PC para la caracterización de baterías y de 
supercondensadores. 


- 6 autómatas programables con paneles de simulación y una maqueta de un ascensor doble de 4 plantas. 
- 6 equipos portátiles de control de motores por ordenador. 


 
Además, esta aula dispone también de paneles de experimentación para prácticas de instalaciones 
domóticas. 


 
1. Energías Renovables: se dispone de una instalación fotovoltaica de 2 kWp situada en la cubierta del 


edificio con acceso a sus terminales desde el interior. Por otro lado, existe una instalación fotovoltaica 
aislada móvil de 50 Wp con regulador de carga, acumulador electroquímico y cargas. 


 
1. Laboratorio de Alta Tensión: se encuentra ubicado en una sala de 90 m2 provista de un apantallamiento 


magnético, así como completas medidas de protección y seguridad. Su actividad se centra en la 
investigación y ensayos en alta tensión, aunque también se hacen prácticas docentes en el mismo. Entre 
los equipos se encuentran: 


- Fuente de alta tensión de hasta 100 kV eficaces.  
- Fuente de corriente DC hasta 600 A. 
- Detectores comerciales de descargas parciales, tangente de delta, resistencia de aislamiento y 


ondas de choque.  
- Circuito para ensayos de sobretensión tipo rayo y maniobra.  
- Equipos de medida de resistividad superficial y volumétrica con diferentes celdas de medida. 
- Cámara de infrarrojos.  
- Cámara climática para ensayos a diferentes humedades y temperaturas.  
- Osciloscopios de gran ancho de banda.  
- Analizador de respuesta en frecuencia (desde 1 mHz hasta 30 MHz). 
- Gausímetro.  
- Pulso electroacústico para medida de carga espacial. 
- Sensores e instrumentación avanzada para la detección de descargas parciales.  
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LAB. DE MATERIALES E ING. METALÚRGICA 
 


Identificador 
laboratorio 


TIPO 
 Nº 
PUESTOS 


10A03 – 10A04 
Lab. Docente alumnos para prácticas de Materiales y 
Metalurgia 


15 


10A01 
Lab. Docente alumnos para prácticas de Materiales y 
Metalurgia 


20 


 
Contamos con un laboratorio de para albergar máquinas de grandes dimensiones: 


● Caracterización de materiales: 
1. Propiedades mecánicas: Péndulo Charpy, Máquina de ensayos de tracción, Durómetro 
2. Estudio microestructural: microscopios ópticos 
3. Propiedades eléctricas: Conductímetro 


 
1. Tratamientos térmicos: Hornos de mufla; dispositivo para ensayo Jominy de templabilidad de aceros. 


 
● Laminadora para ensayos de deformación plástica en frío. 


 
Así como otro laboratorio con el siguiente equipamiento: 
 


1. Preparación de muestras para metalografía: embutición, desbaste, pulido y ataque de probetas. 
 


1. Prensas. 
 
Además, los laboratorios cuentan con material de seguridad como pinzas para hornos, gafas de protección, guantes 
aislantes, etc. 


 


LABORATORIOS DE TEORÍA DE LA SEÑAL Y COMUNICACIONES 
 


Identificador 
laboratorio 


TIPO 
 Nº PUESTOS 


4.0B01A/B Laboratorio general 40 puestos. 


4.0B01C Laboratorio de Televisión 10 puestos. 


4.2B01B Laboratorio de Comunicaciones Básico 12 puestos(1) 


4.2B01C (2) Laboratorio de Comunicaciones Móviles 8 puestos 


4.2E01 Laboratorio de microondas y de antenas 7 puestos 


4.3A01 
Laboratorio avanzado de microondas y de 
antenas 


cámara anecoica 


7.1 J10 Laboratorio acústico/electroacústico 
1 puesto (para grupos de 8 


estudiantes). 


7.1 J10 Laboratorio de Audio 
2 puestos (para grupos de 4 


estudiantes). 


NOTAS: (1) Cada puesto de laboratorio está equipado para un máximo de 3 estudiantes. 
(2) Este es el laboratorio donde inicialmente se realizan las prácticas de laboratorio de las asignaturas del 
GIR. En caso de ser necesario, se realizarán en otro de los laboratorios del departamento. 
 


Equipamiento: 


● Laboratorio de Comunicaciones Básico (4.2.B01B): 
1. Equipos disponibles en cada puesto: 


1. Ordenador. 
2. Generador programable de funciones. 
3. Fuente de alimentación. 


C
SV


: 9
88


27
28


16
47


47
23


28
41


75
12


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=988272816474723284175128





18 


 


4. Multímetro. 
5. Entrenador electrónico. 
6. Transformador. 


1. Equipos de placas de circuito impreso: 
1. Placa para TMS320C6713 DSP de Texas Instruments. 
2. Placas de filtrado (hechas en la Universidad). 


1. Software: 
1. Matlab última versión. 
2. Code Composer Studio Rev 3.1 de Texas Instruments para DSKTMS320C6713. 


 
● Laboratorio de comunicaciones móviles (4.2.B01C): 


El laboratorio tiene tres tipos de puestos: 
o Un puesto avanzado dedicado a generar y analizar señales de radio como GSM, UMTS 


y WLAN. Los estudiantes pueden diseñar cada parte de la transmisión en los estándares 
hasta los 3 GHZ y analizarla posteriormente, adquiriendo experiencia en el trabajo con 
sistemas reales mediante la interacción con ellos: 


1. Generador de señales vectoriales: Agilent 89600S with Vector signal Analyzer 9.0 
with options B7R (WLAN), B7U (WCDMA) and AYA. 


2. Analizador de señales vectoriales, Agilent ESG 4438C con opciones 400 (WCDMA), 
402 (GSM), UN7 (Analizador interno de la tasa de bits) y software externo de 
generación para WLAN. 


3. Tarjeta de emulación de canales móviles. 
● 1 puesto intermedio: 


1. Generador de ondas arbitrarias Tabor WW2572A con extensión a software de 
comunicaciones específicas para generar  señales básicas y medias como canales 
específicos de UMTS o GSM hasta 100 Mhz. 


2. Osciloscopio digital Lecroy Wavesurfer 62Sx con extensiones matemáticas. 
3. Software modular. 


1. 7 puestos básicos, donde los estudiantes pueden codificar las diferentes señales 
usando matlab, enviarlas al generador y analizarlas desde el osciloscopio: 


- Generador de ondas arbitrarias Tektronix AFG3102. 


- Osciloscopio digital Tektronix TDS5032B. 


- Osciloscopio digital Tektronix TDS5034B. 
 


● Laboratorio acústico (7.1J10): 
● 2 Ordenadores personales 


● 1 analizador sonoro PULSE 
● 2 altavoces activos 
● 2 altavoces pasivos 
● 8 micrófonos 
● 1 calibrador sonoro 
● 2 unidades de alimentación Phantom 
● 1 amplificador de audio 
● 1 sistema gestor de altavoces 
● 1 mesa giratoria 
● 1 reproductor DVD 
● 1 fuente de audio omnidireccional 
● 1 máquina generadora de impactos 


 
Laboratorio de Televisión (4.0.B01C) 
 


● 2 Puestos Workstation edición de vídeo con Programa Media Composer 
● 2 Puestos Adquisición analógica y Digital de Vídeo DC1000 
● 2 Cámaras Profesionales BetaCam 
● 2 Cámaras Tricolor Handycam 
● 2 Monitores Profesionales para Vídeo 
● 1 mesa edición y grabación de Vídeo 
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● Rack con equipamiento para tratamiento de Vídeo con pantalla LCD Profesional 
● Panel para hacer Croma, sistema de grabación Croma 


Laboratorio de Audio (7.1J10) 
 


Puesto 1: 
1 Ordenador Personal 
1 mesa de mezclas de audio analógica 
1 compresor / puerta de ruido 
1 ecualizador gráfico 
2 ecualizadores paramétricos 
1 reproductor de CD 
 
Puesto 2: 
1 mesa de mezclas de audio digital 
5 altavoces activos 
2 auriculares 
1 multipista 
1 unidad de efectos 


 
LABORATORIO DE MICROONDAS Y ANTENAS (4.2.E01) 
El Laboratorio de Microondas y Antenas es utilizado en las asignaturas de Campos Electromagnéticos, 
Tecnologías de Alta Frecuencia y Propagación y Transmisión Inalámbrica. 
Bancos para medidas en guía en banda X 
El laboratorio cuenta con 6-7 (se ajusta dependiendo de las necesidades docentes de cada grupo de 
laboratorio) bancos de medida en guía de onda. Cada banco tiene una doble utilidad dependiendo de la 
asignatura y modalidad para la que se utilice. Cada banco consta de: 
Modalidad 1: medida de características de circuitos de microondas.  
Generador de banda X, modulador de onda cuadrada, detector de microondas y medidor de ROE, 
frecuencímetro, acopladores direccionales, tramos de guía, atenuadores variables, línea de medida, T 
plano H y T plano E, terminaciones en cortocircuito, adaptadores.  
Se disponen de 4 bancos de la empresa Arras y 3 de la empresa De Lorenzo.  
Modalidad 2: medida de diagramas de radiación 
Además de los elementos anteriores (generador de banda X, modulador de onda cuadrada, detector de 
microondas y medidor de ROE, frecuencímetro, acopladores direccionales, tramos de guía, línea de 
medida) cada banco dispone de un par de antenas de bocina en banda X, una parábola y una plantilla para 
medir la inclinación en grados de la antena y poder medir el diagrama.  
Mini-banco para caracterización de antenas. Empresa suministradora Lucas Nuelle 
El banco consta de un programa de control de un motor de rotación, soportes para medir las antenas y 
detector para extraer el diagrama de radiación, dispone de antenas de diferentes tipos para poderlas 
caracterizar. Funciona en banda X. 
Dos bancos para medida profesional de parámetros circuitales y medida de potencia 
Cada banco consta de un analizador de redes vectorial (hasta 6 GHz –Agilent Technologies- o hasta 4 GHz 
–Rohde Schwarzt) y un analizador de espectros (hasta 6.5 GHz o hasta 3 GHz, en ambos casos de la 
empresa Agilent). Se dispone de un calibre mecánico para cada uno de los analizadores de redes vectorial.  
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En cuanto al mantenimiento o actualización de estos servicios y recursos, la Universidad 
Carlos III de Madrid tiene un servicio de mantenimiento general que aplica a todos los 
campus y que se encuentra integrado en la Unidad Infraestructuras, Obras y 
Sostenibilidad Medioambiental. Este servicio de mantenimiento coordina las 
intervenciones a realizar en todos y cada uno de los espacios de la Universidad: aulas, 
despachos, laboratorios y zonas comunes. Los mantenimientos principales están 
contratados mediante concurso público con empresas especializadas: puertas y 
ascensores de acceso a los edificios, sistemas eléctricos, protección contra incendios, 
sistemas de control, climatización, mantenimiento general de las instalaciones, limpieza 
de dichas instalaciones. Las empresas adjudicatarias tienen que presentar antes de la 
prestación del servicio un plan de mantenimiento que contempla tanto el 
mantenimiento preventivo como el técnico-legal. También se realiza un mantenimiento 
correctivo de acuerdo con las incidencias detectadas en las diferentes instalaciones de 
la universidad.  


El Servicio de Informática y Comunicaciones realiza el equipamiento técnico de los 
espacios (medios informáticos y audiovisuales) y su mantenimiento. 


Por otra parte, existe un mantenimiento específico para los laboratorios y talleres, que 
se lleva a cabo por los Departamentos a los que se adscriben y cuentan con la 
colaboración de la Oficina Técnica y del Servicio de Prevención de Riesgos Laborales 
(equipamiento técnico, cabinas, centralitas de detección de gases).   


La Oficina Técnica y el Servicio de Prevención de Riesgos Laborales, junto al Comité de 
Seguridad y Salud han impulsado además acciones correctoras o medidas preventivas 
encaminadas a mejorar el nivel de seguridad, salud y protección del medio ambiente. 
Entre estas medidas se encuentra la elaboración de un plan de prevención de riesgos y 
de autoprotección, un manual de seguridad en los laboratorios, la promoción del uso de 
ropa adecuada y equipos de protección individual, la gestión y traslado de residuos 
químicos y gases industriales, y la asesoría y formación específicas tal y como puede 
verse en: 


https://www.uc3m.es/prevencion/seguridad-laboratorios 


Adicionalmente, la Universidad dispone de un Contact Center que recoge y asigna las 
incidencias detectadas en cualquier ubicación y espacio de la Universidad 


Por otro lado, se aporta un enlace en el que se describen los mecanismos y servicios de 
apoyo y orientación al estudiantado con los que cuenta la Universidad. 


En este enlace se muestran, además, los recursos materiales para estudiantes con 
necesidades de apoyo educativo permanentes asociadas a circunstancias personales de 
discapacidad. 


https://docs.google.com/document/d/1tifOKPNdAbZnH_3yzuO7DQZvbw7skS0j/edit 


6.2 Procedimiento para la gestión de las prácticas académicas externas 


Tal y como establece la normativa en vigor la Universidad dispone de su normativa 
específica aprobada en Consejo de Gobierno y que está disponible en el siguiente 
enlace: 
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Reglamento de las prácticas externas en los estudios de grado, aprobado por el Consejo 
de Gobierno en sesión de 30 de septiembre de 2010 


(si no funciona el enlace copiar y pegar el siguiente enlace en un navegador: https://e-
archivo.uc3m.es/bitstream/handle/10016/15926/practicas_externas.pdf) 


 


El procedimiento para la gestión de las Prácticas en la Escuela Politécnica Superior es el 
siguiente: 


https://www.uc3m.es/ss/Satellite/SecretariaVirtual/es/TextoMixta/1371211810510/?d=Touch 


Por último, la Universidad ya tiene experiencia acreditada en este ámbito y dispone del 
siguiente listado de entidades con las que actualmente ya existe un convenio de 
cooperación educativa y que acoge estudiantes de Grados para realizar las prácticas. Se 
puede consultar dicho listado en la siguiente página web: 
 


https://convenios.uc3m.es/ 
 


En el siguiente enlace se pueden consultar los principales centros e instituciones 
donde el estudiante de este grado en concreto puede realizar sus prácticas: 
 


https://www.uc3m.es/grado/robotica#perfilysalidasprofesionales_practicasexternas 
 


A continuación, se detalla, por empresa o institución, el número de plazas para que el 


estudiante puede realizar las prácticas académicas externas: 


 


Empresas/instituciones Plazas 


Siemens S.A. 5 
CFGS Automatización y Robótica Industrial 3 
John Deere Ibérica S.A. 5 
Robert Bosch España Fabrica Madrid S.A.U. 5 
Airbus Defence and Space 5 
ABB 3 
KUKA 3 
PAL Robotics 4 
Robotnik 5 
CAF SIGNALLING, S.L.  3 
Centro de Automática y Robótica - CSIC 5 
Ayúdame3D 3 
Tratamiento Superficial Robotizado S.L. 3 


 


6.3. Previsión de dotación de recursos materiales y servicios 


No es necesario 
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‭BOEL de 16 de julio de 2024‬


‭Resolución‬ ‭del‬ ‭Rector‬ ‭de‬‭la‬‭Universidad‬‭Carlos‬‭III‬‭de‬‭Madrid‬‭por‬
‭la‬ ‭que‬ ‭se‬ ‭delega‬ ‭la‬ ‭firma‬ ‭de‬ ‭determinados‬ ‭actos‬ ‭cuya‬
‭competencia corresponde al Rector‬


‭Al‬ ‭amparo‬ ‭de‬ ‭lo‬ ‭dispuesto‬ ‭en‬ ‭el‬ ‭artículo‬ ‭12‬ ‭de‬ ‭la‬ ‭Ley‬ ‭40/2015,‬ ‭de‬ ‭1‬ ‭de‬ ‭octubre,‬ ‭de‬
‭Régimen Jurídico del Sector Público,‬


‭RESUELVO:‬


‭Primero.-‬ ‭Delegar‬ ‭en‬ ‭el‬ ‭Vicerrector‬‭de‬‭Grado‬‭y‬‭Calidad‬‭en‬‭los‬‭Estudios‬‭,‬‭el‬‭Prof.‬‭Carlos‬
‭Santiuste‬ ‭Romero‬‭,‬ ‭con‬ ‭DNI‬ ‭nº‬ ‭53415544E,‬ ‭la‬ ‭firma‬ ‭de‬ ‭cuantos‬ ‭actos‬ ‭se‬ ‭dicten‬ ‭en‬ ‭los‬
‭procedimientos‬ ‭de‬ ‭verificación,‬ ‭modificación‬ ‭o‬ ‭extinción‬ ‭de‬ ‭los‬ ‭títulos‬ ‭de‬ ‭grado‬ ‭de‬ ‭la‬
‭Universidad‬‭así‬‭como‬‭en‬‭los‬‭procedimientos‬‭de‬‭seguimiento‬‭y‬‭acreditación‬‭de‬‭todas‬‭las‬
‭titulaciones oficiales de la Universidad.‬


‭Segundo.-‬ ‭Ordenar‬‭la‬‭publicación‬‭de‬‭la‬‭presente‬‭resolución,‬‭que‬‭entrará‬‭en‬‭vigor‬‭al‬‭día‬
‭siguiente de su publicación.‬


‭En Getafe, a fecha de firma electrónica‬
‭EL RECTOR‬


‭Ángel Arias Hernández‬


‭1‬
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GRADO EN INGENIERÍA ROBÓTICA 


IMPLANTACIÓN DE LA MODIFICACIÓN DEL PLAN DE ESTUDIOS  


PARA EL CURSO ACADÉMICO 26/27 


Este documento recoge la exigencia que se establece en la “Instrucción del Vicerrectorado de Grado y Calidad en los Estudios, por 


la que se establecen las directrices generales en los procesos implantación y extinción de planes de estudio, en su adecuación al 


real decreto 822/2021 y su regularización” (BOEL UC3M 23/04/2025), de aprobar y publicar el proceso de implantación de las 


modificaciones en los estudios de Grado, y refleja la situación en la que se encontrarán los/las estudiantes en el curso 2026/27. 


1º) En primer lugar, a continuación, se describe el régimen transitorio aplicable a los/las estudiantes del plan actual, Cód. SIGMA 


478 (ingreso anterior al curso 26/27), que se ven afectados por estas modificaciones.  


Por regla general, los/las estudiantes que tengan pendiente de cursos anteriores asignaturas que solo cambian de nombre, 


deberán cursar las nuevas asignaturas arrastrando las convocatorias ya consumidas. En el caso de asignaturas que cambian de 


créditos y/o contenidos, se deberán cursar las nuevas asignaturas por primera vez (sin arrastrar convocatorias ya consumidas). 


1. ESTUDIANTES 
QUE PASAN A 2º 
CURSO o 
CONTINÚAN EN 1º 
CURSO 
 
Se adaptan al 
nuevo plan SIGMA  


1.1. SIN 
ASIGNATURAS 
PENDIENTES 


Cursan, en su caso, las siguientes asignaturas de 2º CURSO del nuevo plan 26/27: 
 


Carácter Asignatura Créditos 


  PRIMER CUATRIMESTRE  
FB Expresión gráfica 6 


O Diseño de sistemas telemáticos 6 


O Fundamentos de ingeniería electrónica 6 


O Ingeniería de control I 6 


O Señales y sistemas 6 


  SEGUNDO CUATRIMESTRE  
FB Estadística 6 


FB Fundamentos de gestión empresarial 6 


O Fundamentos de mecánica de máquinas 6 


O Robótica industrial 6 


O Instrumentación electrónica 3 


O Sistemas en tiempo real 3 
 


1.2. CON 
ASIGNATURAS 
PENDIENTES 


Cursan las asignaturas de 1º CURSO que tengan pendientes de superar (en color rojo las 
nuevas asignaturas según el plan 26/27) y las del 2º CURSO según la planificación 
mencionada anteriormente. 
 


Carácter Asignatura Créditos 


 PRIMER CUATRIMESTRE  
FB Algebra lineal 6 


FB Cálculo  6 


FB Física I 6 


FB Programación 6 


FB Introducción a la robótica 3 


O Competencias digitales para la ingeniería 3 


 SEGUNDO CUATRIMESTRE  
FB Ampliación de matemáticas 6 


FB Estructura de datos y algoritmos 6 


FB Física II 6 


O Fundamentos de ingeniería eléctrica 6 


O Estrategias de expresión 3 


O Humanidades I 3 
 


Si tienen pendiente de superar la asignatura “Hojas de cálculo: nivel avanzado” y/o 
“Competencias digitales para el uso de la información”, cursarán la nueva asignatura que 
las sustituye de “Competencias digitales para la ingeniería” (3cr). 
Si tienen pendiente de superar la asignatura “Técnicas de expresión oral y escrita” 
cursarán en su lugar la nueva asignatura “Estrategias de expresión”.  
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2. ESTUDIANTES 


QUE PASAN A 3º 
CURSO 
 


Se adaptan al 
nuevo plan SIGMA  


2.1. SIN 
ASIGNATURAS 
PENDIENTES 


Cursan las siguientes asignaturas de 3º CURSO del nuevo plan 26/27: 
 


Carácter Asignatura Créditos 


  PRIMER CUATRIMESTRE  
O Microprocesadores y microcontroladores 6 


O Programación de robots 6 


O Actuadores y sensores para robótica 3 


O Aprendizaje automático 3 


O Fundamentos de comunicaciones digitales 3 


O Máquinas eléctricas 3 


O Toma de decisión inteligente en robótica 3 


O Humanidades II 3 


  SEGUNDO CUATRIMESTRE  
O Automatización industrial 6 


O Ingeniería de control II 6 


O Redes y protocolos de comunicación 6 


O Visión por computador 6 


O Materiales para robots 3 


O Resistencia de materiales 3 
 


2.2. CON 
ASIGNATURAS 
PENDIENTES 


Cursan las asignaturas de 1º que tengan pendientes de superar, según la planificación 
indicada en el apartado 1.2. 
Cursan las asignaturas de 2º que tengan pendientes de superar, según la planificación 
indicada en el apartado 1.1.  


 


 
 
 
 


3. ESTUDIANTES 


QUE PASAN A 4º 
CURSO 
 


Se adaptan al 
nuevo plan SIGMA  


 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.1. SIN 
ASIGNATURAS 
PENDIENTES 
 
 
 
 
 
 
 


Cursan las siguientes asignaturas de 4º CURSO del nuevo plan 26/27 (en color rojo las 
nuevas asignaturas): 
 


Carácter Asignatura Créditos 


  PRIMER CUATRIMESTRE  
O Arquitecturas de control de robots 3 


O Ciberseguridad en robótica 3 


O Interacción humano-robot 3 


O Robots colaborativos 3 


O Sistemas flexibles de producción 3 


O Robótica blanda 3 


O Proyecto de ingeniería robótica 3 


O Habilidades profesionales interpersonales 3 


 BOLSA OPTATIVAS (15CR) – 1º CT RECOMENDADO 6 


   
P ACTUALIZACIÓN DE LA OFERTA POR LA MODIFICACIÓN DEL 


PLAN DE ESTUDIOS. Consultar Secretaría Virtual. 
 


  SEGUNDO CUATRIMESTRE  
O Ética e implicación social en la robótica 3 


O Manipuladores móviles 3 


O Robots sociales 3 


TF Trabajo fin de Grado 12 


 BOLSA OPTATIVAS (15CR) – 2º CT RECOMENDADO 9 
   


P ACTUALIZACIÓN DE LA OFERTA POR LA MODIFICACIÓN DEL 
PLAN DE ESTUDIOS. Consultar Secretaría Virtual. 


 


 


3.2. CON 
ASIGNATURAS 
PENDIENTES 


Cursan las asignaturas de 2º y 3º curso que tengan pendientes de superar, según lo 
indicado en los apartados 1 y 2. 


 


4. ESTUDIANTES MATRICULADOS EN 4º 


CURSO EN AÑOS ANTERIORES 


Se adaptan al nuevo plan SIGMA 
 


Cursan las asignaturas pendientes de superar de 2º, 3º y 4º curso según lo indicado en 
los apartados 1.1., 2.1. y 3.1. 
 
Solo podrán permanecer en el plan antiguo SIGMA 478 aquellos estudiantes que solo 
tengan pendiente de superar el TFG hasta que la Dirección del Grado lo estime 
oportuno.  
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TABLA RESUMEN DE EQUIVALENCIAS DE ASIGNATURAS 


Asignaturas plan antiguo (COD.SIGMA 478) Asignaturas plan nuevo 26/27 
Competencias digitales para el uso de la información (1,5cr)  
Obligatoria 


1º, 1C 


Competencias digitales para la ingeniería (3cr)  
Obligatoria 


1º, 1C 
Habilidades I: Hoja de cálculo avanzada (1,5cr)  
Obligatoria 


1º, 1C 


Técnicas de Expresión Oral y Escrita (3cr) 
Obligatoria 


1º, 2C 
Estrategias de expresión (3cr) 
Obligatoria 


1º, 2C 


Soft robotics (3cr) 
Obligatoria 


4º, 1C 
Robótica blanda (3cr) 
Obligatoria 


4º, 1C 


Aplicaciones aeroespaciales de la robótica (3cr) 
Optativa 


4º, 2C 
Aplicaciones espaciales de la robótica (3cr) 
Optativa 


4º, 2C 


Almacenamiento con baterías para robots (3cr) 
Optativa 


4º, 2C 
Almacenamiento de energía en sistemas autónomos (3cr) 
Optativa 


4º, 2C 


 
El resto de equivalencias sería asignatura por asignatura con misma denominación y curso/cuatrimestre.  
 
Las asignaturas optativas superadas en el plan antiguo se adaptarán en el plan nuevo con la misma denominación, cuando exista, 
y con el carácter genérico de “Créditos optativos” en caso contrario. 
 


➢ Esta asignatura optativa no existe en el plan nuevo: 


- Analítica de datos (3cr) – 4º,1C 


 


Todos los estudiantes de ingreso anterior al curso 26/27, de este Grado en Ingeniería Robótica, serán adaptados al nuevo 
Plan 2026, salvo los que solo tengan pendiente, al finalizar el curso 25/26, el TFG. 
 
Los estudiantes que continúan en el plan antiguo (Cod. SIGMA 478) por tener solo pendiente de superar el Trabajo Fin 
de Grado, lo podrán hacer por el tiempo que se determine desde la Dirección del Centro.  
 
La tabla de equivalencias se utilizará en caso de tener que realizar adaptaciones forzosas o voluntarias. 


 


2º) Los estudiantes de nuevo ingreso para el curso 2026/27: empezarán a cursar las asignaturas del plan estudios 


modificado desde el primer curso. 


 


En Leganés, a fecha de firma electrónica 


 


 


 


Fdo.: Álvaro Castro González 


DIRECTOR DEL GRADO EN INGENIERÍA ROBÓTICA. 


 


 


Fdo.: Francisco Javier García Rey 


DIRECTOR DE LA OFICINA DE ESTUDIANTES 


E.P.S. DE LEGANÉS 
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